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Dziekujemy za wybranie ogrodowego robota koszgcego Mammotion. Ten podrecznik uzytkownika utatwi
poznanie i obstuge robota Mammotion Luba z napedem na cztery kota, ktory bedzie kosic¢ trawe i dbac

o Twdj trawnik bez koniecznosci instalowania przewodu obwodowego.

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

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

Historia wersji
Data Wersja Opis
01/2024 V1.0 Pierwsza wersja
1. Rozdziat 4 — zaktualizowany
02/2024 V2.0 2. Sekcja 4.5.3 — zaktualizowana
3. Sekcja 4.5.9 — zaktualizowana
4. Sekcjab.1 — zaktualizowana
Sekcja 2.1.7 — dodana
Rozdziat 4 — zaktualizowany
Sekcja 4.8.3 — dodana

Rozdziat 6 — zaktualizowany
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04/2024 V3.0
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Rozdziat 7 — zaktualizowany
Sekcja 2.1.5 — dodana
Sekcja 3.4.6 — dodana
Rozdziat 4 — zaktualizowany
Sekcja 4.6.1 — dodana

Dodanie rozdziatu b
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06/2024 V4.0
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Sekcja 2.1.5 — zaktualizowana
Aktualizacja sekcji 2.1.7
Aktualizacja sekcji 4.6.1
07/2024 V5.0 Sekcja 4.6.2 — zaktualizowana
Sekcja 4.6.5 — zaktualizowana

Sekcja 4.7 — zaktualizowana
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Sekcja 4.8 — zaktualizowana
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Sekcja 1.4 — dodana

Sekcja 2.17 — zaktualizowana
Sekcja 2.3 — zaktualizowana
Sekcja 4.6.2 — zaktualizowana
Sekcja 4.7.1 — zaktualizowana
Sekcja 4.8.4 — dodana

Sekcja 5.1/5.3/5.4 — dodana
Sekcja 5.2 — zaktualizowana

Sekcja 6.2 — zaktualizowana
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8 Przepisy



1 zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

1.1 0gélne zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

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

Z robotem nalezy uzywacC sprzetu zalecanego przez firme Mammotion. Inne zastosowana sa
nieprawidtowe.

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

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

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

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

Nie wolno dotyka¢ niebezpiecznych ruchomych podzespotéw, takich jak dysk tnacy, do chwili,
gdy zostang catkowicie zatrzymane.

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

Jezeli robot jest uzywany w miejscach publicznych, nalezy rozmiesci¢ wokot obszaru roboczego
znaki ostrzegawcze z nastepujgcymi napisami: ,Ostrzezenie! Robot koszacy! Nie nalezy przebywac

blisko robota! Nadzorowac dzieci!



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

Aby zapobiec uszkodzeniu robota oraz wypadkom zwigzanym z kolizjami z pojazdami i ludzmi, nalezy
wykluczy¢ ogodlnodostepne przejscia zkonfigurowanych obszaréw roboczych iprzesmykow
urzadzenia.

W przypadku zranienia lub wypadku nalezy skorzysta¢ z pomocy medyczne;.

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

Nie wolno podtgcza¢ ani dotykaC uszkodzonego przewodu zasilajgcego, jezelijest podtgczony
do gniazda sieci elektrycznej. W przypadku uszkodzenia przewodu zasilajgcego podczas korzystania
z urzadzenia nalezy wyjac jego wtyczke z gniazda sieci elektrycznej. Zuzyty lub uszkodzony przewod
zasilajgcy zwieksza ryzyko porazenia pragdem elektrycznym ipowinien by¢ wymieniony przez
personel serwisowy.

Nalezy tadowacC akumulator urzgdzenia wytgcznie przy uzyciu stacji tadujgcej dostarczonej
w pakiecie zrobotem. Nieprawidtowe uzytkowanie moze spowodowacC porazenie pradem
elektrycznym, przegrzanie lub wyciek zrgcej cieczy z baterii. W przypadku wycieku elektrolitu nalezy
sptuka¢ go wodg lub srodkiem zobojetniajgcym iskorzysta¢ z pomocy medycznej, jezeli nastapit
kontakt zragcej cieczy z oczami.

Nalezy uzywa¢ wytacznie oryginalnych akumulatorow zalecanych przez firme Mammotion.
Nie mozna zagwarantowa¢ bezpiecznego korzystania zrobota, jezeliuzywane sg nieoryginalne
akumulatory. Nie wolno uzywac akumulatoréw nieprzystosowanych do tadowania.

Nalezy uktada¢ przedtuzacze przewodéw zdala odruchomych podzespotow, ktére moga
spowodowac ich uszkodzenie i ryzyko kontaktu z nieostonietymi przewodami pod napieciem.
llustracje izrzuty ekranu zamieszono w tejpublikacji wytgcznie docelow referencyjnych.

Nalezy korzystac ze specyfikacji danego urzadzenia.



1.2 Zalecenia dotyczace instalacji

e Niewolno instalowa¢ stacji tadujgcej w lokalizacjach, w ktérych moze ona spowodowac
potkniecie sie 0sob.

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

e Niewolno instalowac¢ stacji tadujacej, tgcznie z akcesoriami, w odlegtosci mniejszej niz 60 cm
od materiatow tatwopalnych. Nieprawidtowo funkcjonujgca lub przegrzewajgca sie stacja tadujaca
i instalacja zasilajgca moga spowodowac pozar.

e Informacje dla uzytkownikéw w Stanach Zjednoczonych iKanadzie: W przypadku instalacji
zasilajgcej poza budynkami wystepuje ryzyko porazenia pradem elektrycznym. Instalacje nalezy
wykonywa¢  zwykorzystaniem  gniazda klasy A zroznicowopragdowym  wytgcznikiem
przeciwporazeniowym (GFCI/RCD) w obudowie zapewniajgcej ochrone przed niekorzystnymi

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

1.3 Zalecenia dotyczace obstugi

e Nie wolno zbliza¢ konczyn do obracajacych sie ostrzy. Nie wolno zbliza¢ kornczyn do uruchomionego
robota ani do strefy pod nim.

e Nie wolno podnosic ani przenosic¢ uruchomionego robota.

e Jesli na terenie pracy robota znajdujg sie osoby, w szczegolnosci dzieci lub zwierzeta, zatrzymaj jego
prace.

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

e Nie wolno umieszczac zadnych przedmiotow na robocie, stacji tadujgcej lub stacji referencyjnej RTK.

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

e Nalezy unika¢ kolizji robota z ludzmi lub zwierzetami. Jezeli ludzie lub zwierzeta znajdujg sie
na drodze robota, nalezy natychmiast go zatrzymac.

e (dy robot nie jest uzywany, nalezy ustawic¢ przetgcznik zasilania w potozeniu WYk..

® Nie nalezy uzywac¢ robota rownoczesnie ze zraszaczami ogrodowymi. Nalezy upewnic sig,
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korzystajac  zfunkcji harmonogramu, zerobot izraszacz ogrodowy niesg uruchamiane
réwnoczesnie.

o Nie wolno wybierac dla urzadzenia przesmykow, w ktérych zainstalowane sg zraszacze ogrodowe.

e Niewolno uzywac¢ robota naobszarach, naktérych zalega woda, naprzyktad pointensywnych

opadach deszczu lub w sadzawce.

1.4 Instrukcje bezpieczenstwa dotyczace konserwaciji

® Przedrozpoczeciem konserwacji wytgcz robota.

® Przedrozpoczeciem czyszczenia lub konserwacji stacji tadowania odtgcz od niej wtyczke.

e [o czyszczenia robota nie uzywaj myjki wysokocisnieniowej ani rozpuszczalnikow.

e Poumyciu upewnijsie, ze robot jest prawidtowo ustawiony na podtodze, a nie do gory dnem.

e Podczas mycia obudowy nie odwracaj robota. Jesli odwrocisz go w celu wyczyszczenia, upewnij sie,
ze postawisz go z powrotem w prawidtowej pozycji. Jest to konieczne, by zapobiec dostaniu sie wody

do silnika i mozliwym wptywie na prawidtowe dziatanie.

1.5 Bezpieczne korzystanie z baterii

Demontaz, zwarcie biegunow, zawilgocenie, zapalenie lub ogrzanie baterii litowo-jonowych moze
spowodowac ich wybuch. Nalezy ostroznie obchodzi¢ sie z bateriami. Nie wolno demontowac baterii,
otwiera¢ ich ani naraza¢ nanieprawidtowe oddziatywania elektryczne lub mechaniczne. Podczas
przechowywania produktow tego typu nalezy chronic je przed bezposrednim Swiattem stonecznym.

e Baterie urzgdzenia nalezy tadowac wytacznie przy uzyciu tadowarek i zasilaczy dostarczanych przez
producenta urzadzenia. Uzycie nieodpowiedniej tadowarki lub zasilacza moze spowodowac
porazenie pragdem elektrycznym i/lub przegrzanie.

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

e Baterie zainstalowane wtym urzadzeniu mogg by¢ wymieniane wytgcznie przez odpowiednio



wykwalifikowany personel.

1.6 Inne zagrozenia

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



2 Wprowadzenie

2.1 Roboty Mammotion Luba

Urzgdzenia zserii Luba2 AWD (zwanej tez ,Luba”) toroboty koszgce znapedem nacztery kota
i zawieszeniem zapewniajgcym lepszg przyczepnos¢ do podtoza. Roboty Luba korzystajg z systemu
nawigacji RTK GNSS i wirtualnych systemow mapowania, umozliwiajgcych uzytkownikom dostosowanie
tras koszenia poprzez konfigurowanie obszarow i harmonograméw w aplikacji Mammotion. Ponadto
roboty Luba sg wyposazone w modut loT iczujnik deszczu, dlatego moga wykonywac z perfekcyjnymi
rezultatami operacje zwigzane z koszeniem w trybie bezobstugowym.

Urzadzenia z nowej serii Luba 2 AWD sg wyposazone miedzy innymi w modut wizyjny 3D, modut 4G, uktad
sterowania poleceniami gtosowymi ustugi Alexa izabezpieczenie antykradziezowe, opisane
w nastepnych sekcjach.

Seria Luba 2 AWD obejmuje dwie wersje urzadzen:

e Wersja standardowa (modele: 1000, 3000, 5000 i 10000) — wysokos$¢ koszenia 25-70 mm.

e Wersja H (modele: 1000H, 3000H, 5000H i 10000H) — wysokos¢ koszenia 55-100 mm.

2.1.1 Modut wizyjny 3D

Roboty Luba sg wyposazone w modut zapewniajgcy pozycjonowanie i wykrywanie przeszkod w trybie

wizyjnym 3D oraz widok FPV.

e Modut wizyjny 3D umozliwia precyzyjne pozycjonowanie, gdy tryb RTK jest niedostepny na skutek
stabych sygnatow satelitow.

o [Detekcja wizyjna umozliwia wykrywanie przeszkod znajdujgcych sie przed robotem.

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



2.1.2Pozycjonowanie

Roboty Luba sg wyposazone w wieloczujnikowy zintegrowany system nawigacji kinematycznej w czasie
rzeczywistym (RTK, Real Time Kinematic) iwizyjny system 3D, zapewniajacy bardziej precyzyjne

pozycjonowanie.

Pozycjonowanie RTK

RTK jest technologig réznicowego pozycjonowania GNSS, umozliwiajgcg znacznie bardziej precyzyjne
ustalanie potozenia z doktadnoscigbcm. Roboty Luba korzystajg zczterech globalnych systemow
nawigacji (GPS, GLONASS, BeiDou iGalileo) isg wyposazone w dodatkowe czujniki, dlatego ich

doktadnosc¢ jest niemal 100 razy lepsza niz w przypadku konwencjonalnych systemow GPS.
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Luba stacja referencyjna RTK
i stacja tadujaca

budynek

1. Aby wykonac¢ swoje zadanie stacja referencyjna RTK musi odbierac¢ sygnaty satelitow, dlatego musi
znajdowac sie w lokalizacji bez przeszkod z petng widocznoscig nieba.

2. Roboty Luba dziatajg na podobnej zasadzie, dlatego wymagajg petnej widocznosci nieba, niezbednej
do odbierania sygnatéw satelitow.

3. Stacja referencyjna RTK moze przesytac dane dorobotéw Luba. Nieoznaczato, zestacja
referencyjna RTK nie dziata, gdy niebo nie jest nieustannie widoczne z kazdego punktu na trawniku.
Jezeli sciezka transmisji nie jest catkowicie zablokowana, dane moga byc¢ przesytane przy uzyciu fal

radiowych.



Pozycjonowanie wizyjne 3D

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

i koszenia, roboty Luba wcigz mogg efektywnie funkcjonowac przy uzyciu pozycjonowania wizyjnego 3D.

2.1.3Detekcja przeszkod

Roboty Luba wykrywajg przeszkody przy uzyciu systemow zaréwno wizualnych, jak i ultradzwiekowych.
System wizyjny 3D moze identyfikowac¢ przeszkody i odpowiednio reagowac, a system ultradzwiekowy
wykrywa przeszkody przy niskiej jasnosci Swiatta w otoczeniu, gdyidentyfikacja wizualna jest

utrudniona.

2.1.4k3cznosé

Roboty Luba korzystajg ztrzech systemow tgcznosci: Bluetooth, Wi-Fi ikomorkowa transmisja
danych 4G. Potgczenia Bluetooth sg nawigzywane przez robota Luba ztelefonami uzytkownikow,

a przesytanie danych przez sieci Wi-Fi i komorkowe sieci 4G zapewnia dostep do Internetu.

2.1.5Sztuka ogrodowa

Wykorzystujgc algorytmy sztucznej inteligencji do projektowania sciezki, wysokosci i kata koszenia, robot
Luba moze tworzy¢ specjalne wzory za posrednictwem aplikacji Mammotion. Zobacz Dodawanie wzoru,
by uzyskac¢ wiecej informacji.

Robot Luba moze przycinac trawe, tworzac rézne ksztatty i wzory oraz obecnie obstuguje nastepujace

wzorce:

® 26 liter alfabetu tacinskiego oraz cyfry e Ksztatt pitki noznej e Ksztattserca

e Ksztatt pentagramu o Ksztatt gwiazdy o Ksztatt
czteroramiennej potksiezyca

o Ksztattdrzewa ® Ksztatt pitki koszykowej e Ksztatt pitki rugby



2.1.6ktadowanie automatyczne

Funkcja tadowania automatycznego powoduje wycofanie robota Luba do stacji tadujgcej przy poziomie

natadowania baterii nizszym niz 15%.

2.1.7Sterowanie poleceniami gtosowymi

UWAGA

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

Robot Luba jest kompatybilny ze sterowaniem gtosem systemu Alexa i asystenta Google Home. Po
potgczeniu mozesz z tatwoscig uruchomic¢ lub zatrzymac prace badz ponownie natadowac dzieki
prostym poleceniom gtosowym. Zobacz Potgczenie z kontem Alexa lub £gczenie z kontem Google

Home , by uzyskac wiecej informacji.

2.1.8Zabezpieczenie antykradziezowe

Roboty Luba sg wyposazone w zabezpieczenie antykradziezowe uniemozliwiajgce zabranie ich przez

osoby nieautoryzowane.

e Podniesienie robota Luba powoduje wtaczenie alarmu.

e Uzytkownik moze sledzi¢ lokalizacje robota Luba przy uzyciu systemow pozycjonowania GPS i 4G
w aplikacji Mammotion pod warunkiem, ze jest ona potgczona z Internetem.

e Ponadto konstrukcja robotow Luba umozliwia instalacje modutu AirTag stuzgcego do sledzenia ich

lokalizacji.



2.2 Zawartosé pakietu z produktem

Nalezy upewnic sie, ze w pakiecie z produktem dostarczono wszystkie zamowione artykuty. W przypadku
braku lub uszkodzenia artykutow w pakiecie zproduktem nalezy skontaktowac sie zlokalnym

dystrybutorem lub dziatem pomocy technicznej.

2.2.1Zestaw instalacyjny Luba

Luba (1szt.) Zderzak Luba (1szt.) Sruby (4 szt., 2 szt. zapasowe)

L4 A s;i%f
Klucz (2 szt.) Modut wizyjny (1szt.) Sruby (8 szt., 4 szt. zapasowe)
0OOO 7TV
BRI 0000 TIVY
Ostrza (8 szt., zapasowe) Podktadki (8 szt., zapasowe) Sruby (8 szt., zapasowe)

2.2.2 Zestaw instalacyjny stacji tadujacej

il 00

Stacja tadujaca (1szt.) Wkrety (6 szt.) Uszczelki (2 szt.)

||T||
mup

Przedtuzacz przewodu stacji tadujacej (10 m, 1
szt.)

Zasilacz stacji tadujacej (1szt.)
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2.2.3 Zestaw instalacyjny RTK

= :

a
Stacja referencyjna RTK Antena radiowa (1szt.) Trojnog (1szt.)
(1szt.)
= jm}
C ] glg
\l
Maszt montazowy (2 szt.) Przedtuzacz przewodu Zasilacz stacji referencyjnej
stacji referencyjnej RTK RTK (1szt.)
(10 m, 1szt.)

2.2.4 Zestaw narzedzi

D0
- = 20D

Klucz imbusowy 8 mm

(1szt) Klucz imbusowy (1szt.) Zaciski przewodow (4 szt.)
—=)
S ==
—((=)
Kotki do mocowania Narzedzie do kart SIM (1 Wkretak (koncowka
przewodow (4 szt.) szt.) krzyZzowa + szesciokatna
2,5 mm, 1szt.)
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2.2.5 Inne akcesoria (opcjonalne)

Ponizsze akcesoria sg sprzedawane oddzielnie.

Zestaw do montazu sciennego stacji referencyjnej RTK

- A
N -;::j::::_‘::_‘i_'i—_j?;?U:\‘ U

Uchwyt do montazu sciennego Gwintowane kotki rozporowe Szablon otworow (1
RTK (1szt.) M8x50 (4 szt.) szt.)

Ostona stacji Luba

@ Ostona stacji Luba (1szt.)

Zestaw panelu solarnego RTK

I

=

Panel solarny (1szt.) Uchwyt montazowy (1szt.) Wkrety (4 szt.)
Joolsofocfocfioe EEEE
b FFTTET
I
Gwintowane kotki rozporowe (6 szt.) Sruby (6 szt.) Sruby M5x40 (4 szt.)
(2 szt. zapasowe) (2 szt. zapasowe) (2 szt. zapasowe)

|

Klucz imbusowy 1,5 mm (1szt.) Klucz imbusowy 4 mm (1szt.) Klucz imbusowy 8 mm (1szt.)

-12 -



2.3 Symbole na produkcie

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

Symbol Opis

& Ostrzezenie

[ ] Przeczytaj podrecznik przed uzyciem produktu

( € Ten produkt jest zgodny ze stosownymi dyrektywami UE

Made in China Ten produkt wyprodukowano w Chinach

Zabronione jest utylizowanie tego produktu razem ze zwyktymi odpadami
komunalnymi.  Produkt nalezy przekaza¢ dorecyklingu zgodnie
z wymaganiami lokalnych przepisow.

Ten produkt mozna wykorzystac do recyklingu.

Nalezy chroni¢ pakiet z tym produktem przed zawilgoceniem.

Nie wolno przykrywac pakietu z tym produktem.

7| (-@zq 5| L3 13

.y
-?

Zabronione jest odwracanie.

-

Produkt delikatny.

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

Zgodnosc z klasa lll.

Nie wolno zbliza¢ konczyn do ruchomych ostrzy.

Nie wolno uzywac produktu jako srodka transportu.

W > o 4
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Opis
Nalezy zachowac bezpieczng odlegtos¢ od uruchomionego produktu.

OSTRZEZENIE: Nie wolno dotyka¢ obracajgceqo sie ostrza.

OSTRZEZENIE: Przed uzyciem produktu nalezy przeczytaé podrecznik
uzytkownika.

OSTRZEZENIE: Zagrozenie uderzeniem ciata przez poruszajace sie
przedmioty. Nalezy zachowac¢ bezpieczng odlegtos¢ od uruchomionego
urzadzenia.

OSTRZEZENIE: Nie wolno zbliza¢ konczyn do otworu mechanizmu tnacego
lub do strefy pod tym otworem. Przed obstugg lub podniesieniem urzgdzenia
nalezy usung¢ mechanizm blokujgcy.

OSTRZEZENIE: Nie wolno uzywa¢ produktu jako $rodka transportu. Nie wolno
zblizac¢ konczyn do urzadzenia lub strefy pod urzgdzeniem.

-14 -



2.4 Opis urzadzenia

2.4.1Luba

v

-, e @

\\.&!‘ rl '%' T
QUEDTS

®© B

i
i

ATy
)

N\

OO0 ® O

Rysunek 2-1Widok robota Luba z przodu

Przycisk Start
3. Przycisk wycofania automatycznego —

nacisnij, aby wycofac¢ robota Luba’

5. Przycisk zasilania — nacisnij i przytrzymaj,

aby wtaczyc¢/wytaczyc robota Luba
Wskaznik boczny
Panel zabezpieczajgcy

1. Wskaznik przedni

13. Modut wizyjny

2.
4.

10.
12.
14,

Przycisk wytgcznika awaryjnego

Przycisk koszenia — nacisnij, aby kontynuowac

wykonywanie zadania?

Czujnik ultradzwiekowy

Odbojnik
Koto szwedzkie
Zderzak

Czujnik deszczu

-

UWAGA

a nastepnie nacisnij przycisk START.

K przycisk START.

1. Abywycofa¢ robota dostacji tadujgcej: nacisnij przycisk wycofania automatycznego fn,

4l

2. Aby kontynuowac¢ wykonywanie zadania: nacisnij przycisk Trawa £, anastepnie nacisnij

~

)
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Rysunek 2-2 Widok robota Luba z tytu

15. Stacja na klucz 16. Gniazdo karty SIM
17. Ztacze USB (do rozwigzywania problemoéw i debugowania)

18. Ztacze tadowania 19. Czujnik podczerwieni

Rysunek 2-3 Widok robota Luba od dotu

20. Ostrze tnace 21. Dysk tnacy
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2.4.2 Panel solarny RTK

1. LED

2. Zasilanie

3. Szczeliny wentylacyjne

Rysunek 2-4 Widok panelu solarnego z tytu

e Jednostka panelu solarnego wtaczy sie automatycznie po umieszczeniu na zewnatrz.

® Wigcznik jest dostepny tylko w pomieszczeniach lub w przypadku zachmurzenia. Aby
wtgczyc/wytaczyc¢ urzadzenie, nacisnij wtgcznik, az wskaznik LED zapali sie/zgasnie.

® Abyzresetowac urzgdzenie, przytrzymaj wtgcznik przez 5 sekund.

® Urzadzenie dostosuje prace do poziomu natadowania akumulatora w nastepujacy sposob:

Poziom natadowania Stan

>10V Dziata normalnie

95-10V Uspione

<95V Automatyczne wytgczenie

Poziom natadowania akumulatora: <95V,

Moc tadowania PV>3 W

Dziata normalnie
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3 Instalacja

3.1 Przygotowanie

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

referencyjnej RTK oraz wyznaczenie granic wirtualnych.

3.2 Wyboér lokalizacji stacji referencyjnej RTK

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

stacji na scianie lub dachu.

L N
- ==
\
Ksztatt L Ksztatt U Ksztatt O

Kilka trawnikow
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Wymagania dotyczgce lokalizacji sg nastepujace:

e Stacjareferencyjna RTK powinna by¢ ustawiona pionowo w sposob przedstawiony ponize;j:

©

® Umiesc stacje referencyjng RTK na ptaskim, otwartym terenie albo nieostonietej scianie lub dachu.

Upewnij sie, ze zadne elementy zadaszenia lub drzewa nie blokujg sygnatdw satelitow.
e NIE instaluj stacji referencyjnej RTK w puncie zagiecia budynku w ksztatcie litery,L”, w waskim

przejsciu miedzy obiektami lub pod drzewem.

-19-



Jezeli konieczne jest zainstalowanie zestawu panelu solarnego RTK, nalezy uwzglednic¢ nastepujace
zalecenia firmy Mammotion, aby zapewnic¢ optymalny dostep swiatta stonecznego:
e Jezeli budynek znajduje sie na potnoc od rownika, skieruj panel solarny na potudnie.

e Jezeli budynek znajduje sie na potudnie od réwnika, skieruj panel solarny na potnoc.

21 cze

Péthoc———

'\Wschéd
21 gru

Zachod

Potudnie

e |dealny kat nachylenia zestawu panelu solarnego jest rowny szerokosci geograficznej dalej

lokalizacji.

e W zimie zalecane jest dodanie 15 stopni do szerokosci geograficznej danej lokalizacji w celu

maksymalizacji efektywnosci.

0

B=szerokos¢
geograficzna+15°

0

0 = szerokos¢
geograficzna
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3.3 Wyboér lokalizacji stacji tadujacej

® Umiesc stacje tadujgcg na ptaskim podtozu.

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

e Wobszarze tadowania (1x15m przed stacjg) nie powinny znajdowac sie przeszkody lub inne
przedmioty.

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

Ponizsze przyktady przedstawiajg prawidtowe i nieprawidtowe konfiguracje:

0

e Ptaskie i wytrzymate podtoze
® Niskatrawa

® Na pochytosci

e Nierdwne podtoze
® Ryzyko wygiecia pod ciezarem (np.robota
Luba).

® (Gestatrawa
® Ryzyko wygiecia pod ciezarem (np.robota
Luba).
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3.4 Instalowanie

3.4.1Instalacja stacji referencyjnej RTK na scianie/dachu (zalecana)

1. Wybierz odpowiednie miejsce instalacji

na duzej wysokosci na Twoim budynku.

2. Przyklej szablon otwordw na Scianie i wywierc

cztery otwory (10x40mm) w odpowiednich

punktach.

3. Przymocuj uchwyt RTK nascianie czterema

$rubami (M8 x 50) i dokre¢ sruby.

4. Przymocuj antene radiowa do stacji

referencyjnej RTK.
5. Ut6z przewod stacji referencyjnej RTK
w uchwycie sciennym w sposéb przedstawiony

na rysunku.

6. Przymocuj stacje referencyjng RTK do uchwytu

sciennego.

7. Podtacz wtyczke przewodu stacji referencyjnej

RTK do przedtuzacza (10 m).
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10.

n.

12.

Podtagcz  przedtuzacz  przewodu  stacji
referencyjnej RTK (10 m) do zasilacza stacji.

Podtgcz zasilacz do gniazda sieci elektrycznej.

Wybierz otwarty teren doinstalacji stacji
tadujace;.
Przymocuj stacje  tadujagcg  szescioma

wkretami w sposob przedstawiony na rysunku.

Podtgcz przewody w sposob przedstawiony

na rysunku.

-23-
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3.4.2 Instalacja stacji referencyjnej RTK na podtozu

-
1. Przymocuj antene radiowg  do stacji
referencyjnej RTK.
-
. :
2. Potgcz dwa elementy masztu montazowego
i trojndg w sposob przedstawiony na rysunku. i r]
- J
3. Utéz przewod stacji referencyjnej RTK
W maszcie montazowym W sposob
przedstawiony na rysunku.
4. Przymocuj stacje referencyjna RTK _
\ ¥ J

na maszcie montazowym.

5. Przymocuj stacje tadujacg na ptaskim
podtozu  piecioma  wkretami. Umiesc
uszczelke na otworze wejsciowym,

anastepnie  wito6z iprzymocuj trojndg

W spos6b przedstawiony narysunku iustaw

go pionowo.
N 5 ﬂl ()
ﬂ ‘Iw P ﬂi ]~
6. Podtacz przewody w sposob przedstawiony "a,‘ (’L"' ~ Ll &u
) = . (' L
na rysunku.
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3.4.3 Montazrobota Luba

Instalowanie modutu wizyjnego

1. Poluzuj cztery sruby wkretakiem zkoncowkag

szesciokatng 2,5 mm, aby zdjg¢ pokrywe.

N—+—7  Czarmnydo

ﬂf‘% czarnego Biaty do

2. Podtacz przewody modutu wizyjnego (czarny

do czarnego i biaty do biatego).

3. Przymocuj modut wizyjny dorobota Luba

czterema srubami idokre¢ je wkretakiem

z koncowka szesciokatng 2,5 mm.
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Instalowanie zderzaka robota Luba

1. Ostroznie wysun wtyczke z robota Luba i podtgcz

ja do zderzaka.

2. Umiesc zderzak w odpowiednim miejscu, tak aby
wskaznik przedni byt skierowany w gore,

dociskajgc i przytrzymujac przyciski.

3. Zainstaluj idokre¢ dwie sSruby wkretakiem

z koncowka szesciokatnag 2,5 mm.

Instalowanie klucza zabezpieczajgcego

Wtéz klucz do tylnego gniazda na klucz.

-26-
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Instalowanie karty SIM 4G (opcjonalne)

WAZNE

Przed instalacjg nalezy aktywowac karte SIM w swoim telefonie.

1. Korzystajac zklucza imbusowego, zdejmij tylng

pokrywe.

2. Wysun wspornik karty SIM z gniazda, korzystajac
z odpowiedniego narzedzia, zainstaluj karte SIM

i docisnij jg w gniezdzie.

3. Zamocuj tylng pokrywe.
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3.4.4 Instalowanie panelu solarnego RTK (opcjonalne)

UWAGA
Dostepne sg trzy opcje instalacji panelu solarnego RTK: Wybierz optymalng opcje, aby kontynuowac.

Przed instalacjg rozciggnij uchwyt do boki, by

zrobi¢ miejsce na panel solarny.

Opcja 1: Instalacja panelu solarnego RTK na $cianie

1.  Umies¢ uchwyt montazowy na $cianie i oznacz

potozenie czterech otwordw, zwracajgc uwage

na zasieg przewodu.

— i::\\\\
i“"*kw—.::%. —
@ @ Q’\‘E‘:(
2. Wywier¢ ~ otwory  osrednicy  10mm
i gtebokosci 35 mm. © @
©10x35mm
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Umies¢  gwintowane  kotki rozporowe
w otworach, apoumocowaniu kotkow usun

nakretki oraz podktadki sprezyste i ptaskie.

Umies¢ uchwyt na scianie, nie odwracajac go.
Zatdoz podktadki ptaskie isprezyste oraz
nakretki idokre¢ je kluczem nasadowym

13 mm.

Przymocuj panel solarny do uchwytu czterema
Srubami i dokrec je kluczem imbusowym 4 mm.
Dostosuj kat ustawienia, przenoszac sSrube

do innego otworu, jezeli jest to konieczne.

Podtacz przewod panelu solarnego

do przewodu stacji referencyjnej RTK.
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Opcja 2: Instalacja panelu solarnego RTK na ptaskim podtozu/dachu

1. Odwro¢ i umies¢ uchwyt montazowy na

powierzchni, zamocuj wkretami lub kotkami

rozporowymi, upewniajac sie, ze znajduje sie w

zasieqgu kabla.

2. Przymocuj panel solarny do uchwytu czterema

srubami i dokrec¢ je kluczem imbusowym 4 mm.

3. Dostosuj kat ustawienia, przenoszgc srube

do innego otworu, jezeli jest to konieczne.

4. Podtacz przewod panelu solarnego

do przewodu stacji referencyjnej RTK.
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Opcja 3: Zamontuj zestaw panelu solarnego RTK na uchwycie sciennym (sprzedawany oddzielnie)

1. Przymocuj wuchwyt panelu nauchwycie

gciennym RTK dwiema s$rubami (M5x40).

Dokre¢ sruby kluczem imbusowym 4 mm. —

Nie odwracaj uchwytu montazowego podczas

instalacji.

2. Przymocuj panel solarny do uchwytu czterema

Srubami i dokrec je kluczem imbusowym 4 mm.
3. Dostosuj kat ustawienia, przenoszgc srube

do innego otworu, jezeli jest to konieczne.

4. Podtgcz przewod panelu solarnego

do przewodu stacji referencyjnej RTK.
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3.4.5 Instalowanie ostony stacji Luba (opcjonalne)

Przymocuj ostone na stacji tadujgcej, wsuwajac jg od przodu, i dokrec¢ jg dwiema srubami w tylnej czesci,

aby ukonczy¢ instalacje.

Jezeliw danym regionie opady atmosferyczne sg intensywne w zimie, zalecane jest przechowywanie
robota Luba w budynku. Jezeli robot Luba jest przechowywany pod ostong, nalezy usunag¢ snieg przed

uruchomieniem robota. Nalezy usungc l6d ze przegubu przed podniesieniem ostony.

maks. 30°

UWAGA
e Niewolno umieszcza¢ zadnych przedmiotow na ostonie, poniewaz moze to spowodowac

uszkodzenie i zaktocenie sygnatu robota Luba.

e (Ostone mozna podnies¢ i ustawic¢ pod katem maks. 30°.

N /
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3.4.6 Wiaczanie robota Luba

Robot Luba jest poczatkowo ustawiony fabrycznie w ,trybie transportowym”. Po prawidtowym montazu

stacji tadujacej i stacji referencyjnej RTK nataduj robota Luba, zanim zaczniesz z niego korzystac.

1. Podtacz tadowarke stacji tadujgcej do zrodta zasilania. Wskaznik LED powinien zapali¢ sie na state
na zielono.

2. Umiesc robota Luba na stacji tadujgcej, upewniajac sie, ze ztgcze tadowania z tytu jest podtgczone
do styku stacji tadujgcej oraz ze wskaznik LED jest zapalony.

3. kadujrobota Luba, az wskaznik LED na stacji tadujgcej zacznie migac na zielono, a boczny wskaznik
LED na robocie Luba na czerwono.

Po zakonczeniu tych krokdw robot Luba aktywuje sie i jest gotowy do pracy.
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L Obstuga

UWAGA

Zrzuty ekranu zamieszczono wytacznie do celow referencyjnych. Nalezy korzysta¢ ze specyfikacji

danego urzadzenia.

4.1 Przygotowanie

e Przed uruchomieniem urzadzenia przeczytaj i rozwaz zalecenia dotyczace bezpieczenstwa.
e Stacjatadujgca i stacja referencyjna RTK powinny by¢ prawidtowo zainstalowane.

e Upewnijsig, ze robot Luba zostat zadokowany w stacji tadujace;.

e Upewnijsie, ze dostepny jest silny sygnat sieci Wi-Fi lub punktu dostepu.

e Pozostaw funkcje Bluetooth swojego telefonu wtgczong.

4.2 Pobieranie aplikacji Mammotion

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

wyszukac¢ ,Mammotion” w tych sklepach.

Pobieranie ze sklepu Google Play Dostepne w sklepie Apple App
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4.3 Rejestracja i logowanie do konta Mammotion

4.3.1Rejestracja

UWAGA

Jezeli masz juz konto Mammotion, wpisz jego nazwe i hasto, aby sie zalogowac.

Po pomysinym zainstalowaniu aplikacji Mammotion na telefonie mozesz utworzy¢ swoje konto. Postepuj

zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby sie zarejestrowac.

272 AMMOTION Z72 AMMOTION 72 AMMOTION

Sign up Set password

£

China

1. Nacisnij Rejestracja.

2. Wybierz kraj i wprowadz swoj adres e-mail.

3. Nacisnij Wyslij. Kod weryfikacyjny zostanie wystany na Twdj adres e-mail (jezeli nie otrzymasz kodu,
sprawdz swoj folder spamu lub liste blokowanych adresow e-mail).

4. Wprowadz kod (kod weryfikacyjny jest wazny przez 10 minut; jesli wygasnie, ponownie nacisnij
Wyslij, by otrzymac nowy).

5. Zaznacz pole wyboru Akceptuje zasady ochrony poufnosci i umowe uzytkownika, a nastepnie
kliknij przycisk Dalej, aby skonfigurowa¢ swoje hasto (hasta muszg sktadaé sie z8-16 znakdéw
nalezgcych do co najmniej dwdch z nastepujgcych kategorii: litery, cyfry i znaki specjalne).

6. Nacisnij Potwierdz i zaloguj, by zakonczy¢ rejestracje.
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4.3.2 Logowanie

Logowanie przy uzyciu konta Mammotion

UWAGA
Jezeli nie pamietasz hasta, kliknij przycisk Resetuj hasto ipostepuj zgodnie zinstrukcjami

wyswietlanymi na ekranie, aby zresetowac swoje hasto.

272 AMMOTION

Reset password Sign up

Q@
&

Privacy Agreement User Agreement

Wprowadz swoj adres e-mail i hasto, zaznacz pole wyboru Akceptuje zasady ochrony prywatnosci

i umowe uzytkownika, a nastepnie nacisnij przycisk Zalogu;j.
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Logowanie przy uzyciu konta innej ustugi

-~ L
1. Nacisnij przycisk 9 Iub‘(dostepny tylko dla uzytkownikéw systemu iOS) na ekranie logowania,
aby uzyskac uprawnienie autoryzacyjne danej ustugi.

2. Wybierz Skojarzone konto, by potgczyc¢ swoje konto Mammotion, jesli juz je masz. Lub,

72 AMMOTION A72 AMMOTION Z72 AMMOTION

Si
ign up Linking Accounts

é R .
ign up

a
@ e

Privacy Agreoment User Agreement

3. Nacisnij Ustaw hasto/login, by ustawi¢ swoje hasto dla konta Mammotion, do ktorego sie logujesz.

£72 AMMOTION £72 AMMOTION Z72AMMOTION
Set Password
Sign up Q china

qi_l Assoclated account 5

@ S premesliosn s
a in
@ o

Privacy Agreement User Agreement

4. Nacisnij Potwierdz i zaloguj, by sie zalogowac.
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4.4 Dodawanie robota

UWAGA

\_

e Upewnijsig, ze odlegtosc¢ Twojego telefonu od robota jest mniejsza niz 3 metry.

~

® Mozesz poming¢ konfiguracje Wi-Fi, jezeli korzystasz z komorkowej transmisji danych 4G.

Zalecane jest rdwniez ustanowienie potgczenia zsiecig Wi-Fi, zapewniajgcego optymalng

4.41 Dodawanie robotaLuba

1.  Kliknij przycisk ,+’, aby dodac robota Luba.

@ or W N

robota Luba i prawidtowo skonfigurowac siec.

Wybierz pozycje Dodaj Luba 2.

Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby skonfigurowac robota Luba.

Nacisnij przycisk zasilania i przytrzymaj go przez pie¢ sekund, aby wtaczy¢ robota Luba.

Postepuj zgodnie zinstrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby ustanowi¢ potaczenie Bluetooth

First, you need to connect
a device

-,

O O

Add

fay

0

< Add new device
L)
- ' Add Yuka +
Q’.} Add Luba 1 +
-
Add RTK +
L

STEP 2

v‘
a =

Bluetooth connectivity

®  Luba-878600

£ Luba-834200

£ Luba-VFOLRIDP

£ Luba-VFELRCME

1/2

=

-

STEP 2

a3 ©

wed

m

Network settings

HUAWEI-TestGroup
Lubs-wify

OPPO 5G

= Aglie X 5G

2/2
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4.4.2 Dodawanie stacji referencyjnej RTK

Mozna tez dodac stacje referencyjng RTK, aby sprawdzic¢ jej dane takie jak liczba odbieranych sygnatow

satelitéw. Kliknij przycisk Dodaj RTK, aby kontynuowac, jezeli jest to konieczne.

1.

2
3.
JA

Podtacz zasilanie stacji referencyjnej RTK (stacja zostanie wtgczona automatycznie).

Przetgcz do ostatniej strony, aby dodac urzadzenie.

Wybierz przycisk Dodaj RTK.

Postepuj zgodnie zinstrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby ustanowi¢ potaczenie Bluetooth
stacji referencyjnej RTK i prawidtowo skonfigurowac siec.

Jesli to konieczne, przejdz do opcji Ustawienia > Informacje o urzadzeniu na stronie stacji

referencyjnej RTK, by sprawdzic¢ dane.

B A NI ros® @7 ©® < Add new device 2 7

® o < fay O o

First, you need to connect
a device & <
&= ' Add Yuka +

,,~ ° Qi\) Add Luba 2 +
, T
% r O », :
L
=
- Add RTK 17
Luba-VFS324 4

© Ready
uo‘ Add ATK-VFSFOD 4
aven't created the mowing area yet. @ Ready
Go ahead and create it now,
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4.5 Ekran gtéwny

[ 0
€ o ] o1—@
0—Fa o—©

Luba2AWDS5000

e Luba-VSASDDAN ]

g__QReady
Crea:a‘map ——9
(] 4 -
Device Service Me
1. Pasekstanu! 2. Ustawienia? 3. Obstuga klientow?®
4. Przetgczanie urzadzen 5. Utworz 6. Powiadomienie”
7. Przycisk listy rozwijanej® 8. Numer seryjny urzgdzenia 9. Stanurzadzenia®

/UWAGA \

Aby uzyskac wiecej informacji, zobacz Pasek stanu.

Aby uzyska¢ wiecej informacji, zobacz Ustawienia.

Aby uzyskac wiecej informacji, zobacz Obstuga klientow.
Aby uzyska¢ wiecej informacji, zobacz Powiadomienia.

Nacisnij, by otworzy¢ menu Zmien nazwe i informacje o urzadzeniu.

Stan urzadzenia jest zalezny od biezgcych warunkow.

/s»sn.b.u!o-'
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Po utworzeniu obszaru roboczego mozna
uruchomi¢  urzadzenie lub  skonfigurowac

harmonogram zadan.

> Nacisnij przycisk * ,aby szybko rozpocza¢

koszenie. © ey

> Nacisnij przycisk * , abyskonfigurowac > &

harmonogram zadan.

Device
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4.6 Ekran mapy

4.6.1Tworzenie mapy
Przed mapowaniem

Przed mapowaniem nalezy koniecznie uwzgledni¢ najwazniejsze zalecenia.

e Usun ztrawnika smieci, sterty lisci, zabawki, przewody, kamienie iinne przeszkody. Upewnij sie,
ze dzieci lub zwierzeta nie znajduja sie na trawniku.

e Powinien by¢ wyswietlany stan Gotowy robota Luba, astan pozycjonowania powinien byc¢
prawidtowy.

® /decydowanie zalecamy zachowanie odstepu15cm, jezeli robot Luba poruszasie wzdtuz sciany,

ogrodzenia, przeszkody lub wykopu.

e Kontroler powinien znajdowac sie maksymalnie 3 metry zarobotem Luba, poniewaz zapewnia
to dobre potaczenie Bluetooth i bezpieczenstwo.
o Nie wolno prowadzi¢ robota Luba przez nieréwne pasy graniczne. Aby zapewnic lepsze koszenie,

nalezy prowadzi¢ robota Luba wzdtuz linii granicznej trawnika na ptaskim iotwartym pasie

granicznym.

i

o

B T

e _ ~

acil g

g&; - s

Ji ‘“\\k,xﬁi/ C} -

- -
Ptaski pas Nieréwny pas /
graniczny graniczny

e Wyznacz obszar roboczy zgodnie z granicami trawnika.
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@ Stre Strefa
wykluczona wykluczona
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Tworzenie mapy trawnika

Nacisnij obraz robota Luba, by wejs¢ na
strone Mapa w trybie pionowym.
Nacisnij przycisk Mapa, by wejs¢ na strone

Mapa w trybie poziomym.

Nacisnij Utwérz > Obszar na stronie Mapa.

Nacisnij ®, by rozpocza¢ rysowanie.
Sterujgc recznie robotem Luba, prowadz go

wzdtuz linii granicznej trawnika.

Linia ciggta reprezentuje wyznaczone
granice, alinia kropkowana utatwia powrodt
do punktu poczatkowego. Mapa trawnika
zostanie utworzona dopiero po powrocie

robota Luba do punktu poczatkowego.
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@ Ready
L)
Create 3 map Ready (Luba-VSABDDAN)
» =]
(-] L 4 - Maow Manual Tasks
..... "
< Ready (Luba-VSABDDAN) 3 7 @
a [+ ]
-]
A *
No-go zone  Channel Pattern
> | FPV
Mow M | Create Edit
¢ Ready {Luba-VSABDDAN) 2 F @ 7%
a ©
& -
Raobot reached perimeater. Click t
create
Narysowana linia graniczna
{  Taskareamapping (Luba-VSAS8DDAN) 3 2 ® 7
= 8
R
ri
wapeing 189.2 O L ety

Wskaz poczatek




6. Poprowadz robota Luba z powrotem do

poczatku i nacisnij = , by zapisac

ustawienie.

< Task area mapping (Luba-VSA8DDAN) 2 7 @ 7%

Please control Luba2 to map the lawn
along its perimeter

a x ©

e Aby zmodyfikowa¢ ustawiong linie

graniczng, naci$nij i poprowadz

robota Luba po Sciezce z powrotem do

zaplanowanej lokalizacji.
e W razie potrzeby nacisnij ~ 7, by
usung¢  wszystkie istniejgce  linie

graniczne i ponownie zamapowac.

/UWAGA \

Podczas mapowania system oblicza pole powierzchni. Nalezy upewni¢ sie, ze pole powierzchni
nie przekracza gornego limitu (aby uzyska¢ wiecej informacji, zobacz Dane techniczne).
Jezeli ten warunek nie zostanie spetniony, mapowanie obszaru roboczego nie powiedzie sie.

e Najpierw skieruj robota Luba nazewnatrz obszaru roboczego lub strefy wykluczonej, jezeli

\ tworzony jest nowy obszar. /
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Dodawanie strefy wykluczonej

Strefy wykluczone sg tworzone dla basenow,
kwietnikow, drzew, korzeni, rowow i innych
przeszkod na trawniku. Robot Luba nie kosi trawy
w tych strefach.

1. Nacisnij Utwoérz > Strefa wykluczona na
stronie Mapa.

2. Poprowadzrobota Luba dookota linii granicznej
strefy wykluczonej, a nastepnie nacisnij ® by
rozpoczac rysowanie.

3. Wdalszym ciggu prowadz robota Luba wzdtuz
linii granicznej strefy wykluczonej i z powrotem
do punktu poczatkowego, aby zakonczy¢
mapowanie strefy wykluczonej.

4. Nacisnij ~= , by zapisac ustawienie.

¢ Ready (Luba-VSABDDAN) 3 7

a

(~] @
o & *
Area \ No-gozone / Channel  Pattern
> o 7 “
Mow Manual Creat Edit
¢ Ready (Luba-VSABDDAN) 3 F 8
| -

Robot entered task area. Click t
create

1=
< No-go zone mapping (Luba-VSABDDAN)

@

/UWAGA

roboczego.

N

nowa. Aby to zrobi¢, nalezy wybra¢ Edytuj > Usun.

® Podczas tworzenia strefy wykluczonej nalezy przeniesc¢ robota Luba do odpowiedniego obszaru

e Jezeli konieczne jest wprowadzenie zmian, nalezy usunac¢ biezgca strefe wykluczong i utworzyc

~

/
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Dodawanie przesmyku

Przesmyk taczy obszary robocze lub stacje tadujaca

Z obszarem roboczym.

1.
2.

< Ready (Luba-VSABDDAN) E @ 7e%

a

' *E @

Please manually control Luba2 into a ¢
task area first, then click @ toadda  x
channel B

Nacisnij Utworz > Kanat na stronie Mapa.

Poprowadz robota Luba wewngtrz obszaru

roboczego i nacisnij > , by rozpoczac

rysowanie. SoT——

—r— | 3 = @

Please control Luba2 to another % Q‘

Wyprowadz robota Luba z obszaru roboczego
do innego lub do stacji tadujace).

Nacisnij -~ , by zapisac ustawienie.

waoping 1.8 m

-~

\_

UWAGA

~

Podczas dodawania przesmyku nalezy przenies¢ robota Luba doodpowiedniego obszaru
roboczeqgo.

Jezeli konieczne jest wprowadzenie zmian, nalezy usungc biezacy przesmyk i utworzy¢ nowy.

/

Aby to zrobi¢, nalezy wybra¢ Edytuj > Usun.
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Dodawanie wzoru

Celem wzoru jest personalizacja koszenia trawnika. Po jego dodaniu trawa obszaru ze wzorem zostanie

zachowana podczas koszenia, by utworzy¢ wzor.

{  Ready (Luba-VSABDDAN) E @ 7o
a a
©
] 'I °
e S =
» o] @ “ FPV
1. Nacisnij Utworz > Wzér na stronie Mapa. ——— — —
. . . . ) ®
2. Wybierz wzér, ktory chcesz utworzyc.
3. Przeciggniji powieksz/pomniejsz wzor, by
dostosowac jego lokalizacje i rozmiar. S
4. Nacisnij -, by zakonczyc¢ ustawienie.  (EpTE— ———
a ©
/UWAGA \
e Kazdy obszar roboczy moze mie¢ maksymalnie 10 wzorow. Catkowity limit wszystkich wzoréw to
50.

e Wzor nie powinien by¢ umieszczany zbyt blisko linii granicznej obszaru roboczego, strefy

wykluczonej lub stacji tadujgcej. Zachowaj minimalng odlegtosc¢ rowng szerokosci robota.

N /
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Po utworzeniu mapy

(9]
1. Koszenie automatyczne 2.
4. Zarzadzanie mapa 5.
7. Wzor 8.

Zarzadzanie mapa

<

a

Ready (Luba-VSA8DDAN)

3 = N -
(.3
a0
g

A (e}
4
o
8]
Ready (Luba-VSASDDAN)
> ) (1]
Mow M 1] Tasks Map

o e e o
Koszenie reczne

¥adowanie

Przesmyk

Mow Manual cr%a(e ELTt

°o o

o

Harmonogram zadan
Strefa wykluczona

Obszar roboczy

® 6%

S
FPV

i

1. Nacisnij, by utworzy¢ obszar roboczy / strefe wykluczong / przesmyk / wzor

£oaN

Nacisnij, by wejsc do trybu FPV

Gorny limit predkosci do sterowania recznego
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Edytowanie lub usuwanie biezagcego obszaru roboczego

» Aby edytowac biezacy obszar roboczy, nacisnij

Edytuj, by wejs¢ na stronie Edytowanie mapy. <]~

e® Nacisnij przycisk Modyfikuj, aby ponownie

wyznaczyc linie graniczna.

e Nacisnij przycisk Zmien nazwe,

aby zmieni¢ nazwe obszaru roboczego.

> Aby usuna¢ obszar roboczy, naciénij Edytuj > . -

Usunl', by kontynuowaé. S

Usuwanie strefy wykluczonej/przesmyku

» Aby usungc¢ strefe wykluczong/przesmyk, -

naci$nij Edytuj > Usunl, by kontynuowac. *
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Edytowanie lub usuwanie wzoru

< Positioning (Luba-VSGICVHF) x Map editing

:::::

> Aby edytowac wzor, nacisnij Edytuj, by wejs¢ L ;‘ﬂ ’

na strone Edytowanie mapy.

® Wiacz — przetacz przycisk
wigczania/wytgczania, by

wtgczyc/wytgczy¢ wzor. Po wigczeniu

wzoru trawa na obszarze wzoru zostanie

. , £
podczas koszenia zachowana, by utworzy¢
ﬁ‘
wzorzec.
< k ) E o
" -]
&
s -
. - : = »oa @
» Aby usungc wzor, nacisnij Edytuj > Usunl, by T N
kontynuowac. .
i o

Naktadajace sie obszary robocze

W przypadku kilku naktadajgcych sie obszarow roboczych czes¢ wspadlna jest przypisana do pierwszego

obszaru. Przesmyk nie jest potrzebny w przypadku dwdch naktadajgcych sie obszarow.
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Po utworzeniu mapy trawnika nie wolno zmienia¢ lokalizacji stacji referencyjnej RTK

igtyprk settings

Task record

Feedback

Nie wolno zmieniac¢ lokalizacji stacji referencyjnej

RTK po utworzeniu mapy, poniewaz spowoduje AP

Manual operation

to nieprawidtowe ustalanie potozenia obszaru

No mowing on rainy days

roboczego.

Multi-point turn

Side LED

W przypadku przeniesienia stacji referencyjnej

Non-working periods

RTK przejdz do Ustawienia O > ustawienia

robota > Usun mape, by usunac biezacag mape, a

RTK link mode

nastepnie utworzy¢ nowa.

Relocate charging station

4.6.2 Koszenie

Przygotowanie

Przed rozpoczeciem koszenia umiesc robota Luba w obszarze roboczym.

e Jezeli wystgpig nieoczekiwane problemy, nacisnij przycisk STOP i zabezpiecz robota Luba. Przycisk
STOP ma priorytet wyzszy niz wszystkie pozostate polecenia.

e Uaktywnienie czujnika podniesienia powoduje zatrzymanie robota Luba. Aby uaktywnic robota Luba,
nacisnij przycisk Koszenie, a nastepnie przycisk Start.

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

® Jezeliwysokosc¢ trawy przekracza60 mm, zalecane jest zwiekszenie wysokosci koszenia do

co najmniej 40 mm. Podczas koszenia nalezy skraca¢ trawe niewiecej niz ojedng trzecig jej

wysokosci. Jezeli na przyktad poczgtkowa wysokosc¢ trawy wynosi 60 mm, nalezy ustawi¢ wysokos¢

koszenia 40 mm lub 45 mm w robocie Luba. Podobnie, jezeli wysokos¢ trawy wynosi 90-100 mm,

nalezy ustawic¢ wysokos¢ ciecia 60 mm w robocie Luba.
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Rozpoczynanie koszenia

1. Naci¢nij ®

na stronie Mapa, by wtaczy¢ ustawienia koszenia.

2. Wykonaj instrukcje na ekranie, by zakonczy¢ ustawianie i rozpoczac koszenie.

< 2 2 66% (o] < Task assignment < Self-checking results
Frequency
‘ 0 Once only Weekly Specified date  Fixed interval
-
Cutting height 70 mm 0’ e
.
Task speed 0.3 m/s v
-Q- Cutting path mode Adaptive zigzag path
=
®
Self-checking completed
Advanced settings A

® Robot self-checking
Path spacing 25 cm

= Front bumper
Obstacle detection mode Less touch @® Robot positioning status

Direct touch Slow touch
@® Battery
AT
Task Area N 7 ay
Ready (Luba-VSASDDAN) Area Area 1 Area 2 L @ 3D Vision status
Manual Tasks Map 3 21 m? 1 O8min

Sciezka koszenia

H

Tylko cykle obwodowe

Zygzak

Szachownica

Adaptacyjny zygzak

Robot Luba kosi trawe tylko w pasie obwodowym.

Robot Luba kosi wzdtuz prostych sciezek.

Robot Luba kosi wzdtuz prostych sciezek poziomo

i pionowo.

Obszar roboczy jest dzielony na segmenty

umozliwiajgce efektywne koszenie.
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Ustawienia zaawansowane

Wysokosé y .

koszenia Wysokos¢ dyskow tngcych.

Predkos¢ Predkosc¢ robota Luba podczas koszenia.
robocza

?cdnit]epy Sciezek Odstep miedzy 2 Sciezkami koszenia.

Omijanie przeszkody

Dotyk . .
. . | pouderzeniu przedniego
bezposredni
zderzaka.
Robot Luba spowolni po
Dotyk wykryciu przeszkod i
powolny ominie je po uderzeniu

przedniego zderzaka.

Podczas pracy w obszarze

zadania robot Luba

pominie wszystkie
Detekcja przeszkody poich

przeszkod wykryciu, z wytgczeniem
. . linii granicznych. Na
Mniejsza . .
. liniach granicznych,
liczba .
. kanatach i sciezkach
dotykow

tadowania robot pominie
po ich wykryciu osoby i
pojazdy. W przypadku
pozostatych przeszkod
zastosuje tryb dotyku
powolnego.

Robot Luba spowolni i
Bezdotykowe ominie przeszkody poich
wykryciu.

Koszenie jest wykonywane cyklicznie

po obwodzie.

* W trybie cykli w pasie obwodowym

nie mozna ustawic liczby cykli rownej zero.

Cykle obwodowe
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Cykle strefy Okregi koszenia trawy otaczajgce linie
wykluczonej graniczng strefy wykluczone;.

Robot Luba rozpoczyna koszenie od linii
Najpierw granicznej.
obwodowo * To ustawienie jest niedostepne w trybie
cykli obwodowych.

Obszar 1 Obszar 2

Kat wzgledny: Wybiera najwydajniejsza
Sciezke zalecang przez algorytm jako punkt
odniesienia.

Kat sciezki
koszenia [°]

Kat bezwzgledny: Wybiera pdtnoc jako
punkt odniesienia.

Przyktad: postep rozpoczecia 50%

Postep

. Punkt poczatkowy koszenia.
rozpoczecia

Funkcjonowanie robota Luba podczas koszenia w obszarze ze stabymi sygnatami RTK

Jezelirobot Luba wjedzie doobszaru, wktérym sygnaty RTK sg stabe, wieloczujnikowy system
pozycjonowania utatwia kontynuowanie dziatania robota dzieki modutowi wizyjnemu. Nawigacja wizyjna
moze by¢ kontynuowana na dystansie 50 metrow. Robot Luba powinien powrdci¢ do obszaru objetego
przez sygnaty RTK, zanim nawigacja wizyjna osiggnie swoj limit. W przeciwnym razie robot Luba

zatrzyma sie.
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4.6.3 Harmonogram zadan

Korzystajac z harmonogramu, mozna skonfigurowac¢ zadanie, ktére robot Luba regularnie wykonuje

zgodnie z ustawieniami.

Tylko raz — robot Luba rozpocznie prace
natychmiast po skonfigurowaniu.

Co tydzien — robot Luba wykonuje zadanie
co tydzien zgodnie z preferencjami

uzytkownika.

Okreslona data — robot Luba wykona zadanie

w okreslonym dniu.

Interwat — okresl dni nierobocze.

Jezeli na przyktad zostanie wprowadzone
ustawienie 3 dni, robot Luba bedzie
uruchamiany co trzy dni zgodnie

z ustawieniami skonfigurowanymi przez

uzytkownika.
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Frequency

Once only Weekly Specified date  Fixed interval

Sunday Monday Tuesday Wednesday

Thursday Friday Saturday



Konfigurowanie harmonogramu

UWAGA

Luba.

\_

e Harmonogram mozna skonfigurowac po utworzeniu obszaru roboczego.

~

® Funkcja dodawania harmonogramu zadan jest tymczasowo wytgczana po uruchomieniu robota

/

1.  Nacisnij + na stronie gtownej.

2. Postepuj zgodnie zinstrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby skonfigurowac czas, czestotliwosc,

obszar roboczy i ustawienia zaawansowane. Nacisnij Start/Zapisz , by zakonczyc¢ konfiguracje. Lub

nacisnij Podglad, by w razie potrzeby przejrze¢ wyniki.

UWAGA

Zalecamy ustawienie wysokosci koszenia 50 mm przed pierwszym uzyciem robota Luba.

Luba2AWD5000

Luba-VSABDDAN 4

& Ready

(] 4

Device

ZPhe

< Task assignment

Cutting height 70 mm
Task speed

Cutting path mode Adaptive zig

(B3]

Advanced settings A

Path spacing

Obstacle detection mode Less t

Direct touch Slow touch

Task Area A

=
o

321~ 108
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Zmiana/usuwanie harmonogramu

Nacisnij przycisk " skonfigurowanego harmonogramu, aby wyswietli¢ menu podreczne.
® Wiacz — przetacz przycisk do pozycji , by w razie potrzeby dezaktywowac¢ harmonogram.
® Zmien nazwe — nacisnij, by zmieni¢ nazwe harmonogramu.

e Edytuj — nacisnij, by zmieni¢ harmonogram.

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

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

® Usun — nacisnij, by usung¢ harmonogram.

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

btedow. Nacisnij wykrzyknik, by uzyskac wiecej szczegotow.

< Tasks

Task 1 CEEEIED (2 G

G-
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4.6.4 Sterowanie reczne

Aby zapewni¢ bezpieczenstwo, nalezy rozwaznie uzywac¢ funkcji Koszenie reczne iuwzglednic
nastepujgce zalecenia:

® Nie zezwalaj osobom niepetnoletnim na korzystanie z tej funkcji.

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

zranieniu.

Ekran sterowania recznego

<{  Ready (Luba-VSASDDAN) 3 2 @ 65%
a [+]
©
8
= K i & o
Mrzw Map Manual mowing
o (2] (3]
1. Koszenie automatyczne 2. Zarzadzanie mapa 3. Koszeniereczne

4. TrybFPV

Rozpoczynanie koszenia recznego

1. Nacisnij obraz Luba, by wejs¢ na strone Mapa.
Na ekranie mapy wybierz przycisk Reczne.

Nacisnij Koszenie reczne, nastepnie przeciggnij przycisk w prawo, by uruchomi¢ dysk tnacy.

£ow N

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

\_

z monitem aplikacji.

Dysk tnacy jest automatycznie zatrzymywany po pieciu sekundach bezczynnosci.

Aby uruchomic¢ dysk tngcy pokazdym zatrzymaniu, nalezy przeciggng¢ w prawo

~

zgodnie

)

Luba-VSASODAN &

© Ready

Device

LubaZAWDS000

©]

Tasks 1
Monday 14:42

Add

Zhe

Mow

3 7

@ se%

Ready (Luba-VSABDDAN)

) B
Manual Tasks

]

Map

< Ready (Luba-VSABDDAN) ® 7 @ es%
-}
a
a
&
ﬁ e
) '
® » [ FPV)
Mow Map g
< Ready (Luba-VSABDDAN) ® T @ @ es%
a a
Drag right to start manual mowing. Auto stop in 56 if £y
no action
: o
Cancel
» ] & PV
Mow Map Manual mowing
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4.6.5 Pasek stanu

Od lewej do prawe;j:

e Bluetooth

e Wi-Firobota Luba 2 & Uil @ros O s1%
e Sita sygnatu komdrkowego

e Stan pozycjonowania

e Stan baterii robota Luba

< &
Bad Fine

2 5 e T s ©

qos e O «% e

@ ros ®

RTK positioning status Fix @

Satelites Réo BL1926292
Nacisnij pasek stanu, by wyswietlic nastepujace Signal qualty RWesk BFine

RTK link mode LoRa
szczeqoty. CTK comection Comected

@© ros

Vision positioning status None

Brightness Fine @

e Stan pozycjonowania — pokazuje moc pozycjonowania satelitarnego.
<> Ustalone — stan precyzyjnego pozycjonowania z doktadnoscig ponad 10 cm (nawet 2 cm przy
petnej widocznosci nieba).
< Zmienne — niska jakos$¢ pozycjonowania (doktadnos$¢ okoto 50-200 cm).
< Pojedyncze — zta jakos¢ pozycjonowania (doktadnos$é na poziomie metra).
<~ Brak — brak informacji o stanie pozycjonowania.

* Tylko stan ,Ustalone” umozliwia strzyzenie automatyczne.
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Satelity — odwotuje sie do catkowitej liczby satelitow odbieranych przez robota Luba i stacje

referencyjng RTK.

< Roznacza liczbe satelitow odbieranych przez robota Luba.

<> Boznacza liczbe satelitéw odbieranych przez stacje referencyjng RTK.

<> Coznacza liczbe satelitow widoku wspotdzielonego odbieranych przez zaréwno robota Luba, jak
i stacje referencyjng RTK.

< L1iL2 oznaczajg satelitow korzystajgcych z czestotliwosci odpowiednio L1i L2.

Jakosé sygnatu

< Roznacza moc sygnatu satelity robota Luba.

<~ Boznacza moc sygnatu satelity stacji referencyjnej RTK.

* Doktadnos¢ pozycjonowania jest zalezna odjakosci sygnatow satelitéw iliczby wspolnie

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

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

odbieranych rownoczesnie przez robota Luba istacje referencyjng RTK jakos¢ sygnatu moze byc¢

~Staba lub niedostateczna”.

Tryb potaczenia RTK — oferuje dwa tryby potgczenia: LoRa i Internet RTK. Zobacz Przetgczanie

trybu potgczenia RTK, by uzyskac¢ wiecej informac;ji.

Potaczenie RTK — oznacza stan potgczenia stacji referencyjnej RTK.

Stan pozycjonowania wizyjnego — pokazuje moc pozycjonowania wizyjnego.

<> Dobry— pozycjonowanie wizyjne jest optymalne.

< Zty — pozycjonowanie wizyjne jest stabe.

< Inicjalizacja — trwa inicjalizacja modutu wizyjnego.

<> Brak — pozycjonowanie wizyjnie nie jest dostepne.

Jasnos¢ — pokazuje moc oswietlenia otoczenia.

<> Dobra — odpowiednia jasnosc¢ dla pozycjonowania wizyjnego.

<~ Ciemno — nieodpowiedni poziom jasnosci; pozycjonowanie wizyjne nie moze dziatac.
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Przetaczanie trybu potaczenia RTK

Tryb potgczenia RTK odnosi sie do sposobu tgczenia miedzy stacjg referencyjng RTK a robotem Luba.
Dostepne sg dwa gtowne tryby: LoRa i Internet RTK.

LoRa obstuguje komunikacje danych miedzy stacjg referencyjng RTK a robotem Luba za pomoca anten
radiowych. Z drugiej strony Internet RTK wykorzystuje Internet do komunikacji danych miedzy stacjg
referencyjng RTK a robotem Luba. Internet RTK znacznie rozszerza zakres aplikacji RTK, umozliwiajgc

dziatanie na duzych obszarach geograficznych.

Przetaczanie LoRa na Internet RTK

/WAZNE \

e® |Internet RTK opiera sie na stabilnej sieci komorkowej 4G. Wazne jest zapewnienie, ze robot Luba

ma niezawodng tgcznosc 4G6.
e Upewnij sie, ze zaréwno robot Luba, jak i stacja referencyjna RTK sg potgczone z tym samym
kontem.

e [o osiggniecia optymalnej pracy zalecamy aktualizacje oprogramowania sprzetowego robota
K Luba i stacji referencyjnej RTK do najnowszych wers;ji. /

1. Sprawdz, czy ikona 4G na pasku stanu jest podswietlona. Oznacza to pomysing aktywacje karty SIM.
Nacisnij na pasek stanu, by wejs¢ na strone z informacja o stanie.
2. Biezacy tryb potaczenia RTK to LoRa. Nacisnij go, by wejs¢ na strone tryby potgczenia RTK. Wybierz

Internet i nacisnij stacje referencyjng RTK, by skonfigurowac swojg siec.
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3 @mnm ) < &

Bad Fine
* -82 * = -56 b

S 51 e B «%e

i)

@ pos @ 1 []
RTK positioning status Fix @
Satellites R:49 BL1:32BL2:32 Please ensure that both the robot and RTK reference
CL1:45CL2:33 station have a stable network connection and are
bound to the same account
LubaZAWDS5000 Signal quality RiWeak B:Fine

RTK Reference Station List

RTKlnkmode

Connected

Luba-VSABDDAN &

RTK connection
@ Ready RTKBEU241220084
@ ss86050270
Online
O] + @ ros
. Tasks 1 Add
Monday 14:42 Vision positioning status None
Brightness Fine @
] L 4 -
-
Device Service Me

3. Poczekaj na pojawienie sie znaku haczyka, a nastepnie powroc¢ na strone z informacjami o stanie.
Sprawdz, czy stan pozycjonowania RTK wyswietla ,Napraw’, a potaczenie RTK — ,Potaczone’.

Konfiguracja jest teraz zakonczona.

< &
Bad Fine
3 e T s ®
x
a1 51 e 0 % e
cee l '] ® ®
RTK positioning status : Fix @
Please ensure that both the robot and RTK reference ) 7 BLI
station have a stable network connection and are Satellites R ?'[. §?Et§ g?
bound to the same account
Signal quality R:Weak B:Fine
RTK Reference Station List RTK link mode Internet
' nected
RTKBEU241220084 RTK connection RTKBEU241220084
Online EX
@ ros
Vision positioning status None
Brightness Fine @

Przetaczanie Internet RTK na LoRa

1. Nacisnij na pasek stanu, by wejs¢ na strone z informacja o stanie.
2. Biezacym trybem potgczenia RTK jest Internet. Nacisnij go, by wejs¢ na strone tryby potgczenia RTK.
Wybierz LoRa i upewnij sie, ze wyswietlony numer LoRa pasuje do tego na tabliczce znamionowej

stacji referencyjnej RTK. Jesli nie, wpisz prawidtowy. Nacisnij OK, by kontynuowac.
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[ 3 a.‘m@manx] o

a

Luba2AWD5000

Luba-VSABDDAN 4
@ Ready

O]
» Tasks 1

Monday 14:42

a L 4

Device Service

Fhe

Bad
B e

i os e
@ ros ®

RTK positioning status
Satellites

Signal quality

RTK link mode

RTK connection

@ ros

Vision positioning status

Brightness

7> fir o)
B % e

Fix @

R:i47 BL1:38BL2:38
cL1510L2:31

R:Weak B Fine

Internet >

Connected _.
RTKBEU241220084 *

None @

Fine @

pozycjonowania RTK ,Napraw’ i stan potgczenia RTK ,Potaczone’. Konfiguracja jest teraz

zakonczona.

v

RTK pairing change

Please enter the LoRa number indicated on
the RTK reference station nameplate

(€3

Reset LoRa number

Cancel

Internet

3. Wrdc¢ na strone z informacjami o stanie i sprawdz, czy tryb potaczenia RTK wyswietla ,LoRa’, stan

RTK connection

@ ros
Vision positioning status

Brightness

< (6
Bad Fine

3 w0 ® T 5 ®
Sos e 0 % e
@ pos @

RTK positioning status Fix @
Satellites Rl
Signal quality R:Weak B Fine
RTK link mode g LoRa >

Connected

None @

Fine @
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Postepowanie w przypadku stanu pozycjonowania robota Luba innego niz ,Ustalone”.

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

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

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

Umiesc¢ stacje referencyjng RTK w obszarze znieprzestonietym widokiem nieba ibez przeszkod
fizycznych w odlegtosci conajmniej b metréw. Mozesztez zainstalowacC stacje referencyjng RTK

na Scianie lub dachu.

B Jakosc¢ sygnatu (B): Staba lub niedostateczna

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

Umiesc¢ stacje referencyjng RTK w obszarze znieprzestonietym widokiem nieba ibez przeszkod
fizycznych w odlegtosci conajmniej 5 metrow. Mozesztez zainstalowac¢ stacje referencyjng RTK

na sScianie lub dachu.

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

B Satelita (C): L1:0, L2:0

B Stan pozycjonowania: Pojedyncze

Srodki zaradcze:

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

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

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

Potwierdz, ze antena radiowa zostata zainstalowana.

Napraw stacje referencyjng RTK i robota Luba i sprawdz, czy umozliwi to rozwigzanie problemu.

ASERNEENERN

Jezeli zastgpisz stacje referencyjng RTK, sparuj nowg stacje z robotem Luba w aplikacji
Mammotion. Aby uzyskac wiecej informacji, odwiedz
https:/mammotion3006.zendesk.com/hc/en-us/articles/16503733641367.

B Satelity (R) <25

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

B Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:
Ustal, czy w poblizu obszaru, w ktérym znajduje sie robot Luba, a zwtaszcza miejsca tadowania baterii

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

Stan pozycjonowania: Zmienne

Srodki zaradcze:

v
v

Ustal, czy biezaca lokalizacja robota Luba jest catkowicie lub czesciowo przestonieta.

Jezelirobot Luba znajdujesie wstacji tadujgcej, umies¢ go w obszarze zmniejszg liczba
przeszkaod.

Jezelirobot Luba znajduje sie na linii granicznej/narozniku obszaru roboczego, dostosuj linie
graniczng/naroznik, by upewnic sie, ze brak blokad.

Jezeli robot Luba znajduje sie w obszarze roboczym, a jego sygnat pozycjonujacy jest blokowany
przez obiekty takie jak drzewa, zelazne stoty lub krzesta, oznacz te przeszkody jako strefy

wykluczone.

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

Stan pozycjonowania: Brak

Srodki zaradcze:

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

przez metalowy obiekt. Jezeli robot Luba jest uszkodzony, skontaktuj sie z naszym dziatem

serwisowym, korzystajgc z witryny internetowej
https:/mammotion3006.zendesk.com/hc/en-us/requests/new?ticket_form_id=13773144519703.

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

Jakos¢ sygnatu (B): Brak

Srodki zaradcze:

v
v

Ustal, czy zasilanie stacji referencyjnej RTK zostato wytgczone.

Jezelirobot Luba jest zbyt oddalony od stacji referencyjnej RTK, zbliz go do stacji isprobuj
ponownie.

Ustal, czy wystapity usterki anteny, stacji referencyjnej RTK lub odbiornika robota Luba. Jesli tak,
skontaktuj sie z naszym zespotem posprzedazowym na stronie
https:/mammotion3006.zendesk.com/hc/en-us/requests/new?ticket_form_id=13773144519703

-67-


https://mammotion3006.zendesk.com/hc/en-us/requests/new?ticket_form_id=13773144519703
https://mammotion3006.zendesk.com/hc/en-us/requests/new?ticket_form_id=13773144519703

4.6.6 Obstuga klientow

< Cosy X

Hil It's great to meet you here at
Mammaotion

Dziat obstugi klientow zapewnia internetowg ustuge

e
Hil This is Cosy from Mammotion
czatu, umozliwiajacg naszemu zespotowi pomocy e S Team fm perete
technicznej szybkie reagowanie nazapytania
zgtaszane przez uzytkownikow. Wystarczy klikngc
przycisk Czat z agentem, aby rozpoczgc
konwersacje z jednym z naszych przedstawicieli.
© @
4.6.7 Powiadomienia
< Notification ®
Task end (Luba-VSLOUUWV)
Task} start (Luba-VSLOUUWV)
Informacje dotyczace miedzy innymi stanu lub pT—
btedow sg wyswietlane w sekcji powiadomien. Tok start (ube VSLOUUWY)
Nacisnij B w prawym gornym rogu, by sprawdzi¢ ek e e "

historyczne rekordy.
Planning start (Luba-VSLOUUWV)

Planning end (Luba-VSLOUUWV)

Planning start (Luba-VSLOUUWV)
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4.6.8 Ustawienia

Nacisnij O, by wejs¢ na strone Ustawienia.

Luba-VSABDDAN 4

@ ready

>

Device

Luba2AWD5000

©

Tasks 1
Monday 14:42

9

Service

H O

Device information
Luba-VSABDDAN

Robot version
15141

Network settings

Task record

Feedback

App

Manual operation

No mowing on rainy days

Zero turn mode

Side LED

Non-working periods
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Robot version
15141

Network settings

Task record

Feedback

o QD)

Map layer settings
Default map type

Unit
Metric

Upper limit speed for manual control
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Ustawienia urzadzenia

e Informacje o urzadzeniu

<>
¢

Nazwa urzadzenia — zmien nazwe robota Luba.
Zarzadzanie udostepnianiem — nacisnij, by wyswietli¢
historie udostepnienia i udostepnic swoje urzgdzenie
rodzinie.

Wersja robota — wersja oprogramowania uktadowego
robota Luba.

Ustawienia sieciowe — skonfiguruj sie¢ robota Luba.
Przekazywanie dziennikow — nacisnij, aby zgtosi¢
problemy i przestac dzienniki do firmy Mammotion.
Mozna zatgczy¢ maksymalnie piec zdjec i jedno nagranie
wideo.

Reset do ustawien fabrycznych — nacisnij, by
przeprowadzic¢ resetowanie do ustawien fabrycznych.
Wszystkie dzienniki i hasta Wi-Fi zostang wyczyszczone.
Konserwacja — informacje dotyczgce tgcznego
przebiegu, czasu trwania koszenia, cyklu baterii i czasu
aktywacji.

Odtacz — nacisnij, by usungC potaczenie biezgcego

robota Luba. Zestaw Luba moze byc¢ skojarzony tylko z

jednym kontem i nie mozna z niego korzysta¢, dopdki nie

zostanie powigzany. Jesli chcesz zmieni¢ wtasciciela

Luba, przed kontynuowaniem musisz usungc¢ potgczenie.

< Luba-VS6JCVHF

Device name

Sharing management

Robot version

Network settings

Feedback

Factory reset

Maintenance

Unbind

e Wersjarobota — sprawdz lub uaktualnij wersje oprogramowania uktadowego robota Luba.
e Ustawienia sieciowe — skonfiguruj sie¢ robota Luba.

e Historia zadan — historia zadan wykonanych lub niewykonanych w przesztosci.

o Przekazywanie dziennikbw — nacisnij, abyzgtosi¢ problemy iprzesta¢ dzienniki

Mammotion. Mozna zatgczy¢ maksymalnie piec zdjec¢ i jedno nagranie wideo.
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Ustawienia robota

<> Sterowanie reczne — nacisnij, by wejsc¢ do trybu koszenia recznego. Aby uzyskac¢ wiecej informacji,
zobacz Sterowanie reczne.
<~ Bez koszenia w deszczowe dni — gdy ta funkcja jest wtgczona, robot Luba nie kosi podczas opadow
deszczu.
<~ Tryb zawracania — zawracanie w miejscu i wielopunktowe.
Zawracanie w miejscu Zawracanie wielopunktowe
> }2
@4

r3_

L

<> Boczne wskaznik LED — nacisnij, by wtgczy¢/wytgczy¢ wskaznik boczny robota Luba.

<~ Usun mape — nacisnij, by usung¢ utworzony obszar roboczy.

<~ Trasa tadowania — dostepne sg dwie metody tadowania akumulatora: bezposrednie Iub
obwodowe. Bezposrednie oznacza, zerobot Luba zmierza najkrétszg trasg do stacji tadujgce;.
Obwodowe oznacza, zerobot Luba zmierza dostacji tadujgcej wzdtuz glinii granicznej,

aby nie pozostawic¢ sladow na trawniku.
Bezposrednie Obwodowe

<> Okresy bezczynnosci — nacisnij, by ustawic¢ okresy bezczynnosci.

<> Tryb potaczenia RTK — nacisnij, by przetaczy¢ tryb potgczenia RTK lub zresetowa¢ kod parowania
RTK.

<~ Zmiana lokalizacji stacji tadujgcej — nacisnij, by zmieni¢ lokalizacje stacji tadujgcej. Aby uzyskac
wiecej informacji, zobacz Zmiana lokalizacji stacji tadujgcej.

<> Gtosnik — nacisnij, by wtgczy¢/wytaczyé monity gtosowe.
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Zmiana lokalizacji stacji tadujacej

UWAGA

Lokalizacje stacji tadujacej nalezy zmieniac¢ podczas tadowania baterii robota Luba.

Zgodnie z 0golng zasadg lokalizacja stacji tadujgcej powinna by¢ zmieniona
W nastepujacych okolicznosciach: | e
® /mieniono lokalizacje stacji tadujacej i stacji referencyjnej RTK.

e Sciezka dokowania jest zbyt stroma.

® Proces tadowania ciggle konczy sie niepowodzeniem. § -
1. Zainstaluj stacje tadujgcg/ stacje referencyjng RTK w odpowiednim
miejscu.
2. Umies¢ robota Luba wstacji ftadujgcej iupewnijsie, zestan i
pozycjonowania jest prawidtowy.
....... F'e

3. Wybierz Ustawienia © > Zmien lokalizacje stacji tadujacej.

4. Wszystkie istniejgce obszary robocze i harmonogramy zostang usuniete,

poniewaz caty system zostanie zmieniony.

4.6.9 tadowanie

UWAGA

Funkcja tadowania jest dostepna, gdy robot Luba znajduje sie w obszarze roboczym.

Procedura tadowania
» Nacisnij na stronie mapy w aplikacji Mammotion lub
» Nacisnij przycisk ﬁ narobocie Luba, anastepnie nacisnij przycisk , aby skierowac¢ robota

do stacji tadujace;j.
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4.7 Serwis

Service center

Find My Device

User manual
LUBA AWD

Hotline service

Winter Maintenance

About us

Eramantly Ackad Aactinne

(] L 4

Device Service

Service
g ‘Human Agent E Store
w
More

4.7.1Znajdz moje urzadzenie

W przypadku zaginiecia robota Luba Ilub stacji | ..

referencyjnej RTK,

Mammotion, wyswietl ekran Serwis > Znajdz moje @ | &%

urzadzenie, aby sledzic¢ urzadzenie.

Nacisnij urzadzenie,

powigzanej  zaplikacja

Znajdz moje urzadzenie — nacisnij, by sledzi¢ swoje
zgubione urzadzenie.

Instrukcja uzytkownika — nacisnij, by wejs¢ do instrukcji
uzytkownika.

Infolinia — nacisnij, by zadzwoni¢ do naszego zespotu
posprzedazowego.

Konserwacja zimowa — nacisnij, by wejs¢ do szczegotow
konserwacji zimowej.

Wsparcie posprzedazowe — nacisnij, by przestac swojg
prosbe.

0 nas — nacisnij, by uzyskac wiecej informacji o firmie
Mammotion.

Czesto zadawane pytania — typowe pytania i odpowiedzi.

Service center

by przejs¢ na nastepng strone, gdzie mozesz wiaczy¢/wytaczy¢ opcje

Powiadomienia dotyczace lokalizacji i Rejestrator lokalizacji.

® Powiadomienia dotyczace lokalizacji — otrzymasz powiadomienia push, gdy po wtgczeniu robot

znajduje sie ponad 50 metrow od obszaru pracy.

® Rejestrator lokalizacji — rejestruje historie lokalizacji robota po jego wtaczeniu.
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4.8 Uzytkownik

e Przewodnik — wtgcz/wytacz,
aby pokazac/ukry¢ wskazdwki.

o Numer wersji — wersja aplikacji.

® Jezyk — przetaczjezyk.

e Zarzadzanie i udostepnienia urzadzenia —
nacisnij, by udostepnic¢ swoje urzadzenia.

o Bezpieczenstwo konta — pokazuje konto i
zabezpieczenia oraz wylogowanie z biezgcego
konta.

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

e Umowa dotyczaca prywatnosci— nacisnij, by
wejs¢ do petnych szczegotow.

e Instrukcja uzytkownika — nacisnij, by wejsc¢ do
instrukcji uzytkownika.

e Filmy instruktazowe — nacisnij, by wejs¢ do
filmow o instalacji i obstudze.

® Forum — nacisnij, by przejsc¢ na fora.

e Wsparcie posprzedazowe — nacisnij, by
przestac swojg prosbe.

o Sklep — nacisnij, by wejsc¢ do sklepu
Mammotion.

® Alexa — nacisnij, by podtaczy¢ konto Alexa.

e Google Home — nacisnij, by potgczyc z kontem

Google Home.
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4.8.1Udostepnianie urzadzenia

Udostepnianie urzadzenia pozwala odbiorcy uzyska¢ dostep i kontrolowac informacje o urzgdzeniu, ale

nie umozliwia dalszego udostepniania lub uzywania jego funkcji zapobiegajgcych kradziezy.

< Device Mangement - < Luba-VFRTK101
\ m
- 'i‘) Luba-v§1036 &
1. Przejdz do strony Uzytkownik i nacignij =B
) yLzy J
l"‘,! Luba-VFRTK101 %
Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia. || erer

2. Wybierz swoje wtasne urzadzenie do

udostepnienia.
3. Nacisnij Udostepnymi innym, by

kontynuowac. a e

ibe

4. Wybierz Udostepnij za posrednictwem

< Share with people

Account sharing

konta lub Udostepnij za posrednictwem

lease enter your 8-digit account number or

kodu QR, by udostepnic urzadzenie.
e Udostepnianie za posrednictwem

konta

a. Nacisnij Udostepnij za

posrednictwem konta. [ B e ]

b. WprowadZ numer konta, ktore

chcesz udostepnic, a nastepnie

nacisnij Udostepnij.
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c. Waplikacji Mammotion odbiorcy,
nacisnij Wyrazam zgode na

wyskakujgcym okienku.

Udostepnianie za posrednictwem kodu

OR

a. Nacisnij Udostepnij za
posrednictwem kodu QR, a

wyswietli sie kod.

b. Uzywajac aplikacji Mammotion
uzytkownika zeskanuj kod QR i
nacisnij Wyrazam zgode na

wyskakujgcym okienku.

shares a device with you

Luba-V$1040

Loz

& Mammotion User Center
Guide

Version num ber
——

Language
English

Device management and sharing
Account Security

Feedback

Privacy Agreement

ZA
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4.8.2 Zatrzymanie udostepniania swojego urzadzenia

Witasciciel

Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij
Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia.
Wybierz urzgdzenie, ktore jest
udostepnione.

Udostepnianie urzadzenia,

Nacisnij by

kontynuowac.

Wybierz odpowiednia historie
udostepniania i nacisnij Usun.
Nacisnij Potwierdz, by wycofa¢ dostep

odbiorcy do urzadzenia.
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Guide L
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¥ em Factory reset
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Account Security )
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Feedback
Privacy Agreement Unbind
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o
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affected. Do you want to
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Odbiorca

1. Przejdz do strony Uzytkownik i
Zarzadzanie i udostepnianie urzadzenia.
2. Wybierz zostato

urzadzenie, ktore

udostepnione.

3. Nacisnij Usun.

nacisnij

Ci

4. Nacisnij Potwierdz, by przerwa¢ uzywanie

urzgdzenia. Ta akcja nie wptynie na dane

wtasciciela.

4.8.3 Potaczenie z kontem Alexa

ea
EEEEp—— o

Lo

@ Mammotion User Center

Guide

e O

Version number
———

Language
English

Device management and sharing

Account Security

Feedback

Privacy Agreement

<

Device Mangement

s RTKBNA240520043

L)

Yuka-YVU4Y6QS

o
=" om

Luba-VS6JCVHF

{

e  RTKBEU233940210

Tips

Deleting the robot willlose usage rights, but
it will not affect other data. Would you like to
roceed?

proceed?

-

UWAGA

utworzy¢ co najmniej jedno zadanie.

.

polecenia gtosowe sg domysinie kierowane do ostatnio powigzanego robota Luba.

~

® Przed rozpoczeciem sterowania urzadzeniem poleceniami gtosowymi nalezy koniecznie

® Jezeliwiecej niz dwa zestawy robota Luba sg powigzane ztym samym kontem Mammotion,

/

1.  Wyswietl ekran Uzytkownik i nacisnij przycisk Alexa.

2. Wybierz pozycje Luba 2, aby kontynuowac.

3. Nacisnij Potacz konto Alexa, by przejs¢ do strony autoryzacji.
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4. Nakoniec nacisnij Potacz, by zakonczyc operacje.

Versian number
Language

User Center
App Feedback

Privacy Agreement

User manual
Tutorial videos
Winter Maintenance
Forum

After-Sales Support
Store

Language

-]
-
Mo

Version number

Language English

User Center

App Feedback

Privacy Agreement

Agreement

Forum

After-Sales Support

Stare.
Language
Alexa
O <& 2
-
Device Service Me

1.11.121(release)

>

{ Alexa

alexa
N7

The robot can be managed through
voice after linking Alexa with
Mammotion account

This feature is applicable to: Luba2

—

Link Alexa

Account Linking

Link Luba with Alexa

Enable the Luba skill and link your account
with Alexa.

To unlink your account at any time, disable
the skill in the Alexa app.

Ponizej

zatrzymywanie, tadowanie i sprawdzanie stanu:

Uruchamianie

-Alexa, robot Mammotion ma rozpoczg¢ prace

podano przyktady polecen gtosowych

umozliwiajgcych uruchamianie,

wstrzymywanie,

-Alexa, robot Mammotion ma rozpoczg¢ zadanie xx (gdzie xx to nazwa ustawionego zadania)

Wstrzymywanie

-Alexa, robot Mammotion ma wstrzymac prace

-Alexa, robot Mammotion ma sie wstrzymac

Kontynuowanie

-Alexa, robot Mammition ma wznowi¢ prace

Zatrzymywanie

-Alexa, robot Mammotion ma zatrzymac prace

Powrot do stacji tadujacej

-Alexa, robot Mammotion ma sie natadowac

-Alexa, robot Mammotion ma wroci¢ do domu
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Sprawdzanie stanu

-Alexa, jaki jest stan robota Mammotion
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4.8.4 Yaczenie z kontem Google Home

UWAGA

Przed rozpoczeciem sterowania urzgdzeniem poleceniami gtosowymi nalezy koniecznie utworzyc

Co najmniej jedno zadanie.

1. Przejdz do strony Uzytkownik i nacisnij opcje
Google Home.

2. Nacisnij Potacz z Google Home, by wejsc na
strone autoryzacji.

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami, by zakonczyc

konfiguracje.

Po pomysinym potaczeniu mozesz sterowac¢ robotem Luba za pomocg polecen gtosowych. Wyprobuj

nastepujgce polecenia:

Rozpoczecie pracy

- Hej, Google, zacznij kosic

- Hej, Google, uruchom teraz robota Luba

- Hej, Google, wtgcz robota Luba

- Hej, Google, niech robot Luba zacznie prace
Wstrzymywanie

- Hej, Google, wstrzymaj koszenie

- Hej, Google, wstrzymaj teraz robota Luba

- Hej, Google, wstrzymaj robota Luba

- Hej, Google, niech robot Luba sie wstrzyma
Kontynuowanie

- Hej, Google, kontynuuj koszenie
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Language
Follow system

Device management and sharing

Account Security

Upload Logs

Privacy Agreement

User Manual

Tutorial videos

Winter Maintenance
LUBA AWD

Forum

After-Sales Support

Store

Alexa

[ Google Home

a \ 4

ibo

< Google Home

Q

Google Home

The robot can be managed through voice after
linking to Google with Mammotion account If your
app has been linkedtry saying

Hey Google, start the Mower;

Hey Google,pause the Mower;
Hey Google,resume the Mower;
Hey Google,stop the Mower;

Hey Google,dock the Mower;

Hey Google,is the Mower running?

If you own several mowers,please substitute the
“Mower" with your specific device name

Check the linking results in Google Home

[ Link Google Home ]




- Hej, Google, pozwol robotowi Luba kontynuowac
- Hej, Google, niech robot Luba kontynuuje
Zatrzymywanie

- Hej, Google, przestan kosic

- Hej, Google, zatrzymaj robota Luba

- Hej, Google, niech robot Luba sie zatrzyma

- Hej, Google, zatrzymaj Luba

tadowanie robota Luba

- Hej, Google, zaparkuj robota Luba

- Hej, Google, niech robot Luba wroci do stacji
- Hej, Google, zaparkuj robota Luba w stacji
Sprawdzanie stanu

- Hej, Google, czy robot Luba pracuje?
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5 Konserwacja

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

odkrytych sandatow lub przeprowadzania konwersacji na boso.

5.1 Czyszczenie

KOSTRZEZENIE \

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

wytgczony.
® Przed obréceniem robota do gory dnem zawsze go najpierw wytacz.

® Po obroceniu robota do gory dnem zachowaj ostroznos¢, by unikng¢ uszkodzenia modutu

wizyjnego.

. /

5.1.1Czyszczenie robota

Obudowa

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

uszkodzi¢ wykonczenia robota i jego wewnetrzne komponenty.

Podwozie

Przed przystgpieniem do czyszczenia podwozia zatdz rekawice ochronne. Najpierw odtgcz ostrza, dyski
tngce i rame ochronng. Za pomoca szczotki usun wszelkie zanieczyszczenia. Po czyszczeniu ponownie

umocuj rame ochronng, dyski tnace i ostrza. Sprawdz, czy ostrza nie sg uszkodzone i upewnij sie, ze z
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tatwoscia sie obracaja.

Koto przednie

Wyczys¢ koto przednie za pomoca szczotki lub weza z wodg. Jesli to konieczne, usun btoto.

Kota tylne

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

Modut wizyjny

Wymontuj i odtgcz modut wizyjny. Wytrzyj soczewke aparatu wizyjnego za pomoca niestrzepiacej
szmatki, by usunag¢ wszelkie plamy. Czysta soczewka jest waznym czynnikiem wydajnosci modutu

wizyjnego. Zamontuj modut wizyjny.

Przedni zderzak

Wymontuj i odtagcz przedni zderzak. Wyczysc¢ go niestrzepigca szmatkg. Zanim odstawisz urzadzenie na

dtugi czas, zastosuj smar przeciwkorozyjny na przegubie przedniego zderzaka.

5.1.2Czyszczenie stacji tadowania

Za pomoca szczotki i szmatki wyczysc¢ nadajnik podczerwieni i styk tadujacy.

5.1.3Czyszczenie stacji referencyjnej RTK

Wytrzyj gore stacji referencyjnej RTK za pomocg szmatki, by usung¢ wszelki nagromadzony brud.
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5.2 Konserwacja ostrzy thacych

/OSTR02NIE \

1. W trakcie przeprowadzania inspekcji, czyszczenia lub wymiany ostrza tngcego nalezy zawsze

miec¢ zatozone rekawice ochronne.

2. Do dokrecania lub luzowania dysku tngcego NIE uzywaj srubokreta elektrycznego. Zawsze
uzywaj odpowiednich Ssrub i oryginalnych ostrzy, ktdre zostaty zatwierdzone przez firme
Mammotion.

3. Rownoczesnie wymien wszystkie ostrza tngce i ich sruby, by zapewni¢ bezpieczny i wydajny

\ system tnacy. /

Ostrza tngce trzeba wymienia¢ do 3 miesigce lub po 150 godzinach koszenia. W przypadku gestej trawy

ostrza trzeba wymieniac¢ czesciej.

Wymiana ostrza thacego

1. Wytaczrobota.

2. Umiesc robota na miekkiej, czystej powierzchni, upewniajgc sie, ze jest do gory dnem.

3. Wyjmij ostrza tnagce za pomocg dotgczonego srubokretu.

4. Zamontuj nowe ostrza tngce, uzywajgc dotgczonych podktadek (B) i srub (A). Upewnij sie, ze ostrza
moga sie z tatwoscig obracac i sg bezpiecznie zamontowane.

Niezbedne narzedzie: Srubokret Phillips
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5.3 Konserwacja akumulatora

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

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

5.4 Przechowywanie w zimie

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

tadowania do pomieszczenia.

5.4.1Przechowywanie robota

o [ezaktywuj wszystkie zaplanowane zadania w aplikacji Mammotion.

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

e \Wytgczrobota.

e Wyczysc robota (obudowe, kota, podwozie, modut wizyjny, przedni zderzak) za pomocg wilgotne;j
szmatki lub miekkiej szczotki. W razie potrzeby mozesz umyc¢ robota, ale by wyczysci¢ podwozie
unies jedng jego strone — staraj sie nie obracac¢ go do gory dnem.

e Pozostaw go do wyschniecia. Podczas tej czynnosci NIE obracaj go do gory dnem.

o Na ztgcza tadowania natdz smar przeciwkorozyjny. NIE stosuj srodkow chemicznych na zadne inne
elementy robota, w szczego6lnosci metalowe styki.

e Wyjmij klucz bezpieczenstwa. (Przed nastepnym sezonem koszenia ponownie w6z klucz
bezpieczenstwa).

e Wyjmij karte SIM, jesli istnieje. (Przed nastepnym sezonem koszenia sprawdz i ponownie w6z
karte SIM, jesli istnieje).

® Przechowujrobota w pomieszczeniu.
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5.4.2 Przechowywanie stacji tadowania

e (dtacz zasilacz.

e Usun wkrety.

® /apomocy szczotki lub szmatki doktadnie wyczysc stacje tadowania.

o Wyjmij stacje tadowania i zasilacz.

® Przechowuj stacje tadowania i zasilacz w pomieszczeniu.

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

zamapuj kanat miedzy stacjq tadowania i obszarem pracy, uzywajgc aplikacji Mammotion.

5.4.3 Przechowywanie stacji referencyjnej RTK

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

e (dtacz od zasilania stacje referencyjng RTK.

® /Zawin kabel stacji referencyjnej RTK dookota stacji i przymocuj naktadkg ochronna.

® Przykryj stacje referencyjng RTK plastikowg torbg lub pokrywa.

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

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

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

e Usun mape w aplikacji Mammotion.

e (dtgcz od zasilania stacje referencyjng RTK.

e Usun stacje referencyjng RTK z dragzka montazowego.

e Usunantene.

® /apomoca szmatki wyczysc stacje referencyjng RTK.

e Usun drgzek montazowy.

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

Mammotion.
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Jesli stacja referencyjna RTK jest zamontowana na scianie/dachu, wykonaj nastepujace kroki:

Odtacz od zasilania stacje referencyjng RTK.
Zdejmij stacje referencyjng RTK ze sciennego drgzka montazowego.
Usun antene.

Za pomoca szmatki wyczysc stacje referencyjng RTK.

Przed nastepnym sezonem koszenia ponownie zamontuj stacje referencyjng RTK w oryginalnym

potozeniu. Nie ma potrzeby usuwania mapowania i ponownego mapowania, gdyz lokalizacja stacji

referencyjnej RTK pozostata niezmieniona.

5.4.4 Przechowywanie zestawu panelu solarnego

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

Odtacz panel solarny i dokre¢ naktadke ochronna.

Zawin kabel panelu solarnego dookota ramy do montazu.

Stan natadowania akumulatora nie powinien spas¢ ponizej 50% (oznaczony przez migajacg na
zielono diode LED).

Nacisnij na 2 sekundy, by wtaczy¢ tryb oczekiwania panelu solarnego.

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

Odtacz panel solarny i dokre¢ naktadke ochronna.

Wymontuj panel solarny.

Stan natadowania akumulatora nie powinien spas¢ ponizej 50% (oznaczony przez migajacg na
zielono diode LED).

Nacisnij na 2 sekundy, by wtaczy¢ tryb oczekiwania panelu solarnego.

Za pomoca szmatki wytrzyj panel solarny.
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6 Specyfikacje produktu

6.1 Dane techniczne

Tabela 6 —6-1Specyfikacje wersji standardowej

Wersja standardowa (wysokos$¢ koszenia: 25-70 mm)

L LUBA 2 AWD
Specyfikacje
10000 5000 3000 1000
Maks. koszona powierzchnia 10 000 m? 5000 m? 3000 m? 1000 m?
Obszar w aplikacji Pojemnosé | 12 000 m? 6000 m? 3500 m? 1200 m?
Zarzadzanie wieloma strefami | 60 30 20 10
Silnik Naped na cztery kota (AWD)
Maks. nachylenie terenu 80% (38,6°)
Maks. nachylenie na krawedzi 45% (24°)
Wysokos$¢é pokonywanych
50 mm
przeszkod
Szerokos¢ koszenia 40 cm
Wysokos¢ koszenia w aplikacji
. 25-70 mm
regulacja
Czas tadowania 150 min 90 min
Czas koszenia po catkowitym
. 180 min 120 min
natadowaniu
Automatyczne tadowanie TAK
Pozycjonowanie i nawigacja Wizyjne 3D i RTK
Omijanie przeszkod Wizyjne 3D, ultradzwiekowe (radar) i mechaniczne (zderzak)

Sterowanie poleceniami .
Alexa i Google Home

gtosowymi

Monitorowanie wizyjne TAK
tacznosé 4G, Bluetooth i Wi-Fi
Poziom hatasu 60 dB
Wazona moc akustyczna Lwa=64dB, Kwa=3 dB
Wazone cisnienie akustyczne Lpa=56 dB, Kea=3 dB
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Wersja standardowa (wysokos$¢ koszenia: 25-70 mm)
Robot LUBA: IPX6

Stopien ochrony Stacja tadujgca: IPX6
Stacja RTK: IPX7
Detekcja deszczu TAK
Waga 17,65 kg 1712 kg
Wymiary (dt. x szer. x wys.) B69x51x27cm

Tabela 6-2 Specyfikacje wersji H

Wersja H (wysokos¢ ciecia: 55-100 mm)

LUBA 2 AWD
Specyfikacje
10000H 5000H 3000H 1000H
Maks. koszona powierzchnia 10 000 m? 5000 m? 3000 m? 1000 m?
Obszar w aplikacji Pojemnos¢ 12 000 m? 6000 m? 3500 m? 1200 m?
Zarzadzanie wieloma strefami 60 30 20 10
Silnik Naped na cztery kota (AWD)
Maks. nachylenie terenu 80% (38,6°)
Maks. nachylenie na krawedzi 45% (24°)
Wysokosé pokonywanych
80 mm
przeszkod
Szerokos¢ koszenia 40 cm
Wysokos¢ koszenia w aplikacji
. 55-100 mm
regulacja
Czas tadowania 150 min 90 min
Czas koszenia po catkowitym . _
. 180 min 120 min
natadowaniu
Automatyczne tadowanie TAK
Pozycjonowanie i nawigacja Wizyjne 3D i RTK
Omijanie przeszkod Wizyjne 3D, ultradzwiekowe (radar) i mechaniczne (zderzak)
Sterowanie poleceniami .
. Alexa i Google Home
gtosowymi
Monitorowanie wizyjne TAK
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Wersja H (wysokosé cigcia: 55-100 mm)

tacznosé 4G, Bluetooth i Wi-Fi
Poziom hatasu 60 dB
Wazona moc akustyczna Lwa =66 dB, Kwa=3 dB
Wazone cisnienie akustyczne Lpa=58 dB, Kea=3 dB
Robot LUBA: IPX6
Stopien ochrony Stacja tadujgca: IPX6
Stacja RTK: IPX7
Detekcja deszczu TAK
Waga 18 kg 17,5 kg
Wymiary (d+. x szer. x wys.) 70 x51x 30 cm

Tabela 6-3 Specyfikacje akumulatora

Specyfikacje Specyfikacje
G0180-250700-E4
Zasilanie: 100-240 V AC; 50/60 Hz; 25 A
Wyjscie: 252V DC/70A /1764 W
Bateria dla modeli 10000, 5000, 3000, 10000H, 5000H, i 3000H: 21,6 VDC/ 9,6 Ah
Bateria dla modeli 1000 i 1000H: 21,6 V DC/ 4,5 Ah

Zakres temperatur podczas tadowania 4-45°C.

tadowarka

akumulatora

Bateria

OSTRZEZENIE: Baterie urzadzenia nalezy tadowaé wytacznie przy uzyciu dotaczanego zasilacza

dostarczonego w pakiecie z urzadzeniem.
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6.2 Kody wskaznikow

Wskaznik

Wskaznik
boczny

Wskaznik
przedni

Wskaznik
modu+tu
wizyjnego

Tabela 6-4 Wskazniki robota Luba

Stan

Wtgczony
(czerwony)

Pulsuje (czerwony)

Miga powoli
(czerwony)

Miga szybko
(czerwony)

Miga bardzo szybko
(czerwony)

Wytaczony

Zielony
Wytaczony

Wigczony (zielony)
Miga (zielony)

Wtagczony
(czerwony)

Miga (niebieski)

Wigczony (niebieski)

Opis

® Inicjowanie systemu

® Trybsterowaniarecznego

® Trybsterowania automatycznego

® Zakonczenie tadowania (robot Luba wcigz w stacji

tadujgcej)

Trwa uaktualnienie OTA

e Uaktywnienie wytgcznika awaryjnego

e Trwatadowanie

e Niskie napiecie baterii

e Uaktywnienie zderzaka

® /ablokowanie robota Luba

e Niepowodzenie pozycjonowania RTK

e Podniesienie / przechylenie / przewrdcenie robota Luba
e Niepowodzenie uaktualnienia systemu

e Btadsystemu

e Wstrzymanie

e (otowosc

® Uspienie
Witaczenie zasilania

Wytaczenie zasilania

Pozycjonowanie RTK funkcjonuje prawidtowo.

Pozycjonowanie RTK nie powiodto sie, ale pozycjonowanie
wizyjne funkcjonuje prawidtowo.
Zaréwno pozycjonowanie RTK, jakipozycjonowanie wizyjne

nie powiodto sie.

Trwa uaktualnianie oprogramowania uktadowego robota Luba.

Witgczanie zasilania robota Luba powiodto sie.

-92 -



Wskaznik

Wskaznik stacji
tadujacej

Wskaznik

Wskaznik stacji
referencyjnej RTK

Wskaznik

Wskaznik

solarnego

panelu

Tabela 6-5 Wskazniki stacji tadujgcej

Stan Opis
Miga (zielony) Trwa tadowanie baterii robota Luba.
) Bateria robota Luba jest catkowicie natadowana lub
Zielony o
nie jest tadowana.
Czerwony Wystagpit btad.

Tabela 6-6 Wskaznik stacji referencyjnej RTK

Stan Opis
Miga (niebieski) Zasilanie stacji referencyjnej jest wtgczane.
Miga (zielony) Stacja referencyjna jest inicjowana.

Zakonczono  inicjowanie, astacja  referencyjna

Zielony funkcjonuje prawidtowo.

Wvlaczon Zakonczono inicjowanie, aczas lokalny nalezy
ytaczony do zakresu od 18:00 do 8:00.

Czerwony Wystapit btad.

Miga powoli e :

(zielony) Niski pobor mocy.

Tabela 6-7 Wskazniki panelu solarnego
Stan Opis
Witaczony
Wystgpit btad.
(czerwony)
Wigczony (zielony) Poziom natadowania baterii jest wyzszy niz 50%.

Miga (zielony) Poziom baterii jest nizszy niz 50%, ale wyzszy niz 20%.

Miga (czerwony) Poziom natadowania baterii jest nizszy niz 20 %.
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6.3 Kody usterek

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

uwzgledniono najczesciej wystepujgce usterki.

Kody usterek

316

318

323

325

326

328

Przyczyny

Silnik lewego dysku thgcego

przegrzewa sie.

Usterka czujnika silnika lewego

dysku tnacego.

Silnik prawego dysku tngcego jest

przecigzony.

Nie mozna uruchomic¢ silnika

prawego dysku tngcego.

Silnik prawego dysku tngcego

przegrzewa sie.

Usterka czujnika silnika prawego

dysku tnacego.
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Rozwigzania

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

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

Ustal, czydysk tnacy jest zablokowany,
ioczys¢ go, jezelijest  tokonieczne.
Alternatywnym rozwigzaniem jest
zwiekszenie wysokosci koszenia.

Ustal, czydysk tnacy jest zablokowany.
Jezeli nie, uruchom ponownie robota Luba.
Jezeli usterka nie zostanie usunieta pomimo
wielokrotnego ponownego uruchamiania,
skontaktuj sie z dziatem serwisowym.
Uruchom ponownie robota Luba.
Jezeli usterka nie zostanie usunieta pomimo
wielokrotnego ponownego uruchamiania,
skontaktuj sie z dziatem serwisowym.
Uruchom ponownie robota Luba.
Jezeli usterka nie zostanie usunieta pomimo

wielokrotnego ponownego uruchamiania,



Kody usterek

1005

1300

1301

1420

2713

2726

2727

Przyczyny

Niskie napiecie baterii

Staby sygnat pozycjonowania.

Zmieniono lokalizacje stacji

tadujacej.

Przekroczono limit czasu

pobierania danych predkosci koét.

radowanie zostato zatrzymane

z powodu niskiego napiecia baterii.

Zbyt wysoki poziom natadowania

baterii.

Zbyt niski poziom natadowania

baterii.
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Rozwigzania

skontaktuj sie z dziatem serwisowym.

Robot Luba bedzie kontynuowac koszenie
po natadowaniu baterii do poziomu 80%.
Oczekiwanie naponowne pozycjonowanie

robota Luba.

Zmien lokalizacje stacji tadujacej.

Uruchom ponownie robota Luba. Jezeli
usterka nie zostanie usunieta, skontaktuj sie
z dziatem serwisowym.

Uruchom ponownie robota Luba.
Jezeli usterka nie zostanie usunieta pomimo
wielokrotnego ponownego uruchamiania,
skontaktuj sie z dziatem serwisowym.
Przerwij tadowanie natychmiast. Jezeli zbyt
wysoki poziom natadowania baterii jest

zgtaszany czesto, skontaktujsie zdziatem

serwisowym.

Nataduj baterie robota Luba.



7 Gwarancja

Firma Mammotion Technology Co., Ltd gwarantuje, ze ten produkt bedzie wolny w okresie gwarancyjnym
odwad materiatow iwykonania w normalnych warunkach uzytkowania zgodnie zdokumentacjg
produktu publikowang przez firme Mammotion. Publikowana dokumentacja produktu obejmuje miedzy
innymi podrecznik uzytkownika, skrocony podrecznik uzytkownika, zalecenia dotyczgce konserwacji,
specyfikacje, zastrzezenia ipowiadomienia w aplikacji. Okres gwarancyjny jest zalezny od produktu
i czesci. Skorzystaj z ponizszej tabeli:
Komponent Gwarancja
Bateria
0s przednia/tylna
Silnik w piascie kota
Zestaw GPS
2 lata
Modut wizyjny
PCBA
Stacja referencyjna RTK
Stacja tadujaca
Elementy dekoracyjne
Materiaty
Ostrze tnace
eksploatacyjne
Opona

Brak gwarancji
Dysk tnacy

Jezeli w okresie gwarancyjnym produkt nie funkcjonuje zgodnie z gwarancja, skontaktuj sie z dziatem
obstugi klientow firmy Mammotion, aby uzyskac instrukcje.
® W przypadku produktéw zakupionych od lokalnego dystrybutora nalezy najpierw kontaktowac sie

z tym dystrybutorem.
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Uzytkownik musi okaza¢ wazny dowod zakupu, paragon lub numer zamdwienia (w przypadku
sprzedazy bezposredniej firmy Mammotion). Numer seryjny produktu jest niezbedny do $wiadczenia
ustugi gwarancyjne;j.

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

W niektorych wypadkach firma Mammotion moze zaleca¢ pobranie izainstalowanie okreslonych
aktualizacji oprogramowania.

Jezeli usterki nie zostang usuniete, konieczne moze byc¢ przestanie produktu do firmy Mammotion
w celu dalszej oceny lub do lokalnego centrum serwisowego wskazanego przez firme Mammotion.
Okres gwarancyjny produktu rozpoczynasie odoryginalnej daty zakupu podanej w paragonie
sklepowym lub na fakturze.

W przypadku produktéw dostarczanych pouprzednim ich zamowieniu okres gwarancyjny
rozpoczyna sie od daty wysytki z lokalnego magazynu.

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

przez nig centrum serwisowe moze pobra¢ odpowiednig optate.

Gwarancja nie obowiagzuje w nastepujacych okolicznosciach:

Ignorowanie zalecen podanych w podreczniku uzytkownika.

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

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

lub innych czynnikow zewnetrznych.
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Uszkodzenie na skutek uzytkowania produktu w sposéb, ktory nie zostat dozwolony lub przewidziany
przez firme Mammotion.

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

Utrata, uszkodzenie lub nieautoryzowane ujawnienie danych uzytkownika.

Nieautoryzowana modyfikacja informacji takich jak etykiety lub numer seryjny produktu.

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

prawdopodobne fatszowanie lub modyfikacja dokumentacji.
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8 Przepisy

Zgodnos¢ z przepisami komisji FCC

Tourzadzenie jest zgodne zwymaganiami okreslonymi wczescilb przepiséw komisji FCC.
Zezwolenie na uzytkowanie urzadzenia jest uzaleznione od spetnienia nastepujgcych dwoch warunkow:
(1) urzadzenie nie powinno powodowaé zaktdcen i(2) powinno byé odporne na zaktocenia zewnetrzne,

tgcznie z zaktdceniami powodujgcymi nieprawidtowe funkcjonowanie.

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

autoryzacji uzytkownika do korzystania z tego produktu.

Uwaga: Tourzgdzenie byto testowane izostato uznane zazgodne zlimitami dla urzadzen cyfrowych
klasy B, okreslonymi w czescilb przepisow komisji FCC. Telimity okreslono wcelu zapewnienia
uzasadnionej ochrony przed zaktéceniami w instalacjach w obiektach mieszkalnych. To urzgdzenie
generuje, wykorzystuje i moze emitowac energie o czestotliwosciach radiowych i powodowac zaktocenia
tgcznosci radiowej, jezeli niejest zainstalowane iuzytkowane zgodnie zzaleceniami. Nie mozna
zagwarantowac, ze dziatanie niektorych instalacji nie bedzie zaktocane.

Jezeli urzadzenie zaktoca odbior radiowy lub telewizyjny, co mozna sprawdzi¢ poprzez jego wytgczenie
i ponownie wigczenie, zaktocenia tego typu mozna eliminowac, korzystajgc z nastepujgcych metod:

- zmiana ustawienia lub lokalizacji anteny odbiorczej,

- zwiekszenie odlegtosci miedzy urzadzeniem a odbiornikiem,

- podtaczenie urzadzenia do gniazda sieci elektrycznej w obwodzie innym niz obwdd, do ktorego jest
podtgczony odbiornik,

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

To urzadzenie zawiera nadajniki/odbiorniki, podlegajgce zwolnieniu z obowigzku uzyskania licencji,
zgodne znormami RSS ISED (Innovation, Science and Economic Development Canada).
Zezwolenie na uzytkowanie urzadzenia jest uzaleznione od spetnienia nastepujacych dwéch warunkow:
(1) Urzadzenie nie moze powodowac zaktocen.

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

To urzadzenie jest zgodne z limitami narazenia na promieniowanie w srodowisku niekontrolowanym RSS-

102, okreslonymi przez organizacje IC.

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

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

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

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

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

environnement non contrélé.

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

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

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

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

This radio transmitter [IC: 29682-RTK0002] has been approved by Innovation, Science and Economic
Development Canada to operate with the antenna types listed below, with the maximum permissible gain
indicated. Zabronione jest uzycie ztym urzgdzeniem anten typow, ktére nie zostaty uwzglednione
na tej liscie, 0 wzmocnieniu przekraczajagcym maksymalng wartos¢ podang dla typow uwzglednionych

na liscie.

Cet émetteur de radio [IC: 29682-RTK0002] a été approuvé par innovation, sciences et développement
économique Canada pour l'utilisation des types d'antennes énumérés ci - dessous avec les gains
maximaux admissibles indiqués. Les types d'antennes qui ne sont pas inclus dans cette liste et dont le
gain est supérieur au gain maximal de l'un des types énumérés sont strictement interdits pour une
utilisation avec cet appareil.

Antena dipolowa 3,26 dBi /50 (

Stacja referencyjna RTK Luba 2 AWD
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DEKLARACJA ZGODNOSCI Z DYREKTYWAMI WE/UE
Producent: Mammotion Technology Co., Limited
Adres: UNIT 89 3/F YAU LEE CENTRE NO.45 HOI YUEN ROAD, KWUN TONG KL
Autoryzowany przedstawiciel: WSJ Product Ltd.
Adres: Eschborner LandstraBe 42-50, 60489 Frankfurt am Main, Germany
Nazwa i adres jednostki autoryzowanej do przygotowania dokumentacji technicznej: WSJ Product Ltd,

Eschborner LandstraBe 42-50, 60489 Frankfurt am Main, Germany.

Niniejszym deklaruje, ze nastepujace urzadzenie:

Oznaczenie ogolne: Robot koszgcy

Nazwa produktu: LUBA 2 AWD

Typy/modele: 1000, 3000, 5000, 10000, 1000H, 3000H, 5000H, 10000H

Okreslane jako: Robot do koszenia trawy

Szerokosc¢ koszenia: 400 mm Moc: 97,2 Wh /207,36 Wh

jest zgodne z ponizszymi dyrektywami

2006/42/EC

2014/53/EU

ROHS 2.0

i zgodne z ponizszymi normami

EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:2019+A2:2019+A14:2019+A15:2021,
EN 50636-2-107:2015+A1:2018+A2:2020+A3:2021
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Artykut 3.1a:
EN IEC 62311:2020
EN IEC 62368-1:2020+A11:2020

Artykut 3.1b:

EN IEC 61000-6-1:2019
EN IEC 61000-6-3:2021
EN 61000-3-3: 2013+
A1:2019+A2:2021

EN IEC 61000-3-2: 2019+A1:2021
EN 301489-1V2.2.3
EN 301489-3V2.3.2
EN 301489-17V3.2.4
EN 301489-19V2.2.1
EN 301489-52 V1.2.1

Sygnatura przedstawiciela: Mammotion Technology Co., Limited

Roload 4
Podpis: _____________ f_j__

Nazwisko: Roland Huang
Data: 29/11/2023
Stanowisko: Menedzer ds. produktéw

Miejsce: Shenzhen, Chiny
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Artykut 3.2:

EN 300 220-1V3.1.1
EN 300 220-2V3.2.1
EN 300 328V2.2.2
EN 303 413 V1.2.1

EN 301893 V2.1.1

EN 300 440 V2.2.1
EN 301511V12.5.1
EN 301 908-1V15.2.1
EN 301908-2V13.1.1
EN 301908-13V13.2.1

IEC 62321-3-1:2013

IEC 62321-5:2013

IEC 62321-4:2013+A1:2017
IEC 62321-7-1:2015

IEC 62321-7-2:2017

IEC 62321-6:2015

IEC 62321-8:2017

IS0 18219:2015
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