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WARNING –
Read user instructions before operating the machine.

WARNING –
Keep a safe distance from the machine when operating.

WARNING –
Operate the disabling device before working on or lifting the 
machine.

WARNING –
Do not ride on the machine.

WARNING –
It is not permitted to dispose of this product as normal household 
waste. Ensure that the product is recycled in accordance with local 
legal requirements.

This product conforms to the applicable EC Directives.

Class Ⅲ
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Before charging, read the instructions.

Direct current

Class Ⅱ

To ensure the safe operation of this device in networked environments, the following information is provided:

This device is equipped with multiple network communication capabilities, including an Ethernet port (RJ-45), 

a Wi-Fi wireless communication module, and a USB debugging interface. Upon startup, the following network 

services are enabled by default:

• Web Configuration Service (HTTP/HTTPS): Listens on port 80 (HTTP) and port 443 (HTTPS) for local 

configuration and status monitoring. To prevent information leakage, it is recommended to disable the HTTP 

service immediately after installation, enable only HTTPS, and deploy a trusted TLS certificate.

• Device Broadcasting (mDNS/SSDP): Used for automatic discovery by broadcasting device information 

within the local area network (LAN). If not required, it is recommended to disable these services to reduce the 

risk of being scanned.

• USB Interface: Used for local firmware upgrades and log extraction. When debug mode is enabled, it may 

expose system file access permissions. It is recommended to restrict use to authorized personnel only and 

disable this interface when the device is not under maintenance.

For detailed configuration procedures, please refer to the Preparation for First Use section.

Network Security Notice
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Name Description

LiDAR

Obtains environmental information and facilitates the robot's positioning, obstacle 
avoidance and sensing of water and dirt. 
Detection range (at 100 klx): 40 m at 10% reflectivity; 70 m at 80% reflectivity 
Field of view: 360° (horizontal) × 59° (vertical)

Front 
Camera

Detects obstacles, lawn boundaries, and human presence.  
Angle of view: 89° (horizontal), 58° (vertical), 97° (diagonal) 
Resolution: 2 MP

GPS The Link Module with a built-in GPS is installed in the robot. You can track the robot’s real-
time location in Google Maps via the app.
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LED Indicator Light Colour Meaning

Blinking/solid red

1. There is an issue with the charging station (such as a problem with the 
charging current or voltage).

2. The robot docks in the charging station but the charging is 
abnormal (for example charging contacts have a short circuit).

Solid blue The charging station has power. The robot is not in the charging 
station.

Blinking green The robot is charging in the charging station.

Solid green The robot is fully charged in the charging station.

6
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Icon Status

Battery level (Shows the current battery level.)

Charging (The robot successfully docks in the charging station.)

Bluetooth (The robot is connected to the app via Bluetooth.)

Wi-Fi (The robot is connected to the app via a Wi-Fi network.)

Link service (Link service is activated.)

Schedule (A task is scheduled for today and has not started yet.)

Button Function

Power To turn on/off the robot, press and hold the    button for 2 seconds. Ensure it is 
outside the charging station. 

Start To start all-area mowing or resume paused tasks, press the    button, then close the 
cover in 5 seconds. The task will be cancelled if the cover is not closed in 5 seconds.

Home
To send the robot back to the charging station to charge, press the  button, then 
close the cover in 5 seconds. The task will be cancelled if the cover is not closed in 5 
seconds.

Back To navigate up one level in the menu, press the    button.

Knob

To confirm the selection in the menus, press the knob.

To enable Bluetooth pairing mode, press and hold the knob for 3 seconds.

To navigate through the menu, turn the knob clockwise/anticlockwise.

Start + Back To factory reset the robot, press and hold the    button and the    button together for 
3 seconds. The PIN code will not be erased.

Home + Back Press and hold  button and  button together for 3 seconds to enter the About page 
in Settings. The About page will disappear in 5 seconds.

Knob + Back To reset the PIN code, press and hold the knob and the  button together for 3 seconds.

Stop Press the Stop button to open the top cover and stop the robot. PIN code must be 
entered on the control panel to resume the operation.
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Colour Meaning

Solid red An error has occurred.

Solid blue The robot is on standby.

Blinking blue The robot is performing a task or is paused.

Blinking green The robot is charging in the charging station.

Solid green The battery is fully charged.

Blinking yellow 1. The robot is on patrol. 
2. Real-time video from the front camera is displayed via the app.
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Auto-mapping
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Add map
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Part Replacement Frequency

Blades Every 6–8 weeks or sooner

Cleaning brush Every 12 months or sooner
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Issue Cause Solution

The robot is not 
connected to the app.

1. The robot is not within 
Wi-Fi signal coverage or 
Bluetooth range. 
2. The robot is turned off or 
is restarting.

1. Check if the robot has completed the process 
of turning on. 
2. Check if the router is working properly. 
3. Move closer to the robot to establish a 
Bluetooth connection.

Robot lifted. The wheel is not on the 
ground.

1. Put the robot back on flat ground. 
2. Enter the PIN code on the robot and confirm. 
3. The robot can't cross objects higher than 4 
cm. Please keep the ground even where it is 
working.

Robot tilted. The robot tilts more than 
37° .

1. Put the robot back on flat ground. 
2. Enter the PIN code on the robot and confirm. 
3. The robot cannot climb slopes greater than 
50% (27° ).

Robot trapped. The robot is trapped and 
fails to get out.

1. Remove the surrounding obstacles and then retry. 
2. Manually move the robot to a flat and open place 
inside the map and try starting the task again. If you 
continue to encounter this problem, please retry 
after the robot is in the charging station. 
3. Check if there are holes in the ground. Fill in the 
holes before mowing to prevent the robot from 
being trapped. 
4. Check if the surrounding grass is taller than 10 
cm. You can adjust the obstacle avoidance height 
or use a push mower to mow the lawn in advance 
to prevent the robot from being trapped. 
5. If the robot is often trapped in this location, you 
can set it as a no-go zone.

Left/right rear wheel 
error.

The wheel cannot rotate 
or the wheel motor has a 
problem.

1. Clean the rear wheels and then retry. 
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Blade disc can't rotate.
The blade disc cannot rotate 
normally or the cutting 
motor has a problem.

1. Clean the blade disc and then retry. 
2. Check if the surrounding grass is taller than 10 
cm. You can use a push mower to mow the lawn 
in advance to prevent the blade disc from being 
blocked by tall grass. 
3. Check if there is water under the blade disc. If 
there is any, move the robot to a dry place and 
then retry. 
4. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot. 
5. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

The blade disc fails to 
move up or down.

The blade disc fails to move 
up or down.

1. Clean the blade disc and then retry. 
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.
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Issue Cause Solution

The blade disc cannot 
move to the side.

The blade disc cannot move 
to the side.

1. Clean the cutting system and remove any 
debris or foreign objects. 
2. If you continue to encounter this error, you can 
disable the EdgeMaster ™ function first. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Bumper error. The front bumper sensor is 
constantly triggered.

1. Check if the robot is trapped somewhere. 
2. Gently tap the bumper and make sure it 
bounces back. 
3. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot. 
4. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Charging error.

The robot docks in the 
charging station, but the 
charging current or voltage 
has a problem.

1. Check if the charging station is correctly 
connected to power. 
2. Check if the charging contacts on the robot 
and the charging station are clean. 
3. After checking is finished, try docking the 
robot in the charging station again. 
4. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Battery temperature too 
high.

Battery temperature is ≥ 
60℃ .

1. Use the robot where ambient temperature 
is below 40℃ . You can wait until the battery 
temperature decreases automatically. 
2. You can turn off the robot and restart it after a 
while. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Battery temperature is 
high.

Battery temperature is ≥ 
45℃ .

1. Charging may fail when battery temperature is 
above 45℃ . 
2. Use the robot where ambient temperature is 
below 40℃ .

Battery temperature is 
low. Battery temperature is ≤ 6℃ .

1. Charging may fail when battery temperature is 
below 6℃ . 
2. Use the robot where ambient temperature is 
above 6℃ .

LiDAR is blocked.
LiDAR is blocked (for 
example the LiDAR protective 
cover is not removed).

1. Remove the lidar protective cover and then 
retry. 
2. If lidar on the top of the robot is very dirty, 
clean it with a lint-free cloth and then retry.

LiDAR malfunction. LiDAR is very dirty or there is 
a sensor error.

1. Check if the lidar is dirty. Clean it if necessary 
and then try again. 
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

LiDAR is dirty. LiDAR is dirty. Wipe the LiDAR sensor on top of the robot with a 
clean cloth. Keep the LiDAR dry after cleaning.
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Issue Cause Solution

LiDAR temperature is 
high. LiDAR temperature is ≥ 80 ℃ .

1. The robot will automatically try to return to the 
charging station to cool down. 
2. Ensure the robot operates at an ambient 
temperature below 40 ℃ . 
3. Place the robot in a shaded, cool, and well-
ventilated area. The alarm will stop when the 
temperature drops to a normal range. 
4. The robot will automatically resume operation 
once the alarm stops. 
5. If the problem persists, please contact after-
sales service.

LiDAR temperature is 
too high. LiDAR temperature is ≥ 90 ℃ .

1. The LiDAR is turned off due to high 
temperatures. 
2. Ensure the robot operates at an ambient 
temperature below 40 ℃ . 
3. Place the robot in a shaded, cool, and well-
ventilated area. The alarm will stop when the 
temperature drops to a normal range. 
4. If the problem persists, please contact after-
sales service.

Robot is lost. Positioning is lost.

1. Check if the LiDAR on the top of the robot is 
dirty. Dirt will affect the positioning. 
2. Manually move the robot to an open place 
inside the map and try starting the task again. 
3. If the positioning is not recovered, remote 
control the robot back to the charging station via 
the app, and then start the mowing task.

Sensor error. Sensor error.
1. Restart the robot and retry. 
2. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

The robot is in the no-
go zone.

The robot is in the no-go 
zone.

1. Manually move the robot out of the no-go 
zone and then retry. 
2. Remotely control the robot through the app to 
move it out of the no-go zone, and then retry.

The robot is outside the 
map. The robot is outside the map.

1. Manually move the robot inside the map, and 
then retry. 
2. Remote control the robot back inside the map 
via the app, and then retry.

Emergency stop is 
activated.

The Stop button on the robot 
is pressed. Enter the PIN code on the robot and confirm.

Low battery. The robot 
will shut down soon. Battery level is ≤ 10%. Dock the robot in the charging station to charge.

The robot is away from 
the map. Risk of being 
stolen.

The robot is away from the 
map.

1. Enter the PIN code on the robot and confirm. 
2. You can disable the Off-Map Alarm in Settings 
in the app.
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Issue Cause Solution

Failed to return to the 
charging station.

The robot cannot find the 
charging station when 
returning to the charging 
station.

1. Check if there are obstacles blocking the robot. 
Remove the obstacles and retry. 
2. Remote control the robot back to the charging 
station via the app.

Failed to dock in the 
charging station.

The robot finds the charging 
station but fails to dock.

1. Check if the reflective films on the station are 
dirty or blocked. 
2. Check if there are obstacles in front of the 
station. 
3. Check if the station is moved. 
4. Check if the baseplate is covered with thick mud. 
5. Check if the station is on a slope. 
6. Check if the station has power. 
7. Help the robot dock in the charging station by 
using the remote control or manually.

Positioning failed.
Positioning fails when the 
robot tries to start a mowing 
task.

1. The lidar may be obstructed. Manually move 
the robot to a flat and open place inside the 
map and try starting the task again. 
2. If you continue to encounter this error, please 
retry after the robot is docked in the charging 
station.

Insufficient space for 
turning in front of the 
station.

Insufficient space for turning 
in front of the station.

1. If the station is placed at the edge of the map 
or within it, ensure there is at least 1 m of free 
space between the front area of the station's 
baseplate and the boundary of the map; 
otherwise, the robot may not be able to make 
turns. 
2. Relocate the station, or change the map in 
Map Editing.

Path obstructed. Path obstructed.

1. Check if a no-go zone is set in the path. 
2. Check if there are obstacles blocking the robot.  
3. If the robot still cannot pass, delete the path in 
Map Editing and set a new one.

The front camera is dirty. The front camera is dirty. Wipe the front camera with a clean cloth.

There is an issue with the 
front camera. 

There is an issue with the 
front camera. 

1. Wipe the front camera with a clean cloth. 
2. Try restarting the robot. 
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Front camera blocked. Front camera blocked. Wipe the front camera with a clean cloth.

Boundary detection 
error occurs during 
Auto-Mapping.    

Boundary detection error 
occurs during Auto-
Mapping.    

1. Ensure that the lighting conditions are 
suitable, neither too bright nor too dim.   
2. Confirm that the weather is clear, avoiding fog 
or rain.   
3. Ensure that the front camera is clean and 
unobstructed.   
4. Ensure that the ground surface is even, as 
bumps may affect detection.   
5. If boundary detection continues to fail, switch 
to remote control mode for mapping.
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A2 1200 A2 2000

Basic 
information

Product name Dreame Roboticmower A2

Brand Dreame

Model MXXA8203 MXXA8202

Dimensions 666 × 444 × 273 mm

Weight (battery included) 16.1 kg

Mowing

Recommended working capacity 1,200 m² 2,000 m²

Mowing efficiency Standard: 1,000 m²/day 
Efficient: 2,000 m²/day

Mowing height 30–70 mm

Mowing width 22 cm

Charging time [2] 65 min

Noise 
emissions

Sound power level LWA 54 dB(A)

Sound power uncertainties KWA 3 dB(A)

Sound pressure level LpA 46 dB(A)

Sound pressure uncertainties KpA 3 dB(A)

Working 
condition

Operating temperature 0~50° C  
Recommended: 10~35° C

Long-term storage temperature -10~35° C 
Recommended: 0~25° C

IP-classification
Robot: IPX6  

Charging station: IPX4 
Power supply: IP67

Maximum slope for mowing area 50% (27° )

Connectivity

Bluetooth frequency range 2400.0–2483.5 MHz

Max. RF Power

802.11b: 16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g: 14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n: 13±2dBm(@HT20,HT40)  
Bluetooth: 7.49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz 
(2400–2483.5M)

Link service [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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 A2 1200 A2 2000

Driving 
motor

Driving speed under remote control 0.45 m/s–0.8 m/s

Driving speed when mowing Standard: 0.35 m/s  
Efficient: 0.6 m/s

Motor type Hub motor

Cutting 
motor Speed 2200/min

Battery 
(robot)

Battery model MBPA10 MBPA14

Battery type Lithium-ion battery

Rated capacity 4000 mAh 5000 mAh

Rated voltage 18 V DC

Power 
supply

Charger model MPAA10/MPAA20

Input voltage 100~240 V AC

Output voltage 20 V  DC

Output current 3 A

Charging 
station

Charging station model MCA10

Input voltage 20 V  DC

Output voltage 20 V DC

Input current 3 A

Output current 3 A

Accessories
Spare blades and holders 9/3

Blade model MBKA10/MQBA10
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Standards Band Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Max RF Output 
Power GNSS Frequency 

band

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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WARNUNG - 
Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor Sie das Gerät in Betrieb 
nehmen.

WARNUNG - 
Halten Sie während des Betriebs einen sicheren Abstand zum 
Gerät ein.

WARNUNG - 
Vor Arbeiten am Gerät oder dem Anheben des Geräts muss die 
Sperrvorrichtung betätigt werden.

WARNUNG - 
Nicht auf dem Gerät mitfahren.

WARNUNG - 
Dieses Produkt darf nicht über den normalen Hausmüll entsorgt 
werden. Sorgen Sie dafür, dass das Produkt in Übereinstimmung 
mit den örtlichen gesetzlichen Vorschriften recycelt wird.
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Dieses Produkt entspricht den geltenden EU-Richtlinien.

Klasse III

Lesen Sie die Anleitung, bevor Sie das Gerät aufladen.

Gleichstrom

Klasse II
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3D-Omnidirektionale
Hindernisvermeidung,

verbessert durch KI

OmniSense™ 2.0 
3D-Ultra-Sensorsystem
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Name Beschreibung

LiDAR

Erfasst Umgebungsinformationen und erleichtert die Ortung des Roboters, die 
Hindernisvermeidung und die Wasser- und Schmutzerkennung.  
Erkennungsbereich (bei 100 klx): 40 m bei 10 % Reflexion; 70 m bei 80 % Reflexion 
Sichtfeld: 360° (horizontal) × 59° (vertikal)

Frontkamera
Erkennt Hindernisse, Rasenbegrenzungen und die Anwesenheit von Personen. 
Blickwinkel: 89° (horizontal), 58° (vertikal), 97° (diagonal) 
Auflösung: 2 MP

GPS Das Link-Modul mit integriertem GPS ist im Roboter installiert. Sie können den Standort 
des Roboters in Echtzeit über Google Maps in der App verfolgen.
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Farbe der LED-
Anzeigeleuchte Bedeutung

Blinkt/Leuchtet rot

1. Die Ladestation weist ein Problem auf (wie z. B. ein Problem mit dem 
Ladestrom oder der Spannung).

2. Der Roboter dockt an die Ladestation an, aber der Ladevorgang ist 
nicht normal (z. B. ein Kurzschluss bei den Ladekontakten).

Leuchtet blau Die Ladestation ist mit Strom versorgt. Der Roboter befindet sich nicht 
in der Ladestation.

Blinkt grün Der Roboter wird in der Ladestation geladen.

Leuchtet grün Der Roboter ist vollständig aufgeladen in der Ladestation.

6
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Symbol Status

Akkustand (Zeigt den aktuellen Akkustand an.)

Aufladen (Der Roboter dockt erfolgreich an die Ladestation an.)

Bluetooth (Der Roboter ist über Bluetooth mit der App verbunden.)

WLAN (Der Roboter ist über ein WLAN-Netzwerk mit der App verbunden.)

Link-Dienst (Der Link-Dienst ist aktiviert.)

Zeitplan (Eine Aufgabe ist für heute geplant und wurde noch nicht gestartet.)

Taste Funktion

Einschalten Um den Roboter ein- oder auszuschalten, halten Sie die Taste    2 Sekunden lang 
gedrückt. Stellen Sie sicher, dass er sich außerhalb der Ladestation befindet.

Starten
Um das Mähen des gesamten Bereichs zu starten oder pausierte Aufgaben fortzusetzen, 
drücken Sie die Taste    und schließen Sie innerhalb von 5 Sekunden die Abdeckung. 
Die Aufgabe wird abgebrochen, wenn die Abdeckung nicht innerhalb von 5 Sekunden 
geschlossen wird.

Zurück zur 
Ladestation

Um den Roboter zur Ladestation zurückzusenden, drücken Sie die Tast und 
schließen Sie innerhalb von 5 Sekunden die Abdeckung. Die Aufgabe wird 
abgebrochen, wenn die Abdeckung nicht innerhalb von 5 Sekunden geschlossen 
wird.

Zurück Um im Menü eine Ebene nach oben zu navigieren, drücken Sie die Taste   .

Knopf

Um die Auswahl im Menü zu bestätigen, drücken Sie den Knopf.

Um den Bluetooth-Pairing-Modus zu aktivieren, halten Sie den Knopf 3 Sekunden lang 
gedrückt.

Drehen Sie den Knopf im Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn, um durch das Menü 
zu navigieren.

Starten + 
Zurück

Um den Roboter auf die Werkseinstellungen zurückzusetzen, halten Sie die Tasten    
und   gleichzeitig 3 Sekunden lang gedrückt. Der PIN-Code bleibt erhalten.

Zurück zur 
Ladestation + 

Zurück

Drücken und halten Sie die Tasten  und  3 Sekunden lang, um die Seite Über in den 
Einstellungen aufzurufen. Die Seite Über verschwindet nach 5 Sekunden.

Knopf + Zurück Um den PIN-Code zurückzusetzen, halten Sie den Knopf und die Taste  3 Sekunden 
lang gedrückt.

Stopp Drücken Sie die Stopptaste, um die obere Abdeckung zu öffnen und den Roboter zu stoppen. 
Zum Fortsetzen der Arbeit muss der PIN-Code auf dem Bedienfeld eingegeben werden.
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Farbe Bedeutung

Ständig rot Ein Fehler ist aufgetreten.

Ständig blau Der Roboter ist im Standby.

Blinkend blau Der Roboter führt eine Aufgabe aus oder ist pausiert.

Blinkend grün Der Roboter lädt an der Ladestation.

Ständig grün Der Akku ist vollständig aufgeladen.

Blinkend gelb 1. Der Roboter ist auf Patrouille. 
2. Echtzeitvideo von der Frontkamera wird über die App angezeigt.
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Auto-mapping
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Add map
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Start
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Teil Häufigkeit des Austauschs

Schneidmesser Spätestens alle 6-8 Wochen

Reinigungsbürste Spätestens alle 12 Monate
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Problem Ursache Lösung

Der Roboter ist nicht mit 
der App verbunden.

1. Der Roboter befindet 
sich nicht innerhalb der 
Reichweite des WLAN- oder 
Bluetooth-Signals. 
2. Der Roboter ist 
ausgeschaltet oder wird neu 
gestartet.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter den 
Einschaltvorgang abgeschlossen hat. 
2. Prüfen Sie, ob der Router ordnungsgemäß 
funktioniert. 
3. Gehen Sie näher an den Roboter heran, um 
eine Bluetooth-Verbindung herzustellen.

Der Roboter ist 
angehoben.

Das Rad ist nicht auf dem 
Boden.

1. Stellen Sie den Roboter wieder auf einen 
flachen Boden.  
2. Geben Sie den PIN-Code auf dem Roboter ein 
und bestätigen Sie ihn. 
3. Der Roboter kann nicht über Objekte mit einer 
Höhe von mehr als 4 cm fahren. Bitte achten Sie 
darauf, dass der Boden im Arbeitsbereich des 
Roboters eben ist.

Der Roboter ist gekippt. Der Roboter ist um mehr als 
37° gekippt.

1. Stellen Sie den Roboter wieder auf einen 
flachen Boden.  
2. Geben Sie den PIN-Code auf dem Roboter ein 
und bestätigen Sie ihn. 
3. Der Roboter kann keine Steigungen von mehr 
als 50 % (27° ) befahren.

Der Roboter ist 
festgefahren.

Der Roboter ist festgefahren 
und kann sich nicht befreien.

1. Entfernen Sie die umliegenden Hindernisse 
und versuchen Sie es erneut. 
2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine 
flache und offene Stelle auf der Karte und 
versuchen Sie erneut, die Aufgabe zu starten. 
Wenn dieses Problem weiterhin auftritt, 
versuchen Sie es erst dann erneut, wenn sich 
der Roboter in der Ladestation befindet. 
3. Prüfen Sie, ob es Gruben im Gelände gibt. 
Füllen Sie die Gruben vor dem Mähen auf, um 
ein Festfahren des Roboters zu verhindern. 
4. Prüfen Sie, ob das umliegende Gras 
höher als 10 cm ist. Sie können die Höhe der 
Hindernisvermeidung einstellen oder den Rasen 
im Voraus mit einem Schiebemäher mähen, um 
das Festfahren des Roboters zu verhindern. 
5. Bleibt der Roboter häufig an dieser Stelle 
stecken, können Sie sie als Sperrzone festlegen.

Störung am linken/
rechten Hinterrad.

Das Rad kann sich nicht 
drehen oder es liegt ein 
Problem mit dem Radmotor 
vor.

1. Reinigen Sie die Hinterräder und versuchen 
Sie es erneut. 
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, 
versuchen Sie, den Roboter neu zu starten. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.
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Die Messerscheibe kann 
sich nicht drehen.

Die Messerscheibe kann sich 
nicht normal drehen oder es 
liegt ein Problem mit dem 
Messermotor vor.

1. Reinigen Sie die Messerscheibe und versuchen 
Sie es erneut. 
2. Prüfen Sie, ob das umliegende Gras höher 
als 10 cm ist. Sie können den Rasen vorher 
mit einem Schiebemäher mähen, um eine 
Blockierung der Messerscheibe durch hohes 
Gras zu vermeiden. 
3.Prüfen Sie, ob sich Wasser unter der 
Messerscheibe befindet. Sollte dies der Fall sein, 
bringen Sie den Roboter an einen trockenen Ort 
und versuchen Sie es erneut. 
4. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, 
versuchen Sie, den Roboter neu zu starten. 
5. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe kann 
sich nicht nach oben 
oder unten bewegen.

Die Messerscheibe kann sich 
nicht nach oben oder unten 
bewegen.

1. Reinigen Sie die Messerscheibe und versuchen 
Sie es erneut. 
2. Wenn der Fehler weiterhin auftritt, versuchen 
Sie, den Roboter neu zu starten. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe 
kann sich nicht seitlich 
verschieben.

Die Messerscheibe kann sich 
nicht seitlich verschieben.

1. Reinigen Sie das Schneidsystem und entfernen 
Sie alle Ablagerungen oder Fremdkörper. 
2. Wenn Sie weiterhin auf diesen Fehler stoßen, 
können Sie zunächst die EdgeMaster ™ -
Funktion deaktivieren. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Stoßfänger-Fehler.
Der vordere 
Stoßfängersensor wird 
ständig angeregt.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter irgendwo 
festgefahren ist. 
2. Klopfen Sie leicht auf den Stoßfänger und 
stellen Sie sicher, dass er zurückfedert. 
3. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, 
versuchen Sie, den Roboter neu zu starten. 
4. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Fehler beim Aufladen.

Der Roboter dockt an 
die Ladestation an, aber 
der Ladestrom oder die 
Ladespannung ist fehlerhaft.

1. Prüfen Sie, ob die Ladestation richtig mit dem 
Stromnetz verbunden ist. 
2. Prüfen Sie, ob die Ladekontakte am Roboter 
und an der Ladestation sauber sind. 
3. Versuchen Sie nach der Überprüfung, den 
Roboter erneut an die Ladestation anzudocken. 
4. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Akkutemperatur zu 
hoch.

Die Akkutemperatur beträgt 
≥ 60 ℃ .

1. Verwenden Sie den Roboter bei einer 
Umgebungstemperatur unter 40 ° C. Sie können 
warten, bis die Akkutemperatur automatisch 
sinkt. 
2. Sie können den Roboter ausschalten und 
nach einer Zeit neu starten. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.
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Die Akkutemperatur ist 
hoch.

Die Akkutemperatur beträgt 
≥ 45 ℃ .

1. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn 
die Akkutemperatur über 45 ℃ liegt. 
2. Verwenden Sie den Roboter bei einer 
Umgebungstemperatur unter 40 ° C.

Die Akkutemperatur ist 
niedrig.

Die Akkutemperatur beträgt 
≤ 6 ℃ .

1. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn 
die Akkutemperatur unter 6℃ liegt. 
2. Verwenden Sie den Roboter bei einer 
Umgebungstemperatur über 6 ° C.

Lidar ist blockiert.
LiDAR ist blockiert (z.B. weil 
die LiDAR-Schutzabdeckung 
nicht entfernt wurde).

1. Entfernen Sie die Schutzabdeckung des Lidars 
und versuchen Sie es erneut. 
2. Wenn das Lidar auf der Oberseite des 
Roboters stark schmutzig ist, reinigen Sie es mit 
einem fusselfreien Tuch und versuchen Sie es 
erneut.

LiDAR-Fehlfunktion.
LiDAR ist stark schmutzig 
oder es liegt ein Sensorfehler 
vor.

1. Prüfen Sie, ob das Lidar schmutzig ist. 
Reinigen Sie es ggf. und versuchen Sie es dann 
erneut. 
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, 
versuchen Sie, den Roboter neu zu starten. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

LiDAR ist schmutzig. LiDAR ist schmutzig.
Reinigen Sie den LiDAR-Sensor oben auf dem 
Roboter mit einem sauberen Tuch. Halten Sie 
den LiDAR nach der Reinigung trocken.

LiDAR-Temperatur ist 
hoch.

LiDAR-Temperatur ist ≥ 80 
° C.

1. Der Roboter versucht automatisch, zur 
Ladestation zurückzukehren, um abzukühlen. 
2. Stellen Sie sicher, dass der Roboter bei einer 
Umgebungstemperatur unter 40 ° C arbeitet. 
3. Platzieren Sie den Roboter in einem 
schattigen, kühlen und gut belüfteten Bereich. 
Der Alarm stoppt, wenn die Temperatur auf 
einen normalen Bereich fällt. 
4. Der Roboter nimmt den Betrieb automatisch 
wieder auf, sobald der Alarm stoppt. 
5. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

LiDAR-Temperatur ist zu 
hoch. LiDAR-Temperatur ist ≥ 90 ℃ .

1. Der LiDAR ist aufgrund hoher Temperaturen 
ausgeschaltet. 
2. Stellen Sie sicher, dass der Roboter bei einer 
Umgebungstemperatur unter 40 ℃ arbeitet. 
3. Platzieren Sie den Roboter in einem 
schattigen, kühlen und gut belüfteten Bereich. 
Der Alarm stoppt, wenn die Temperatur auf 
einen normalen Bereich fällt. 
4. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Der Roboter ist verloren. Ortung ist verloren 
gegangen.

1. Prüfen Sie, ob das LiDAR auf der Oberseite des 
Roboters schmutzig ist. Verschmutzung kann die 
Ortung beeinträchtigen.
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2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine 
freie Stelle auf der Karte und versuchen Sie, die 
Aufgabe erneut zu starten. 
3. Wenn die Ortung nicht wiederhergestellt 
werden kann, steuern Sie den Roboter 
per Fernbedienung über die App zurück 
zur Ladestation, und starten Sie dann die 
Mähaufgabe.

Sensorfehler. Sensorfehler.

1. Starten Sie den Roboter neu und versuchen 
Sie es noch einmal. 
2. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Der Roboter befindet 
sich in der Sperrzone.

Der Roboter befindet sich in 
der Sperrzone.

1. Bewegen Sie den Roboter manuell aus der 
Sperrzone und versuchen Sie es erneut. 
2. Bewegen Sie den Roboter über die App 
ferngesteuert aus der Sperrzone, und versuchen 
Sie es erneut.

Der Roboter befindet 
sich außerhalb der 
Karte.

Der Roboter befindet sich 
außerhalb der Karte.

1. Bewegen Sie den Roboter manuell innerhalb 
der Karte und versuchen Sie es erneut. 
2. Steuern Sie den Roboter über die App zurück 
in die Karte, und versuchen Sie es erneut.

Notstopp ist aktiviert. Die Stopptaste am Roboter 
ist gedrückt.

Geben Sie den PIN-Code auf dem Roboter ein 
und bestätigen Sie ihn.

Akkuladestand niedrig. 
Der Roboter wird bald 
abgeschaltet.

Akkustand ≤ 10 %. Docken Sie den Roboter zum Aufladen an die 
Ladestation an.

Der Roboter ist 
außerhalb der Karte. 
Risiko, gestohlen zu 
werden.

Der Roboter ist außerhalb 
der Karte.

1. Geben Sie zur Verifizierung den PIN-Code ein. 
2. Sie können den Alarm bei Verlassen der Karte 
in den Einstellungen der App deaktivieren.

Rückkehr zur 
Ladestation 
fehlgeschlagen.

Der Roboter kann 
beim Zurückkehren zur 
Ladestation die Ladestation 
nicht finden.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse 
blockiert wird. Entfernen Sie die Hindernisse und 
versuchen Sie es erneut. 
2. Steuern Sie den Roboter per Fernbedienung 
über die App zurück zur Ladestation.

Andocken an 
der Ladestation 
fehlgeschlagen.

Der Roboter findet die 
Ladestation, kann aber nicht 
andocken.

1. Prüfen Sie, ob die Reflexionsfolien an der 
Ladestation verschmutzt oder verdeckt sind. 
2. Prüfen Sie, ob sich Hindernisse vor der 
Ladestation befinden. 
3. Prüfen Sie, ob die Ladestation verschoben 
wurde.  
4. Überprüfen Sie, ob die Basisplatte mit dickem 
Schlamm bedeckt ist. 
5. Prüfen Sie, ob die Station auf einer Steigung 
steht. 
6. Überprüfen Sie, ob die Station an das 
Stromnetz angeschlossen ist.
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7. Helfen Sie dem Roboter, manuell oder mit der 
Fernbedienung in die Station zu docken.

Ortung fehlgeschlagen.
Ortung schlägt fehl, wenn 
der Roboter versucht, eine 
Mähaufgabe zu starten.

1. Das Lidar kann blockiert sein. Bewegen Sie 
den Roboter manuell an eine flache und offene 
Stelle auf der Karte und versuchen Sie erneut, 
die Aufgabe zu starten. 
2. Wenn Sie weiterhin auf diesen Fehler stoßen, 
versuchen Sie es bitte erneut, nachdem der 
Roboter in der Station angedockt ist.

Nicht ausreichend Platz 
zum Drehen vor der 
Station.

Nicht ausreichend Platz zum 
Drehen vor der Station.

1. Wenn die Station am Rand der Karte oder 
darauf platziert ist, stellen Sie sicher, dass 
zwischen dem vorderen Bereich der Basisplatte 
der Station und der Kartenbegrenzung 
mindestens 1 m freier Raum ist; andernfalls 
kann der Roboter möglicherweise nicht wenden. 
2. Verlegen Sie die Station oder ändern Sie die 
Karte in der Kartenbearbeitung.

Weg blockiert. Weg blockiert.

1. Überprüfen Sie, ob eine Sperrzone im Weg 
festgelegt ist. 
2. Überprüfen Sie, ob Hindernisse den Roboter 
blockieren. 
3. Wenn der Roboter weiterhin nicht 
passieren kann, löschen Sie den Pfad in der 
Kartenbearbeitung und legen Sie einen neuen 
fest.

Die Frontkamera ist 
schmutzig.

Die Frontkamera ist 
schmutzig.

Wischen Sie die Frontkamera mit einem 
sauberen Tuch ab.

Es liegt ein Problem mit 
der Frontkamera vor.

Es liegt ein Problem mit der 
Frontkamera vor.

1. Wischen Sie die Frontkamera mit einem 
sauberen Tuch ab. 
2. Versuchen Sie, den Roboter erneut zu starten. 
3. Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden 
Sie sich bitte an den Kundendienst.

Frontkamera blockiert. Frontkamera blockiert. Wischen Sie die Frontkamera mit einem 
sauberen Tuch ab.

Bei der Auto-Kartierung 
tritt ein Begrenzungs-
erkennungsfehler auf.

Bei der Auto-Kartierung 
tritt ein Begrenzungs-
erkennungsfehler auf.

1. Stellen Sie passende Lichtverhältnisse sicher - 
weder zu hell noch zu dunkel.  
2. Vergewissern Sie sich, dass das Wetter klar ist 
und weder Nebel noch Regen herrscht.  
3. Stellen Sie sicher, dass die Frontkamera 
sauber und die Sicht frei von Hindernissen ist.  
4. Stellen Sie sicher, dass der Boden eben ist, da 
Unebenheiten die Erkennung beeinträchtigen 
können.  
5. Wenn die Begrenzungserkennung weiterhin 
fehlschlägt, wechseln Sie zur Kartierung in den 
Fernbedienungsmodus.
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A2 1200 A2 2000

Allgemeine 
Informationen

Produktbezeichnung Dreame Mähroboter A2

Marke Dreame

Modell MXXA8203 MXXA8202

Abmessungen 666 × 444 × 273 mm

Gewicht (inkl. Akku) 16,1 kg

Mähbetrieb

Empfohlene Arbeitsfläche 1,200 m² 2,000 m²

Mähleistung Standard: 1.000 m²/Tag 
Effizient: 2.000 m²/Tag

Mähhöhe 30–70 mm

Mähbreite 22 cm

Ladedauer [2] 65 min

Geräusch - 
emissionen

Schallleistungspegel LWA 54 dB(A)

Messunsicherheiten der 
Schallleistung KWA 3 dB(A)

Schalldruckpegel LpA 46 dB(A)

Messunsicherheiten beim 
Schalldruck KpA 3 dB(A)

Betriebs - 
bedingungen

Betriebstemperatur 0~50° C 
Empfohlen: 10~35° C

Temperatur bei Langzeitlagerung -10~35° C 
Empfohlen: 0~25° C

IP-Einstufung
Mäher: IPX6  

Ladestation: IPX4 
Netzteil: IP67

Maximale Steigung der Mähfläche 50 % (27° )

Verbindungs - 
möglichkeiten

Bluetooth-Frequenzbereich 2400,0-2483,5 MHz

Maximale HF-Leistung

802.11b:16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g:14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n:13±2dBm(@HT20,HT40)  
Bluetooth: 7,49 dBm

WLAN 2,4 GHz WLAN 
 (2400-2483,5M)

Link-Dienst [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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Antriebsmotor

Fahrgeschwindigkeit bei 
Fernbedienung 0,45 m/s–0,8 m/s

Fahrgeschwindigkeit beim 
Mähen

Standard: 0,35 m/s  
Effizient: 0,6 m/s

Motortyp Nabenmotor

Messermotor Geschwindigkeit 2200 U/min

Akku (Mäher)

Akku-Modell MBPA10 MBPA14

Akku-Typ Lithium-Ionen-Akku

Nennkapazität 4000 mAh 5000 mAh

Nennspannung 18 V DC

Netzteil

Ladegerät-Modell MPAA10/MPAA20

Eingangsspannung 100~240 V AC

Ausgangsspannung 20 V  DC

Stromstärke am Ausgang 3 A

Ladestation

Ladestation-Modell MCA10

Eingangsspannung 20 V  DC

Ausgangsspannung 20 V DC

Stromaufnahme 3 A

Stromstärke am Ausgang 3 A

Zubehör
Ersatzklingen und -halter 9/3

Klingen-Modell MBKA10/MQBA10
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Standards Band Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Maximale RF-
Ausgangsleistung GNSS Frequenz - 

bänder

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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AVERTISSEMENT - 
Avant d'utiliser la machine, lisez attentivement les instructions 
d'utilisation.

AVERTISSEMENT - 
Lors de l'utilisation, maintenez une distance de sécurité avec la 
machine.

AVERTISSEMENT - 
Gardez une distance de sécurité par rapport à la machine lors de 
l'utilisation.

AVERTISSEMENT - 
Évitez de monter sur la machine.

AVERTISSEMENT -  
Ce produit ne doit pas être jeté avec les ordures ménagères 
ordinaires. Assurez-vous que le produit est recyclé en conformité 
avec les lois locales.
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Ce produit est conforme aux directives CE applicables.

Classe III

Avant de charger, lisez les instructions.

Courant continu

Classe II
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Évitement d’obstacles
omnidirectionnel

3D amélioré par l'IA

Système de détection 
OmniSense™ 3D Ultra 2.0
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Nom Description

LiDAR

Obtient des informations relatives à l'environnement et facilite le positionnement du 
robot, l'évitement des obstacles et la détection de l'eau et de la saleté.  
Plage de détection (à 100 klx) : 40 m à 10 % de réflectivité ; 70 m à 80 % de réflectivité 
Champ de vision : 360° (horizontal) × 59° (vertical)

Caméra 
avant

Détecte les obstacles, les limites de la pelouse et la présence humaine.  
Angle de vue : 89° (horizontal), 58° (vertical), 97° (diagonal) 
Résolution : 2 MP

GPS Le module de liaison avec un GPS intégré est installé dans le robot. Vous pouvez suivre la 
localisation du robot en temps réel dans Google Maps via l'application.

5

4

3

2
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Couleur de la lumière du 
voyant LED Signification

Rouge clignotant/fixe

1. La station de chargement a un problème (par exemple, un problème 
d'intensité ou de tension de chargement).

2. Le robot est ancré dans la station de chargement, mais le 
chargement est anormal (par exemple, les contacts de chargement 
sont en court-circuit).

Bleu fixe La station de chargement est sous alimentation. Le robot n'est pas 
dans la station de chargement.

Clignotant vert Le robot est en cours de chargement dans la station de chargement.

Vert fixe Le robot est entièrement rechargé dans la station de recharge.

6
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Icône Statut

Niveau de batterie (affiche le niveau actuel de la batterie)

Chargement (Le robot est bien ancré dans la station de chargement.)

Bluetooth (Le robot est connecté à l'application via Bluetooth.)

Wi-Fi (Le robot est connecté à l'application via un réseau Wi-Fi.)

Service de liaison (Le service de liaison est activé.)

Programme (Une tâche est programmée pour aujourd'hui et elle n’a pas encore 
été lancée.)

Bouton Fonction

Puissance Pour allumer/éteindre le robot, maintenez le bouton    enfoncé pendant 2 
secondes. Assurez-vous qu'il est hors de la station de charge.

Démarrer
Pour démarrer la tonte de toute la surface ou reprendre les tâches en pause, appuyez 
sur le bouton    , puis fermez le couvercle dans les 5 secondes. La tâche sera annulée 
si le couvercle n'est pas fermé dans les 5 secondes.

Accueil
Pour renvoyer le robot à la station de charge, appuyez sur le bouton  , puis fermez 
le couvercle dans les 5 secondes. La tâche sera annulée si le couvercle n'est pas 
fermé dans les 5 secondes.

Précédent Pour retourner au niveau précédent dans le menu, appuyez sur le bouton   .

Molette

Pour confirmer la sélection dans les menus, appuyez sur la molette.

Pour activer le mode d'appairage Bluetooth, appuyez et maintenez la molette enfoncée 
pendant 3 secondes.

Pour naviguer dans le menu, tournez la molette dans le sens des aiguilles d'une 
montre/dans le sens inverse des aiguilles d'une montre.

Démarrer + 
Précédent

Pour réinitialiser le robot, appuyez et maintenez les boutons    et    enfoncés 
simultanément pendant 3 secondes. Le code PIN ne sera pas effacé.

Accueil + 
Précédent

Appuyez et maintenez les boutons  et  enfoncés simultanément pendant 3 
secondes pour accéder à la page À propos de dans les Paramètres. La page À propos 
de disparaîtra au bout de 5 secondes.

Molette + 
Précédent

Pour réinitialiser le code PIN, appuyez et maintenez la molette et le bouton  enfoncés 
simultanément pendant 3 secondes.

Arrêter Appuyez sur le bouton d'arrêt pour ouvrir le couvercle supérieur et mettre le robot en 
arrêt. Le code PIN doit être saisi sur le panneau de commande pour reprendre l'opération.
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Couleur Signification

Rouge fixe Une erreur est survenue.

Bleu fixe Le robot est en veille.

Bleu clignotant Le robot effectue une tâche ou est en pause.

Vert clignotant Le robot est en charge dans la station de charge.

Vert fixe La batterie est complètement chargée.

Jaune clignotant
1. Le robot est en patrouille.  
2. La vidéo en temps réel de la caméra avant est affichée via 
l'application.
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Auto-mapping
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Add map
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Start
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Composant Fréquence de remplacement

Lames Toutes les 6 à 8 semaines ou moins

Brosse de 
nettoyage Tous les 12 mois ou moins
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Problème Causes Solution

Le robot n'est 
pas connecté à 
l'application.

1. Le robot n'est pas 
en couverture Wi-Fi ou 
Bluetooth. 
2. Le robot est éteint ou 
redémarre.

1. Vérifiez si le robot a terminé le processus de 
mise sous tension. 
2. Vérifiez si le routeur fonctionne correctement. 
3. Rapprochez-vous du robot pour établir une 
connexion Bluetooth.

Robot soulevé. Les roues ne touchent pas le 
sol.

1. Remettez le robot sur un sol plat.  
2. Entrez le code PIN sur le robot et confirmez. 
3. Le robot ne peut pas traverser des objets de 
plus de 4 cm de haut. Gardez le sol à niveau là 
où il travaille.

Robot incliné. Le robot est incliné à plus de 
37° .

1. Remettez le robot sur un sol plat.  
2. Entrez le code PIN sur le robot et confirmez. 
3. Le robot ne peut pas monter des pentes avec 
une inclinaison supérieure à 50% (27° ).

Robot piégé. Le robot est piégé et ne peut 
pas se libérer.

1. Réessayez après avoir éliminé les obstacles à 
proximité. 
2. Déplacez manuellement le robot dans un endroit 
plat et ouvert à l'intérieur de la carte et essayer 
de recommencer la tâche. Si vous continuez de 
rencontrer des problèmes, réessayer après que le 
robot est dans la station de charge. 
3. Vérifiez la présence de trous dans le sol. Comblez 
les trous avant de tondre pour éviter que le robot ne 
soit piégé. 
4. Vérifiez que l'herbe environnante n'est pas d'une 
hauteur supérieure à 10 cm. Vous pouvez ajuster 
la hauteur d'évitement des obstacles ou utiliser 
une tondeuse à pousser pour tondre la pelouse à 
l'avance afin d'éviter que le robot ne soit piégé. 
5. Si le robot est souvent pris dans cet endroit, vous 
pouvez définir cet emplacement comme une zone 
interdite.

Erreur roue arrière 
gauche/droite.

La roue ne peut pas tourner 
ou le moteur de la roue a un 
problème.

1. Nettoyez les roues arrière, puis réessayez. 
2. Essayez de redémarrer le robot si cette erreur 
persiste. 
3. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

Le disque de coupe ne 
peut pas tourner.

Le disque de coupe ne peut 
pas tourner normalement 
ou le moteur de coupe a un 
problème.

1. Nettoyez le disque de coupe avant d'essayer 
de nouveau. 
2. Vérifiez que l'herbe environnante n'est pas 
d'une hauteur supérieure à 10 cm. Vous pouvez 
utiliser une tondeuse à pousser pour tondre 
la pelouse afin d'empêcher que le disque de 
coupe ne se bloque à cause de l'herbe haute.
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Problème Causes Solution

3. Vérifiez si de l'eau se trouve sous le disque de 
coupe. Déplacez le robot dans un endroit sec et 
réessayez s'il y en a. 
4. Essayez de redémarrer le robot si cette erreur 
persiste. 
5. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

Le disque de coupe ne 
parvient pas à monter 
ou descendre.

Le disque de coupe ne 
parvient pas à monter ou 
descendre.

1. Nettoyez le disque de coupe et réessayez. 
2. Essayez de redémarrer le robot si cette erreur 
persiste. 
3. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

Le disque de coupe ne 
peut pas se déplacer 
latéralement.

Le disque de coupe ne 
peut pas se déplacer 
latéralement.

1. Nettoyez le système de coupe et retirez tout 
débris ou corps étranger. 
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
vous pouvez d'abord désactiver la fonction 
EdgeMaster ™ . 
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Erreur de pare-chocs.
Le capteur de pare-chocs 
avant est constamment 
déclenché.

1.Vérifiez le robot pour voir s'il est piégé quelque 
part. 
2. Tapotez sur le pare-chocs pour vous assurer qu'il 
rebondit. 
3. Essayez de redémarrer le robot si cette erreur 
persiste. 
4. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

Erreur de chargement.

Le robot est ancré dans la 
station de chargement, mais 
l'intensité ou la tension de 
chargement a un problème.

1. Vérifier que la station de chargement est 
correctement raccordé à l'alimentation. 
2. Vérifier si les contacts de chargement sur le 
robot et la station de chargement sont propres. 
3. Lorsque le contrôle est terminé, essayez 
d'ancrer de nouveau le robot dans la station de 
chargement. 
4. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

La température de la 
batterie est trop élevée.

La température de la batterie 
est ≥ 60℃ .

1. Utiliser le robot lorsque la température 
ambiante est inférieure à 40 ° C. Vous pouvez 
attendre que la température de la batterie 
diminue automatiquement. 
2. Vous pouvez éteindre le robot et le redémarrer 
après un certain temps. 
3. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

La température de la 
batterie est élevée.

La température de la batterie 
est ≥ 45℃ .

1. Le chargement peut échouer lorsque la 
température de la batterie dépasse 45 ° C. 
2. Utiliser le robot lorsque la température 
ambiante est inférieure à 40 ° C.

La température de la 
batterie est basse.

La température de la batterie 
est ≤ 6℃ .

1. Le chargement peut échouer lorsque la 
température de la batterie est inférieure à 6 ° C. 
2. Utiliser le robot lorsque la température 
ambiante est supérieure à 6 ° C.
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Problème Causes Solution

Le lidar est bloqué.

Le LiDAR est bloqué (par 
exemple, le couvercle de 
protection du LiDAR n'est 
pas retiré).

1. Réessayez après avoir retiré le capot de 
protection du lidar. 
2. Si le lidar du robot est sale, nettoyez-le avec 
un chiffon non pelucheux et réessayez.

Dysfonctionnement du 
LiDAR.

Le LiDAR est très sale ou il y a 
une erreur de capteur.

1. Vérifiez si le lidar est sale. Nettoyez-le si 
nécessaire, puis réessayez. 
2. Essayez de redémarrer le robot si cette erreur 
persiste. 
3. Veuillez contacter le service après-vente si le 
problème persiste.

Le LiDAR est sale. Le LiDAR est sale.
Nettoyez le capteur LiDAR sur le dessus du robot 
avec un chiffon propre. Gardez le LiDAR sec 
après le nettoyage.

La température du 
LiDAR est élevée.

Température du LiDAR ≥ 80 
℃ .

1. Le robot essaiera automatiquement de retourner 
à la station de chargement pour se refroidir. 
2. Assurez-vous que le robot fonctionne à une 
température ambiante inférieure à 40 ℃ . 
3. Placez le robot dans un endroit ombragé, frais 
et bien ventilé. L'alarme s'arrêtera lorsque la 
température reviendra à la normale. 
4. Le robot reprendra automatiquement son 
fonctionnement une fois l'alarme arrêtée. 
5. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

La température du 
LiDAR est trop élevée.

Température du LiDAR ≥ 90 
℃ .

1. Le LiDAR est désactivé en raison de 
températures élevées. 
2. Assurez-vous que le robot fonctionne à une 
température ambiante inférieure à 40 ℃ . 
3. Placez le robot dans un endroit ombragé, frais 
et bien ventilé. L'alarme s'arrêtera lorsque la 
température reviendra à la normale. 
4. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le robot est perdu. Le positionnement est perdu.

1. Vérifier que le lidar au sommet du robot est 
sale. La saleté affectera le positionnement. 
2. Déplacer manuellement le robot pour le 
placer dans un espace ouvert dans la carte et 
essayer de reprendre la tâche. 
3. Si le positionnement n'est pas retrouvé, 
télécommander le robot pour le ramener à la 
station de chargement via l'application, puis 
commencer la tâche de tonte.

Erreur de capteur. Erreur de capteur.
1. Redémarrer le robot et réessayer. 
2. Si le problème persiste, contactez le service 
après-vente.

Le robot est dans la 
zone interdite.

Le robot est dans la zone 
interdite.

1. Déplacez le robot manuellement de la zone 
interdite, puis réessayez. 
2. Utilisez l'application pour contrôler le robot 
à distance pour le déplacer hors de la zone 
interdite, puis réessayez.

Le robot est sorti de la 
carte. Le robot est sorti de la carte.

1. Déplacez le robot à l'intérieur de la carte 
manuellement, puis réessayez. 
2. Utilisez l'application pour contrôler le robot à 
l'intérieur de la carte à distance, puis réessayez.
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Problème Causes Solution

Le bouton d'arrêt 
d'urgence est activé.

Le bouton d'arrêt du robot 
est enfoncé. Entrez le code PIN sur le robot et confirmez.

Batterie faible. Le robot 
s'éteindra bientôt.

Le niveau de la batterie est ≤ 
10 %.

Ancrer le robot dans la station de chargement 
pour le chargement.

Le robot est hors de la 
carte. Risque de vol. Le robot est hors de la carte.

1. Entrez le code PIN sur le robot et confirmez.  
2. Vous pouvez désactiver l'alamre Hors carte 
dans les paramètres ou dans l'application.

Impossible de retourner 
à la station de 
chargement.

Le robot ne peut pas trouver 
la station de chargement 
lorsqu'il retourne à la station 
de chargement.

1. Vérifier la présence d'obstacles bloquant le robot. 
Éliminer les obstacles et réessayer. 
2. Télécommander le robot pour le ramener à la 
station de chargement via l'application.

Échec de l'ancrage 
dans la station de 
chargement.

Le robot trouve la station de 
chargement, mais l'ancrage 
échoue.

1. Regardez si les pellicules réfléchissantes sur la 
station de chargement sont sales ou bloqués. 
2. Vérifiez la présence d'obstacles devant la 
station de chargement. 
3. Vérifier que la station de chargement est 
déplacée. 
4. Vérifiez si la plaque de base est couverte de 
boue épaisse. 
5. Vérifiez si la station est sur une pente. 
6. Vérifiez si la station est alimentée. 
7. Aidez le robot à s'accoupler à la station en 
utilisant la télécommande ou manuellement.

Échec du 
positionnement.

Le positionnement échoue 
lorsque le robot essaie de 
commencer une tâche de 
tonte.

1. Le Lidar pourrait être obstrué. Déplacez 
manuellement le robot vers un endroit plat et 
ouvert à l'intérieur de la carte et essayez de 
recommencer la tâche. 
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
veuillez réessayer après que le robot soit dans la 
station.

Espace insuffisant 
pour tourner devant la 
station.

Espace insuffisant pour 
tourner devant la station.

1. Si la station est placée sur le bord ou à 
l'intérieur de la carte, assurez-vous qu'il y a au 
moins 1 m d'espace libre entre la zone avant de 
la plaque de base de la station et la limite de la 
carte ; sinon, le robot pourrait ne pas pouvoir 
tourner. 
2. Déplacez la station, ou modifiez la carte dans 
Édition de la carte.

Chemin obstrué. Chemin obstrué.

1. Vérifiez si une zone interdite est définie dans 
le chemin. 
2. Vérifiez s'il y a des obstacles bloquant le 
robot. 
3. Si le robot ne peut toujours pas passer, 
supprimez le chemin dans l'édition de carte et 
définissez-en un nouveau.

La caméra avant est 
sale. La caméra avant est sale. Essuyez la caméra avant avec un chiffon non 

pelucheux.

Il y a un problème avec 
la caméra avant.

Il y a un problème avec la 
caméra avant.

1. Essuyez la caméra avant avec un chiffon non 
pelucheux. 
2. Essayez de redémarrer le robot. 
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.
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Problème Causes Solution

Caméra avant bloquée. Caméra avant bloquée. Essuyez la caméra avant avec un chiffon non 
pelucheux.

Une erreur de détection 
de limites se produit 
lors de la cartographie 
automatique.

Une erreur de détection de 
limites se produit lors de la 
cartographie automatique.

1. Assurez-vous que les conditions d'éclairage 
sont adéquates, ni trop lumineuses ni trop 
sombres.  
2. Vérifiez que le temps est dégagé, en évitant le 
brouillard ou la pluie.  
3. Assurez-vous que la caméra avant du robot 
est propre et dégagée.  
4. Assurez-vous que la surface du sol est plane, 
car les bosses peuvent affecter la détection.  
5. Si la détection de limites continue à échouer, 
passez en mode de contrôle à distance pour la 
cartographie.
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A2 1200 A2 2000

Informations 
de base

Nom du produit Robot tondeuse Dreame A2

Marque Dreame

Modèle MXXA8203 MXXA8202

Dimensions 666 × 444 × 273 mm

Poids (batterie incluse) 16,1 kg

Tonte

Capacité de travail recommandée 1 200 m² 2 000 m²

Efficacité de la tonte Norme : 1 000 m²/jour 
Efficacité : 2 000 m²/jour

Hauteur de tonte 30–70 mm

Largeur de tonte 22 cm

Temps de chargement [2] 65 min

Émissions de 
bruit

Niveau d'intensité sonore LWA 54 dB(A)

Incertitude de puissance sonore KWA 3 dB(A)

Niveau de pression sonore LpA 46 dB(A)

Incertitudes de pression sonore KpA 3 dB(A)

Condition de 
travail

Température de service 0~50 ° C  
Recommandée : 10~35 ° C

Température de stockage sur une 
période prolongée

-10~35 ° C  
Recommandée : 0~25 ° C

Classement IP
Tondeuse : IPX6  

Station de chargement : IPX4 
Alimentation : IP67

Pente maximale pour zone de tonte 50 % (27° )

Connectivité

Fréquence Bluetooth 2 400,0–2 483,5 MHz

Puissance RF maximale

802.11b:16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g:14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n:13±2dBm(@HT20,HT40)  
Bluetooth: 7.49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz 
 (2 400–2 483,5 M)

Service de liaison [3] LTE-FDD : B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD : B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A2 1200 A2 2000

Moteur 
d'entraînement

Vitesse d'entraînement en 
télécommande 0,45 m/s–0,8 m/s

Vitesse d'entraînement en tonte Norme : 0,35 m/s  
Efficacité : 0,6 m/s

Type de moteur Moteur à moyeu

Moteur de 
coupe Vitesse 2 200 tr/min

Batterie 
(tondeuse)

Modèle de batterie MBPA10 MBPA14

Type de batterie Batterie lithium-ion

Capacité nominale 4 000 mAh 5 000 mAh

Tension nominale 18 V DC

Alimentation

Modèle de chargeur MPAA10/MPAA20

Tension en entrée 100~240 V AC

Tension en sortie 20 V  DC

Intensité en sortie 3 A

Station de 
chargement

Modèle de station de chargement MCA10

Tension en entrée 20 V  DC

Tension en sortie 20 V DC

Intensité en entrée 3 A

Intensité en sortie 3 A

Accessoires
Lames et supports de rechange 9/3

Modèle de lame MBKA10/MQBA10
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Normes Bande Montée 
(MHz)

Descente 
(MHz)

Puissance 
de sortie RF 
maximale

GNSS Bandes de 
fréquence

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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ATTENZIONE - 
Leggere le istruzioni per l'uso prima di utilizzare la macchina.

ATTENZIONE - 
Mantenere la distanza di sicurezza dalla macchina quando è in 
funzione.

ATTENZIONE - 
Azionare il dispositivo di disattivazione prima di maneggiare o 
sollevare la macchina.

ATTENZIONE - 
Non salire sulla macchina.

ATTENZIONE - 
Non è consentito smaltire questo prodotto come normale rifiuto 
domestico. Assicurarsi che il prodotto venga riciclato in conformità 
delle leggi locali.
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Questo prodotto è conforme alle direttive CE applicabili.

Classe III

Leggi le istruzioni prima di ricaricare.

Corrente continua

Classe II
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Evitamento ostacoli
omnidirezionale 3D

potenziato da IA

Sistema di rilevamento ultra-
sensibile 3D OmniSense™ 2.0
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Nome Descrizione

LiDAR

Ottiene informazioni ambientali e facilita il posizionamento del robot, evita gli ostacoli e 
rileva acqua e sporco.  
Intervallo di rilevamento (a 100 klx): 40 m con riflettività del 10%; 70 m con riflettività 
dell'80% 
Campo visivo: 360° (orizzontale) x 59° (verticale)

Telecamera 
anteriore

Rileva ostacoli, confini del prato e presenza umana.  
Angolo di visuale: 89° (orizzontale), 58° (verticale), 97° (diagonale) 
Risoluzione: 2 MP

GPS Il Modulo Link con GPS integrato è installato nel robot. Puoi monitorare la posizione del 
robot in tempo reale su Google Maps tramite l'app.

5

4

3

2
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Colore Luce Indicatore LED Significato

Rosso lampeggiante/fisso

1. La stazione di ricarica presenta un problema (ad esempio un 
problema con la corrente di ricarica o di tensione).

2. Il robot si aggancia alla stazione di ricarica ma la ricarica mostra 
anomalie (ad esempio i contatti di ricarica sono in corto circuito).

Blu fisso La stazione di ricarica ha corrente. Il robot non è nella stazione di 
ricarica.

Verde lampeggiante Il robot si sta ricaricando nella stazione di ricarica.

Verde fisso Il robot è completamente carico nella stazione di ricarica.

6
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Icona Stato

Livello batteria (Mostra il livello corrente di batteria).

In carica (Il robot si aggancia bene alla stazione di ricarica).

Bluetooth (Il robot è connesso all'app tramite Bluetooth).

Wi-Fi (Il robot è connesso all'app tramite una rete Wi-Fi).

Servizio Link (Servizio Link attivato).

Programma (Un'attività è programmata per oggi ma non è ancora iniziata).

Pulsante Funzione

Alimentazione Per accendere o spegnere il robot, tenere premuto il pulsante    per 2 secondi. 
Assicurarsi che sia fuori dalla stazione di ricarica.

Avvia
Per avviare il taglio dell'intera area o riprendere le attività in pausa, premere il pulsante  

  , quindi chiudere il coperchio entro 5 secondi. L'attività è cancellata se il coperchio 
non è chiuso entro 5 secondi.

Home
Per riportare il robot alla stazione di ricarica, premere il pulsante  e chiudere il 
coperchio entro 5 secondi. L'attività è cancellata se il coperchio non è chiuso entro 5 
secondi.

Indietro Per navigare verso l'alto di un livello nel menu, premere il pulsante   .

Manopola

Per confermare la selezione nei menu, premere la manopola.

Per attivare la modalità di abbinamento Bluetooth, tenere premuta la manopola per 3 
secondi.

Ruotare la manopola in senso orario/antiorario per navigare nel menu.

Avvia + 
Indietro

Per ripristinare il robot alle impostazioni di fabbrica, tenere premuti i pulsanti    e    
insieme per 3 secondi. Il codice PIN non verrà cancellato.

Home + 
Indietro

Tenere premuti i pulsanti  e  per 3 secondi per accedere alla pagina Informazioni 
nelle impostazioni. La pagina Informazioni sparisce entro 5 secondi.

Manopola + 
Indietro Per reimpostare il codice PIN, tenere premuta la manopola e il pulsante  per 3 secondi.

Stop Premere il pulsante Stop per aprire il coperchio superiore e fermare il robot. Per 
riprendere l'operazione, è necessario inserire il codice PIN nel pannello di controllo.
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Colore Significato

Rosso fisso Si è verificato un errore.

Blu fisso Il robot è in standby.

Blu lampeggiante Il robot sta eseguendo un compito o è in pausa.

Verde lampeggiante Il robot sta caricando nella stazione di ricarica.

Verde fisso La batteria è completamente carica.

Giallo lampeggiante
1. Il robot è in pattugliamento.  
2. Il video in tempo reale dalla fotocamera frontale viene visualizzato 
tramite l'app.
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Auto-mapping
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Add map
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Start
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Parte Frequenza sostituzione

Lame Ogni 6-8 settimane o prima

Spazzola di pulizia Ogni 12 mesi o prima
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Problema Causa Soluzione

Il robot non è connesso 
all'app.

1. Il robot non rientra nella 
copertura del segnale Wi-Fi 
o nel campo del Bluetooth. 
2. Il robot è spento o si sta 
riavviando.

1. Controlla se il robot ha completato il processo 
di accensione. 
2. Controlla se il router funziona correttamente. 
3. Avvicinarsi ad il robot per stabilire una 
connessione Bluetooth.

Il robot sollevato. La ruota non è sul terreno.

1. Metti nuovamente il robot su una superficie 
piana.  
2. Inserisci il codice PIN sul robot e conferma. 
3. Il robot non può attraversare oggetti più alti 
di 4 cm. Mantieni il terreno uniforme dove sta 
lavorando.

Il robot ribaltato. Il robot si ribalta più di 37° .

1. Metti nuovamente il robot su una superficie 
piana.  
2. Inserisci il codice PIN sul robot e conferma. 
3. Il robot non può salire pendii superiori al 50% 
(27° ).

Il robot intrappolato. Il robot è intrappolato e non 
può uscire.

1. Rimuovi gli ostacoli intorno e riprova. 
2. Sposta manualmente il robot su una superficie 
piana e aperta dentro la mappa e cerca di nuovo 
l'attività. Se continui a incontrare questo problema, 
riprova dopo che il robot è nella stazione di ricarica. 
3. Controlla se ci sono buchi nel terreno. Riempi 
i buchi prima della falciatura per prevenire che il 
robot sia intrappolato.  
4. Controlla se l'erba circostante è più alta di 10 cm. 
Puoi aggiustare l'altezza elusione ostacolo o usare 
un tosaerba a spinta per falciare il prato prima per 
evitare che il robot sia intrappolato.  
5. Se il robot è spesso intrappolato in questa 
posizione, puoi impostarla come zona di 
delimitazione.

Errore ruota posteriore 
sinistra/destra.

La ruota non può ruotare o 
il motore della ruota ha un 
problema.

1. Pulisci le ruote posteriori e riprova. 
2. Se continui a riscontrare l'errore, prova a 
riavviare il robot. 
3. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.

Il disco di taglio non 
può ruotare.

Il disco di taglio non può 
ruotare normalmente o 
il motore di taglio ha un 
problema.

1. Pulisci il disco di taglio e riprova. 
2. Controlla se l'erba circostante è più alta di 10 
cm. Puoi usare un tosaerba a spinta per falciare 
il prato prima per evitare che il disco di taglio sia 
bloccato dall'erba alta.  
3. Controlla se c'è acqua sotto il disco di taglio. 
Se c'è acqua, sposta il robot in un luogo asciutto 
e riprova. 
4. Se continui a riscontrare l'errore, prova a 
riavviare il robot. 
5. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.

Il disco di taglio non si 
muove verso l'alto o 
verso il basso.

Il disco di taglio non si 
muove verso l'alto o verso il 
basso.

1. Pulire il disco di taglio e riprovare. 
2. Se si continua a riscontrare questo errore, 
prova a riavviare il robot.
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Problema Causa Soluzione

3. Se il problema persiste, contattare l’assistenza 
post-vendita.

Il disco di taglio non si 
sposta lateralmente.

Il disco di taglio non si 
sposta lateralmente.

1. Pulire il sistema di taglio e rimuovere eventuali 
detriti o oggetti estranei. 
2. Se continui a riscontrare questo errore, puoi 
disattivare prima la funzione EdgeMaster ™ . 
3. Se il problema persiste, contattare l’assistenza 
post-vendita.

Errore paraurti.
Il sensore del paraurti 
anteriore è costantemente 
innescato.

1. Controlla se il robot è intrappolato da qualche 
parte.  
2. Tocca gentilmente il paraurti e assicurati che 
rimbalzi indietro. 
3. Se continui a riscontrare l'errore, prova a 
riavviare il robot. 
4. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.

Errore di carica.

Il robot si aggancia alla 
stazione di ricarica, ma 
la corrente ricarica o il 
voltaggio ha un problema.

1. Controlla se la stazione di carica è correttamente 
connessa alla corrente.  
2. Controlla se i contatti di ricarica sul robot e la 
stazione di ricarica sono puliti.  
3. Dopo che il controllo è terminato, prova ad 
agganciare il robot di nuovo nella stazione di 
ricarica.  
4. Se il problema persiste, contatta il servizio post-
vendita.

Temperatura della 
batteria troppo alta.

La temperatura della batteria 
è ≥ 60℃ .

1. Usa il robot dove la temperatura ambiente è 
inferiore a 40℃ . Puoi attendere fino a quando 
la temperatura della batteria diminuisce 
automaticamente.  
2. Puoi disattivare il robot e riavviarlo dopo un 
po'.  
3. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.

Temperatura della 
batteria troppo alta.

Temperatura della batteria ≥ 
45℃ .

1. La carica potrebbe fallire quando la 
temperatura della batteria è superiore a 45℃ . 
2. Usa il robot dove la temperatura ambiente è 
inferiore a 40℃ .

Temperatura della 
batteria troppo bassa.

Temperatura della batteria ≤ 
6℃ .

1. La carica potrebbe fallire quando la 
temperatura della batteria è inferiore a 6℃ . 
2. Usa il robot dove la temperatura ambiente è 
sopra i 6℃ .

LiDAR è bloccato.

LiDAR è bloccato (per 
esempio il coperchio 
protettivo LiDAR non è stato 
rimosso).

1. Rimuovi il coperchio di protezione del lidar e 
riprova. 
2. Se il lidar sulla parte superiore del robot è 
molto sporco, puliscilo con un panno senza 
pelucchi e riprova.

Malfunzionamento del 
lidar.

Il lidar è molto sporco o c'è 
un errore del sensore.

1. Controlla se il lidar è sporco. Pulirlo se 
necessario e riprova. 
2. Se continui a riscontrare l'errore, prova a 
riavviare il robot. 
3. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.
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Problema Causa Soluzione

Il LiDAR è sporco. Il LiDAR è sporco.
Pulire il sensore LiDAR sulla parte superiore del 
robot con un panno pulito. Mantenere il LiDAR 
asciutto dopo la pulizia.

La temperatura del 
LiDAR è alta.

Temperatura del LiDAR ≥ 80 
℃ .

1. Il robot tenterà automaticamente di tornare 
alla stazione di ricarica per raffreddarsi. 
2. Assicurarsi che il robot operi a una 
temperatura ambiente inferiore a 40 ℃ . 
3. Posizionare il robot in un'area ombreggiata, 
fresca e ben ventilata. L'allarme si fermerà quando 
la temperatura scenderà a un intervallo normale. 
4. Il robot riprenderà automaticamente il 
funzionamento una volta che l'allarme si ferma. 
5. Se il problema persiste, contattare l'assistenza 
post-vendita.

La temperatura del 
LiDAR è troppo alta.

Temperatura del LiDAR ≥ 90 
℃ .

1. Il LiDAR è spento a causa delle alte 
temperature. 
2. Assicurarsi che il robot operi a una 
temperatura ambiente inferiore a 40 ℃ . 
3. Posizionare il robot in un'area ombreggiata, 
fresca e ben ventilata. L'allarme si fermerà 
quando la temperatura scenderà a un intervallo 
normale. 
4. Se il problema persiste, contattare l'assistenza 
post-vendita.

Il robot è perso. Il posizionamento è perso.

1. Controlla se il LiDAR sulla superficie di il robot è 
sporco. Lo sporco influenza la localizzazione.  
2. Sposta manualmente il robot in un luogo aperto 
dentro la mappa e prova a iniziare di nuovo l'attività.  
3. Se la localizzazione non è recuperata, controlla 
da remoto il robot fino alla stazione tramite l'app, e 
poi avvia l'attività di falciatura.

Errore sensore. Errore sensore.
1. Riavvia il robot e riprova.  
2. Se il problema persiste, contatta il servizio 
post-vendita.

Il robot è nella zona di 
delimitazione.

Il robot è nella zona di 
delimitazione.

1. Sposta manualmente il robot fuori dall'area 
vietata e riprova. 
2. Controlla il robot da remoto tramite l'app per 
spostarlo fuori dall'area vietata e riprova.

Il robot è fuori dalla 
mappa. Il robot è fuori dalla mappa.

1. Sposta manualmente il robot all'interno della 
mappa e riprova. 
2. Controlla il robot da remoto all'interno della 
mappa tramite l'app e riprova.

L'arresto di emergenza 
è attivato.

Il pulsante Stop sul robot è 
premuto. Inserisci il codice PIN sul robot e conferma.

Batteria scarica. Il robot 
si spegnerà subito. Il livello batteria è ≤ 10%. Aggancia il robot nella stazione di ricarica per 

caricare.

Il robot è fuori dalla 
mappa. Rischio di furto. Il robot è fuori dalla mappa.

1. Inserisci il codice PIN per verificare.  
2. Puoi disabilitare l'allarme fuori mappa nelle 
impostazioni sull'app.

Impossibile tornare alla 
stazione di ricarica.

Il robot non può trovare la 
stazione di ricarica quando 
torna alla stazione di 
ricarica.

1. Controlla se ci sono ostacoli che bloccano il 
robot. Rimuovi gli ostacoli e riprova. 
2. Controlla da remoto il robot fino alla stazione 
di ricarica tramite l'app.
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Problema Causa Soluzione

Impossibile agganciare 
alla stazione di ricarica.

Il robot trova la stazione 
di ricarica ma non può 
agganciarsi.

1. Controlla se le pellicole riflettenti sulla stazione 
di ricarica sono sporche o bloccate.  
2. Controlla se ci sono ostacoli davanti alla 
stazione di ricarica.  
3. Controlla se la stazione di ricarica è spostata.  
4. Controlla se la piastra di base è coperta di 
fango spesso. 
5. Controlla se la stazione si trova su una 
pendenza. 
6. Verifica se la stazione ha alimentazione 
7. Aiuta il robot ad agganciarsi alla stazione 
utilizzando il telecomando o manualmente.

Posizionamento non 
riuscito.

Posizionamento fallito 
quando il robot prova a 
iniziare l'attività falciatura.

1. Il lidar potrebbe essere ostruito. Sposta 
manualmente il robot in un luogo piatto e 
aperto all'interno della mappa e prova a 
ricominciare il compito. 
2. Se continui a incontrare questo errore, riprova 
dopo che il robot è ancorato nella stazione.

Spazio insufficiente 
per girare di fronte alla 
stazione.

Spazio insufficiente per 
girare di fronte alla stazione.

1. Se la stazione è posizionata sul bordo della 
mappa o all'interno di essa, assicurarsi che vi sia 
almeno 1 m di spazio libero tra l'area anteriore 
della piastra di base della stazione e il limite 
della mappa; altrimenti, il robot potrebbe non 
essere in grado di girare. 
2. Spostare la stazione, o modificare la mappa 
in Modifica mappa.

Percorso ostruito. Percorso ostruito.

1. Controlla se è impostata una zona vietata nel 
percorso. 
2. Controlla se ci sono ostacoli che bloccano il robot. 
3. Se il robot non riesce ancora a passare, eliminare 
il percorso nell'editor della mappa e impostarne 
uno nuovo.

La telecamera anteriore 
è sporca.

La telecamera anteriore è 
sporca.

Pulisci la telecamera anteriore con un panno 
pulito.

C'è un problema con la 
telecamera anteriore.

C'è un problema con la 
telecamera anteriore.

1. Pulisci la telecamera anteriore con un panno 
pulito. 
2. Provare a riavviare il robot. 
3. Se il problema persiste, contattare l’assistenza 
post-vendita.

Telecamera anteriore 
bloccata.

Telecamera anteriore 
bloccata.

Pulisci la telecamera anteriore con un panno 
pulito.

Durante la mappatura 
automatica si verifica 
un errore di rilevamento 
dei confini.

Durante la mappatura 
automatica si verifica un 
errore di rilevamento dei 
confini.

1. Assicurarsi che l'illuminazione sia idonea: luce 
né troppo forte, né troppo soffusa.  
2. Verificare che il tempo sia sereno, con assenza 
di nebbia o pioggia.  
3. Assicurarsi che la telecamera anteriore del 
robot sia pulita e non ostruita.  
4. Assicurarsi che la superficie del terreno sia 
uniforme, poiché gli urti possono influire sul 
rilevamento. 
5. Se il rilevamento dei confini continua a non 
funzionare, passare alla modalità di controllo 
remoto per la mappatura.
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A2 1200 A2 2000

Informazioni 
di base

Nome del prodotto Tosaerba robotico A2 Dreame

Marchio Dreame

Modello MXXA8203 MXXA8202

Dimensioni 666 × 444 × 273 mm

Peso (batteria inclusa) 16,1 kg

Falciatura

Capacità lavorativa consigliata 1.200 m² 2.000 m²

Efficienza di falciatura Standard: 1.000 m²/giorno 
Efficiente: 2.000 m²/giorno

Altezza falciatura 30–70 mm

Larghezza falciatura 22 cm

Tempo di ricarica [2] 65 min

Emissioni di 
rumore

Livello di potenza sonora LWA 54 dB(A)

Incertezza potenza sonora KWA 3 dB(A)

Livello di pressione sonora LpA 46 dB(A)

Incertezze pressione sonora KpA 3 dB(A)

Condizioni di 
lavoro

Temperatura di lavoro 0~50° C 
Raccomandata: 10~35° C

Temperatura dello stoccaggio a lungo 
termine

-10~35° C 
Raccomandata: 0~25° C

Classificazione IP
Falciatrice: IPX6  

Stazione di ricarica: IPX4 
Alimentazione elettrica: IP67

Pendenza massima per l'area da falciare 50 % (27° )

Connessione

Campo di frequenza Bluetooth 2400.0–2483.5 MHz

Potenza RF massima

802.11b:16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g:14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n:13±2dBm(@HT20,HT40)  
Bluetooth: 7.49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz 
 (2400–2483.5M)

Servizio Link [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A2 1200 A2 2000

Motore di 
guida

Velocità di guida sotto controllo 
da remoto 0,45 m/s–0,8 m/s

Velocità di guida quando falcia Standard: 0,35 m/s  
Efficiente: 0,6 m/s

Tipo di motore Motore a mozzo

Motore 
falciante Velocità 2200 r/min

Batteria 
(falciatrice)

Modello batteria MBPA10 MBPA14

Tipo batteria Batteria a ioni di litio

Capacità nominale 4000 mAh 5000 mAh

Tensione nominale 18 V DC

Alimentazione 
elettrica

Modello caricabatterie MPAA10/MPAA20

Voltaggio di ingresso 100~240 V AC

Voltaggio di uscita 20 V  DC

Uscita corrente 3 A

Stazione di 
ricarica

Modello stazione di ricarica MCA10

Voltaggio di ingresso 20 V  DC

Voltaggio di uscita 20 V DC

Ingresso corrente 3 A

Uscita corrente 3 A

Accessories
Lame e supporti di ricambio 9/3

Modello della lama MBKA10/MQBA10
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Standard Banda Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Potenza 
massima di 

uscita RF
GNSS Bande di 

frequenza

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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ADVERTENCIA - 
Lea las instrucciones de uso antes de usar la máquina.

ADVERTENCIA - 
Mantenga una distancia segura a la máquina cuando la utilice.

ADVERTENCIA - 
Utilice el dispositivo de desactivación antes de trabajar o levantar 
la máquina.

ADVERTENCIA - 
No se suba a la máquina.

ADVERTENCIA - 
No se permite desechar este producto como si fuera basura 
doméstica. Asegúrese de que se recicla siguiendo los requisitos 
legales locales.
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Este producto cumple con las directivas CE aplicables.

Clase III

Lea las instrucciones antes de cargar.

Corriente continua

Clase II
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Evitación de obstáculos
omnidireccional

3D mejorada con IA

Sistema de detección ultra-
sensible 3D OmniSense™ 2.0
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Nombre Descripción

LiDAR

Obtiene información del entorno y facilita el posicionamiento, la evasión de obstáculos y 
la detección de agua y suciedad del robot.  
Alcance de detección (a 100 klx): 40 m con 10 % de reflectividad; 70 m con 80 % de 
reflectividad 
Campo de visión: 360° (horizontal) × 59° (vertical)

Cámara 
frontal

Detecta obstáculos, límites del césped y presencia humana. 
Ángulo de visión: 89° (horizontal), 58° (vertical), 97° (diagonal) 
Resolución: 2 MP

GPS El módulo de enlace con GPS integrado está instalado en el robot. Puede rastrear la 
ubicación del robot en tiempo real en Google Maps a través de la aplicación.

5

4

3

2
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Color de la luz del indicador 
LED Significado

Rojo parpadeante/fijo

1. La estación de carga tiene un problema (por ejemplo, un problema 
de corriente o tensión de carga).

2. El robot se acopla a la estación de carga, pero la carga no es 
normal (por ejemplo, los contactos de carga tienen un cortocircuito).

Azul fijo La estación de carga tiene corriente. El robot no está en la estación 
de carga.

Verde parpadeante El robot se está cargando en la estación.

Verde fijo El robot está completamente cargado en la estación de carga.

6
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Icono Estado

Nivel de batería (muestra el nivel de batería actual).

Carga (el robot se acopla correctamente en la estación de carga).

Bluetooth (el robot se conecta a la app por Bluetooth).

Wi-Fi (el robot se conecta a la app por la red Wi-Fi).

Servicio de enlace (el servicio de enlace está activado).

Programa (se ha programado una tarea para hoy y todavía no ha empezado).

Botón Función

Encendido Para encender o apagar el robot, mantenga pulsado el botón    durante 2 
segundos. Asegúrese de que esté fuera de la estación de carga. 

Iniciar
Para iniciar el corte de toda el área o reanudar tareas pausadas, pulse el botón    , 
luego cierre la cubierta en 5 segundos. La tarea se cancelará si la cubierta no se cierra 
en 5 segundos.

Volver a la 
estación

Para enviar el robot de vuelta a la estación de carga, pulse el botón  , luego cierre 
la cubierta en 5 segundos. La tarea se cancelará si la cubierta no se cierra en 5 
segundos.

Atrás Para navegar un nivel hacia arriba en el menú, pulse el botón    .

Perilla

Para confirmar la selección en los menús, pulse la perilla.

Para activar el modo de emparejamiento Bluetooth, mantenga pulsado la perilla 
durante 3 segundos.

Gire la perilla en sentido horario/antihorario para navegar por el menú.

Iniciar + Atrás
Para restablecer el robot a los ajustes de fábrica, mantenga pulsados los botones    y  

  al mismo tiempo durante 3 segundos. El código PIN no se borrará.

Volver a la 
estación + 

Atrás

Mantenga pulsados los botones  y  al mismo tiempo durante 3 segundos para 
acceder a la página Acerca de en Configuración. La página Acerca de desaparecerá 
tras 5 segundos.

Perilla + Atrás Para restablecer el código PIN, mantenga pulsado la perilla y el botón  al mismo 
tiempo durante 3 segundos.

Parada Pulse el botón Parada para abrir la cubierta superior y detener el robot. Debe introducir 
el código PIN en el panel de control para reanudar la operación.
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Resumen de la estructura del menú

*Podría actualizarse dependiendo de la versión del software.

Color Significado

Rojo fijo Ha ocurrido un error.

Azul fijo El robot está en modo de espera.

Parpadeo azul El robot está realizando una tarea o está en pausa.

Verde parpadeante El robot se está cargando en la estación de carga.

Verde fijo La batería está completamente cargada.

Parpadeo amarillo
1. El robot está en patrullaje. 
2. Se muestra el vídeo en tiempo real de la cámara frontal a través 
de la app.
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Auto-mapping
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Add map
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Start
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Pieza Frecuencia de reemplazo

Cuchillas Cada 6–8 semanas o antes

Cepillo de limpieza Cada 12 meses o antes
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Problema Causa Solución

El robot no está 
conectado a la 
aplicación.

1. El robot no está en la 
cobertura de una señal Wi-Fi 
ni al alcance del Bluetooth. 
2. El robot está apagado o 
está reiniciándose.

1. Compruebe si el robot ha acabado de 
encenderse. 
2. Compruebe si el router funciona 
correctamente. 
3. Acérquese al robot para conectar por 
Bluetooth.

Se ha levantado el 
robot. La rueda no está en el suelo.

1. Vuelve a poner el robot en suelo llano.  
2. Introduce el código PIN en el robot y confirma. 
3. El robot no puede cruzar objetos de más de 
4 cm. Mantén el suelo nivelado donde está 
trabajando.

Robot inclinado. El robot se ha inclinado más 
de 37° .

1. Vuelve a poner el robot en suelo llano.  
2. Introduce el código PIN en el robot y confirma. 
3. El robot no puede subir pendientes superiores 
a 50 % (27° ).

Robot atrapado. El robot está atrapado y no 
puede salir.

1. Quitar los obstáculos circundantes y volver a 
intentar. 
2. Mueva el robot de forma manual a un lugar 
plano y abierto dentro del mapa y vuelva a 
intentar iniciar la tarea. Si sigue encontrando este 
problema, vuelva a intentarlo cuando el robot esté 
en la estación de carga. 
3. Compruebe si hay agujeros en el suelo. Rellene 
los agujeros antes de cortar para evitar que el robot 
quede atrapado. 
4. Compruebe si la hierba del entorno es más alta 
de 10 cm. Puede ajustar la altura de la evasión de 
obstáculos o usar un cortacésped manual para 
cortar el césped con antelación y evitar que el robot 
quede atrapado. 
5. Si el robot queda atrapado en esta ubicación a 
menudo, puede establecerla como zona prohibida.

Error de la rueda trasera 
izquierda/derecha.

La rueda no puede girar o su 
motor tiene un problema.

1. Limpie las ruedas traseras y vuelva a 
intentarlo. 
2. Si este error sigue apareciendo, pruebe a 
reiniciar el robot. 
3. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

El disco de cuchillas no 
puede girar.

El disco de cuchillas no 
puede girar con normalidad 
o el motor de corte tiene un 
problema.

1. Limpie el disco de cuchilla e intente de nuevo. 
2. Compruebe si la hierba del entorno es más 
alta de 10 cm. Puede usar un cortacésped 
manual para cortar el césped con antelación 
y evitar que el disco de cuchillas quede 
bloqueado por la hierba alta. 
3. Compruebe si hay agua debajo del disco de 
cuchilla. Si hubiera agua, mover el robot a un 
lugar seco e intentar de nuevo. 
4. Si este error sigue apareciendo, pruebe a 
reiniciar el robot. 
5. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.
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Problema Causa Solución

El disco de cuchilla no 
logra moverse hacia 
arriba o hacia abajo.

El disco de cuchilla no logra 
moverse hacia arriba o hacia 
abajo.

1. Limpie el disco de cuchilla e inténtelo de 
nuevo. 
2. Si este error sigue apareciendo, intente 
reiniciar el robot. 
3. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

El disco de cuchilla no 
puede desplazarse 
hacia los lados.

El disco de cuchilla no puede 
desplazarse hacia los lados.

1. Limpie el sistema de corte y retire cualquier 
residuo u objeto extraño. 
2. Si sigue encontrando este error, puede 
desactivar primero la función EdgeMaster ™ . 
3. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

Error del paragolpes.
El sensor del paragolpes 
delantero se activa 
constantemente.

1. Compruebe si el robot está atrapado en algún 
lado. 
2. Golpee suavemente el paragolpes y 
asegúrese de que rebota. 
3. Si este error sigue apareciendo, pruebe a 
reiniciar el robot. 
4. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

Error de carga.

El robot se acopla en la 
estación de carga, pero hay 
un problema con la corriente 
o la tensión de carga.

1. Compruebe si la estación de carga está 
conectada correctamente a la corriente. 
2. Compruebe si los contactos de carga del robot y 
de la estación de carga están limpios. 
3. Cuando termine de comprobarlo, intente volver a 
acoplar el robot a la estación de carga. 
4. Si el problema persiste, póngase en contacto con 
el servicio posventa.

La temperatura de la 
batería es demasiado 
alta.

La temperatura de la batería 
es ≥ 60 ℃ .

1. Utilice el robot en un lugar donde la 
temperatura ambiente sea inferior a 40 ℃ . 
Puede esperar a que la temperatura de la 
batería baje automáticamente. 
2. Puede apagar el robot y volver a encenderlo 
después de un rato. 
3. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

La temperatura de la 
batería es alta.

La temperatura de la batería 
es ≥ 45 ℃ .

1. La carga puede fallar si la temperatura de la 
batería es superior a 45 ℃ . 
2. Utilice el robot en un lugar donde la 
temperatura ambiente sea inferior a 40 ℃ .

La temperatura de la 
batería es baja.

La temperatura de la batería 
es ≤ 6 ℃ .

1. La carga puede fallar si la temperatura de la 
batería es inferior a 6 ℃ . 
2. Utilice el robot en un lugar donde la 
temperatura ambiente sea superior a 6 ℃ .

El lidar está bloqueado.

El lidar está bloqueado (por 
ejemplo, no se ha retirado 
la cubierta protectora del 
LiDAR).

1. Quitar la cubierta protectora del lidar y volver 
a intentar. 
2. En caso de que el lidar en la parte superior 
del robot esté muy sucio, hay que limpiar con un 
paño que no deje pelusa e intentarlo de nuevo.

Fallo del LiDAR. El LiDAR está muy sucio o el 
sensor tiene un fallo.

1. Compruebe que el lidar no esté sucio. Limpiar 
si procede e intentar de nuevo. 
2. Si este error sigue apareciendo, pruebe a 
reiniciar el robot.
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3. Si el problema persiste, contacte con nuestro 
servicio de posventa.

El LiDAR está sucio. El LiDAR está sucio.
Limpie el sensor LiDAR en la parte superior del 
robot con un paño limpio. Mantenga el LiDAR 
seco después de limpiarlo.

La temperatura del 
LiDAR es alta.

Temperatura del LiDAR ≥ 80 
℃ .

1. El robot intentará automáticamente regresar 
a la estación de carga para enfriarse. 
2. Asegúrese de que el robot opere a una 
temperatura ambiente inferior a 40 ℃ . 
3. Coloque el robot en un área sombreada, 
fresca y bien ventilada. La alarma se detendrá 
cuando la temperatura baje a un rango normal. 
4. El robot reanudará automáticamente la 
operación una vez que la alarma se detenga. 
5. Si el problema persiste, comuníquese con el 
servicio postventa.

La temperatura del 
LiDAR es demasiado 
alta.

Temperatura del LiDAR ≥ 90 
℃ .

1. El LiDAR está apagado debido a altas 
temperaturas. 
2. Asegúrese de que el robot opere a una 
temperatura ambiente inferior a 40 ℃ . 
3. Coloque el robot en un área sombreada, fresca 
y bien ventilada. La alarma se detendrá cuando la 
temperatura baje a un rango normal. 
4. Si el problema persiste, comuníquese con el 
servicio postventa.

El robot está perdido. Se ha perdido el 
posicionamiento.

1. Compruebe si el lidar de la parte superior 
del robot está sucio. La suciedad afecta al 
posicionamiento. 
2. Mueva el robot de forma manual a un lugar 
abierto dentro del mapa y vuelva a intentar 
iniciar la tarea. 
3. Si no se recupera el posicionamiento, controle 
el robot de forma remota para regresar a la 
estación de carga usando la app y luego inicie 
la tarea de corte.

Error del sensor. Error del sensor.
1. Reinicie el robot y vuelva a intentarlo. 
2. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

El robot está en la zona 
prohibida.

El robot está en la zona 
prohibida.

1. Mueva el robot manualmente fuera de la zona 
restringida y volver a intentar. 
2. Controlar a distancia el robot con la aplicación 
para moverlo fuera de la zona restringiday 
volver a intentarlo después.

El robot está fuera del 
mapa. El robot está fuera del mapa.

1. Mueva el robot manualmente dentro de los 
límites del mapa y vuelva a intentarlo. 
2. Trae de vuelta el robot mediante control 
remoto al interior del mapa con la app e 
inténtalo de nuevo.

La parada de 
emergencia está 
activada.

Se ha pulsado el botón de 
parada del robot. Introduce el código PIN en el robot y confirma.

Batería baja. El robot se 
apagará pronto. El nivel de batería es ≤ 10%. Acople el robot a la estación para cargarlo.
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El robot está fuera del 
mapa. Riesgo de robo. El robot está fuera del mapa.

1. Introduzca el código PIN para verificar. 
2. Puede desactivar la alarma de fuera del mapa 
en los ajustes de la aplicación.

Fallo al volver a la 
estación de carga.

El robot no puede encontrar 
la estación de carga al 
intentar regresar.

1. Compruebe si hay obstáculos que bloqueen el 
robot. Retire los obstáculos y vuelva a intentarlo. 
2. Controle el robot de forma remota para 
regresar a la estación de carga usando la app.

Fallo al acoplar en la 
estación de carga.

El robot encuentra la 
estación de carga pero no 
logra acoplarse.

1. Compruebe si las películas reflectantes de la 
estación de carga están sucias o bloqueadas. 
2. Compruebe si hay obstáculos delante de la 
estación de carga. 
3. Compruebe si se ha movido la estación de 
carga. 
4. Compruebe si la placa base está cubierta de 
barro espeso. 
5. Compruebe si la estación está en una 
pendiente. 
6. Compruebe si la estación tiene energía. 
7. Ayude al robot a atracar en la estación 
utilizando el mando a distancia o manualmente.

Fallo en el 
posicionamiento.

Fallo en el posicionamiento 
cuando el robot intenta 
iniciar una tarea de corte.

1. El lidar podría estar obstruido. Mueva el robot de 
forma manual a un lugar plano y abierto dentro del 
mapa y vuelva a intentar iniciar la tarea. 
2. Si continúa encontrando este error, inténtelo de 
nuevo después de que el robot esté en la estación.

Espacio insuficiente 
para girar frente a la 
estación.

Espacio insuficiente para 
girar frente a la estación.

1. Si la estación está colocada en el borde del 
mapa o dentro de él, asegúrese de que haya al 
menos 1 m de espacio libre entre la zona frontal 
de la placa base de la estación y el límite del 
mapa; de lo contrario, el robot podría no ser 
capaz de girar. 
2. Recoloque la estación, o cambie el mapa en 
Edición del mapa.

Camino obstruido. Camino obstruido.

1. Verifique si hay una zona prohibida 
establecida en el camino. 
2. Verifique si hay obstáculos bloqueando el 
robot. 
3. Si el robot aún no puede pasar, elimine el 
camino en la edición de mapas y establezca 
uno nuevo.

La cámara frontal está 
sucia. La cámara frontal está sucia. Limpie la cámara frontal con un paño limpio.

Hay un problema con la 
cámara frontal.

Hay un problema con la 
cámara frontal.

1. Limpie la cámara frontal con un paño limpio. 
2. Intente reiniciar el robot. 
3. Si el problema persiste, póngase en contacto 
con el servicio posventa.

Cámara frontal 
bloqueada. Cámara frontal bloqueada. Limpie la cámara frontal con un paño limpio.

Se produce un error 
de detección de límite 
durante el mapeo 
automático.

Se produce un error de 
detección de límite durante 
el mapeo automático.

1. Asegúrese de que las condiciones de 
iluminación sean adecuadas, ni muy brillante ni 
muy oscura.  
2. Confirme que el clima está despejado, y evite 
la niebla y la lluvia. 
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3. Asegúrese de que la cámara frontal esté 
limpia y sin obstrucciones.  
4. Asegúrese de que la superficie del suelo sea 
uniforme, ya que los baches pueden afectar a la 
detección.  
5. Si la detección de límite sigue fallando, 
cambie al modo de control remoto para realizar 
el mapeo.
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A2 1200 A2 2000

Información 
básica

Nombre del producto Robot cortacésped A2 de Dreame 

Marca Dreame

Modelo MXXA8203 MXXA8202

Dimensiones 666 × 444 × 273 mm

Peso (batería incluida) 16,1 kg

Corte

Capacidad de trabajo recomendada 1200 m² 2000 m²

Eficiencia de corte Estándar: 1000 m²/día 
Eficiente: 2000 m²/día

Altura de corte 30–70 mm

Anchura del corte 22 cm

Tiempo de carga [2] 65 min

Emisiones de 
ruido

Nivel de potencia acústica LWA 54 dB(A)

Incertidumbres sobre la potencia acústica 
KWA 3 dB(A)

Nivel de presión acústica LpA 46 dB(A)

Incertidumbres sobre la presión acústica KpA 3 dB(A)

Condiciones 
de trabajo

Temperatura de funcionamiento 0~50° C 
Recomendada: 10~35° C

Temperatura de almacenamiento a largo 
plazo

-10~35° C 
Recomendada: 0~25° C

Clasificación IP
Cortacésped: IPX6  

Estación de carga: IPX4 
Fuente de alimentación: IP67

Pendiente máxima de la zona de corte 50 % (27° )

Conectividad

Rango de frecuencias Bluetooth 2400,0–2483,5 MHz

Potencia RF máxima

802.11b:16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g:14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n:13±2dBm(@HT20,HT40)  
Bluetooth: 7.49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz 
 (2400–2483,5 M)

Servicio de enlace [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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Motor 
propulsor

Velocidad de conducción por 
control remoto 0,45 m/s–0,8 m/s

Velocidad de conducción 
durante el corte

Estándar: 0,35 m/s  
Eficiente: 0,6 m/s

Tipo de motor Motor de buje

Motor de 
corte Velocidad 2200 r/min

Batería 
(cortacésped)

Modelo de batería MBPA10 MBPA14

Tipo de batería Batería de ión-litio

Capacidad nominal 4000 mAh 5000 mAh

Tensión nominal 18 V CC

Fuente de 
alimentación

Modelo de cargador MPAA10/MPAA20

Tensión de entrada 100~240 V CA

Tensión de salida 20 V CC

Corriente de salida 3 A

Estación de 
carga

Modelo de estación de carga MCA10

Tensión de entrada 20 V CC

Tensión de salida 20 V CC

Corriente de entrada 3 A

Corriente de salida 3 A

Accesorios
Hojas y soportes de repuesto 9/3

Modelo de cuchilla MBKA10/MQBA10
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Estándares Banda
Enlace 

ascendente 
(MHz)

Enlace 
descendente 

(MHz)

Potencia de 
salida RF 
máxima

GNSS Bandas de 
frecuencia

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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WAARSCHUWING - 
Lees de gebruiksaanwijzing voordat u het apparaat gaat 
gebruiken.

WAARSCHUWING - 
Blijf op een veilige afstand van het apparaat wanneer u het 
bedient.

WAARSCHUWING - 
Schakel de uitschakelvoorziening in voordat u aan het apparaat 
werkt of optilt.

WAARSCHUWING - 
Rijd niet op het apparaat.

WAARSCHUWING - 
Het is niet toegestaan om dit product weg te gooien bij uw gewone 
huishoudelijke afval. Zorg ervoor dat het product wordt gerecycled 
in overeenstemming met de lokale wettelijke vereisten.
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Dit product voldoet aan de toepasselijke EG-richtlijnen.

Klasse III

Lees de instructies voordat u het product oplaadt.

Gelijkstroom

Klasse II
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3D-omnidirectionele
obstakelvermijding
verbeterd door AI

OmniSense™ 2.0 3D-
ultradetectiesysteem
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Naam Omschrijving

LiDAR

Verzamelt informatie over de omgeving en zorgt ervoor dat de robot eenvoudiger kan 
positioneren, obstakels kan vermijden en water en vuil kan detecteren.  
Detectiebereik (bij 100 klx): 40 m bij 10 % reflectie; 70 m bij 80 % reflectie 
Gezichtsveld: 360° (horizontaal) × 59° (verticaal)

Voorcamera
Detecteert obstakels, gazongrenzen en de aanwezigheid van personen.  
Kijkhoek: 89° (horizontaal), 58° (verticaal), 97° (diagonaal) 
Resolutie: 2 MP

GPS De Link-module met ingebouwde GPS is in de robot geïnstalleerd. U kunt de realtime 
locatie van de robot volgen op Google Maps via de app.

5

4

3

2
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Kleur van led-
indicatielampje Betekenis

Knipperend/continu rood

1. Er is een probleem met het oplaadstation (er is bijvoorbeeld een 
probleem met de oplaadstroom of -spanning).

2. De robot is gedockt in het oplaadstation, maar het opladen 
verloopt niet naar behoren (er is bijvoorbeeld kortsluiting in de 
oplaadcontacten).

Continu blauw Het oplaadstation heeft stroom. De robot bevindt zich niet in het 
oplaadstation.

Knipperend groen De robot is aan het opladen in het oplaadstation.

Continu groen De robot is volledig opgeladen in het laadstation.

6
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Pictogram Status

Accuniveau (geeft het huidige niveau van de accu aan)

Opladen (de robot is correct in het oplaadstation gedockt)

Bluetooth (de robot is via bluetooth met de app verbonden)

Wifi (de robot is via een wifi-netwerk met de app verbonden)

Link-service (Link-service is geactiveerd)

Schema (er is een taak gepland voor vandaag en is nog niet gestart)

Knop Functie

Aan/uit Om de robot aan of uit te zetten, houdt u de knop    2 seconden ingedrukt. Zorg 
ervoor dat hij buiten het oplaadstation staat.

Start
Druk op de knop    om het maaien van het hele gebied te starten of om gepauzeerde 
taken te hervatten, sluit vervolgens de klep binnen 5 seconden. De taak wordt 
geannuleerd als de klep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

Home
Om de robot terug te sturen naar het oplaadstation om op te laden, drukt u op de 
knop  en sluit u de klep binnen 5 seconden. De taak wordt geannuleerd als de 
klep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

Terug Druk op de knop    om één niveau omhoog te navigeren in het menu.

Draaiknop

Druk op de draaiknop om de selectie in de menu’s te bevestigen.

Houd de draaiknop 3 seconden ingedrukt om de Bluetooth-koppelingsmodus te 
activeren.

Draai de draaiknop linksom/rechtsom om door het menu te navigeren.

Start + Terug Houd de knoppen    en    samen 3 seconden ingedrukt om de robot te resetten naar 
de fabrieksinstellingen. De pincode blijft behouden.

Home + Terug Houd de knoppen  en  3 seconden ingedrukt om de pagina Over in Instellingen te 
openen. De pagina Over verdwijnt na 5 seconden.

Draaiknop + 
Terug Houd de draaiknop en de knop  3 seconden ingedrukt om de pincode te resetten.

Stop Druk op de Stop-knop om de bovenklep te openen en de robot te stoppen. De pincode 
moet op het bedieningspaneel worden ingevoerd om de werking te hervatten.
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Overzicht menustructuur
Alles maaien

Rand maaien

Schema bekijken

Schema in-/uitschakelen

Maai-efficiëntie

Maaihoogte

Obstakelvermijdingshoogte

Niet-storen-modus

Regenbescherming

Vorstbescherming

Optilalarm

Alarm buiten kaart

Wijzig PIN

Volume

Taal

Robot resetten

Over

*Afhankelijk van de softwareversie kunnen er updates worden uitgevoerd.

Kleur Betekenis

Continu rood Er is een fout opgetreden.

Continu blauw De robot staat in de standby-modus.

Knipperend blauw De robot voert een taak uit of is gepauzeerd.

Knipperend groen De robot is aan het opladen in het oplaadstation.

Continu groen De batterij is volledig opgeladen.

Knipperend geel 1. De robot is op patrouille.  
2. Live video van de voorcamera wordt via de app weergegeven.
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Auto-mapping
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Add map
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Start
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Onderdeel Vervangingsfrequentie

Bladen Elke 6–8 weken of vaker

Reinigingsborstel Elke 12 maanden of vaker
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Probleem Oorzaak Oplossing

De robot is niet 
verbonden met de app.

1. De robot bevindt zich niet 
binnen het signaalbereik van 
de wifi of Bluetooth.  
2. De robot is uitgeschakeld 
of start opnieuw op.

1. Controleer of de robot het inschakelproces 
heeft doorlopen.  
2. Controleer of de router goed werkt.  
3. Ga dichter bij de robot staan om te verbinden 
met Bluetooth.

De robot is opgetild. Het wiel staat niet op de 
grond.

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.  
2. Voer de PIN-code in op de robot en bevestig. 
3. De robot kan niet over voorwerpen heen die 
hoger zijn dan 4 cm. Zorg ervoor dat de grond 
waar de robot maait vlak is.

De robot is gekanteld. De robot is meer dan 37° 
gekanteld.

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.  
2. Voer de PIN-code in op de robot en bevestig. 
3. De robot kan geen hellingen beklimmen die 
meer dan 50% (27° ) zijn.

De robot zit vast. De robot zit vast en kan niet 
loskomen.

1. Haal de obstakels in de omgeving weg en 
probeer het opnieuw. 
2. Breng de robot handmatig naar een vlakke en 
open plek op de kaart en voer de taak opnieuw uit. 
Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer het 
dan opnieuw nadat de robot in het oplaadstation is 
geplaatst.  
3. Controleer of er gaten in de grond zitten. Vul 
de gaten op voordat de robot gaat maaien om te 
voorkomen dat deze vast komt te zitten.  
4. Controleer of het omringende gras hoger is 
dan 10 cm. U kunt de obstakelvermijdingshoogte 
aanpassen of een handmaaier gebruiken om het 
gazon van tevoren te maaien om te voorkomen dat 
de robot vast komt te zitten.  
5. Als de robot vaak vast komt te zitten op deze 
locatie, kunt u dit gebied instellen als verboden 
zone.

Storing linker-/
rechterachterwiel.

Het wiel kan niet draaien of 
er is een probleem met de 
motor van het wiel.

1. Reinig de achterwielen en probeer het 
opnieuw.  
2. Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer 
de robot dan opnieuw op te starten.  
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

Maaikop kan niet 
draaien.

De maaikop kan niet 
normaal draaien of er is een 
probleem met de motor van 
de maaikop.

1. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.  
2. Controleer of het omringende gras hoger is 
dan 10 cm. U kunt een handmaaier gebruiken 
om het gazon van tevoren te maaien om te 
voorkomen dat de maaikop wordt geblokkeerd 
door hoog gras.  
3. Kijk of er water onder de maaikop staat. Als dit 
het geval is, breng de robot dan naar een droge 
plek en probeer het opnieuw.  
4. Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer 
de robot dan opnieuw op te starten.  
5. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.



241 NL

Probleem Oorzaak Oplossing

De maaikop kan niet 
omhoog of omlaag 
bewegen.

De maaikop kan niet 
omhoog of omlaag 
bewegen.

1. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw. 
2. Als u deze fout blijft tegenkomen, probeer 
dan de robot opnieuw op te starten. 
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

De maaikop kan 
zich niet zijwaarts 
verplaatsen.

De maaikop kan zich niet 
zijwaarts verplaatsen.

1. Maak het maaisysteem schoon en verwijder 
alle vuil of vreemde voorwerpen. 
2. Als u deze fout blijft tegenkomen, kunt u eerst 
de EdgeMaster ™ -functie uitschakelen. 
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

Bumperstoring.
De sensor van de 
voorbumper wordt constant 
geactiveerd.

1. Controleer of de robot ergens vastzit.  
2. Tik zachtjes op de bumper en kijk of deze 
terugveert.  
3. Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer 
de robot dan opnieuw op te starten.  
4. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

Fout bij opladen.

De robot is gedockt in het 
oplaadstation, maar er 
is een probleem met de 
oplaadstroom of -spanning.

1. Controleer of het oplaadstation correct op de 
stroomvoorziening is aangesloten.  
2. Controleer of de oplaadcontacten op de robot en 
het oplaadstation schoon zijn.  
3. Probeer de robot opnieuw in het oplaadstation te 
docken nadat u alles gecontroleerd hebt.  
4. Als het probleem aanhoudt, neem dan contact 
op met de klantenservice.

De accutemperatuur is 
te hoog.

De accutemperatuur is hoger 
dan 60℃ .

1. Gebruik de robot bij een 
omgevingstemperatuur lager dan 40 ° C. Wacht 
tot de accutemperatuur automatisch daalt.  
2. Schakel de robot uit en start na een tijdje 
opnieuw op.  
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

De accutemperatuur is 
hoog.

De accutemperatuur is hoger 
dan 45 ℃ .

1. Als de accutemperatuur hoger is dan 45 ° C, 
kan het opladen mislukken.  
2. Gebruik de robot bij een 
omgevingstemperatuur lager dan 40 ° C.

De accutemperatuur is 
laag.

De accutemperatuur is lager 
dan 6 ℃ .

1. Als de accutemperatuur lager is dan 6 ° C, kan 
het opladen mislukken.  
2. Gebruik de robot bij een 
omgevingstemperatuur hoger dan 6 ° C.

LiDAR is geblokkeerd.

LiDAR is geblokkeerd (de 
beschermkap van de 
LiDAR is bijvoorbeeld niet 
verwijderd).

1. Verwijder de beschermkap van de LiDAR en 
probeer het opnieuw.  
2. Als de LiDAR aan de bovenkant van de robot 
erg vuil is, reinig deze dan met een pluisvrije 
doek en probeer het opnieuw.

Storing in LiDAR.
LiDAR is erg vuil of 
er is sprake van een 
sensorstoring.

1. Controleer of de LiDAR vuil is. Reinig indien 
nodig en probeer het opnieuw.  
2. Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer 
de robot dan opnieuw op te starten.  
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.
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LiDAR is vuil. LiDAR is vuil.
Veeg de LiDAR-sensor bovenop de robot af 
met een schone doek. Houd de LiDAR na het 
schoonmaken droog.

LiDAR-temperatuur is 
hoog.

LiDAR-temperatuur is ≥ 80 
° C.

1. De robot zal automatisch proberen terug te 
keren naar het oplaadstation om af te koelen. 
2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een 
omgevingstemperatuur lager dan 40 ° C. 
3. Plaats de robot in een schaduwrijk, koel en 
goed geventileerd gebied. Het alarm stopt 
wanneer de temperatuur daalt tot een normaal 
bereik. 
4. De robot hervat automatisch de werking zodra 
het alarm stopt. 
5. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

LiDAR-temperatuur is te 
hoog.

LiDAR-temperatuur is ≥ 90 
° C.

1. De LiDAR is uitgeschakeld vanwege hoge 
temperaturen. 
2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een 
omgevingstemperatuur lager dan 40 ° C. 
3. Plaats de robot in een schaduwrijk, koel en 
goed geventileerd gebied. Het alarm stopt 
wanneer de temperatuur daalt tot een normaal 
bereik. 
4. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

De robot is verdwaald. Positionering werkt niet.

1. Controleer of de LiDAR aan de bovenkant van de 
robot vuil is. Vuil heeft invloed op de positionering.  
2. Breng de robot handmatig naar een open plek 
op de kaart en voer de taak opnieuw uit.  
3. Als de positionering nog steeds niet goed gaat, 
stuur de robot dan op afstand via de app terug 
naar het oplaadstation en start vervolgens de 
maaitaak.

Sensorstoring. Sensorstoring.

1. Start de robot opnieuw op en probeer het 
opnieuw.  
2. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

De robot bevindt zich in 
de verboden zone.

De robot bevindt zich in de 
verboden zone.

1. Verplaats de robot handmatig uit de verboden 
zone en probeer het opnieuw.  
2. Bestuur de robot op afstand via de app om 
deze uit de verboden zone te halen en probeer 
het opnieuw.

De robot bevindt zich 
buiten de plattegrond.

De robot bevindt zich buiten 
de plattegrond.

1. Breng de robot handmatig binnen de kaart en 
probeer het opnieuw.  
2. Stuur de robot op afstand via de app terug 
binnen de kaart en probeer het opnieuw.

De noodstop is 
geactiveerd.

De Stop-knop op de robot is 
ingedrukt. Voer de PIN-code in op de robot en bevestig.

De accu is bijna leeg. 
De robot wordt zo 
uitgeschakeld.

Accuniveau is minder dan 
10%.

Dock de robot in het oplaadstation om op te 
laden.

De robot is buiten de 
kaart. Risico op diefstal.

De robot bevindt zich buiten 
de kaart.

1. Voer de pincode in om te valideren. 
2. U kunt het Alarm voor buiten de plattegrond 
uitschakelen in de app bij Instellingen.
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Terugkeren naar het 
oplaadstation mislukt.

De robot wil terugkeren naar 
het oplaadstation, maar 
kan het oplaadstation niet 
vinden.

1. Controleer of er obstakels zijn die de robot 
blokkeren. Haal de obstakels weg en probeer 
het opnieuw.  
2. Stuur de robot op afstand via de app terug 
naar het oplaadstation.

Docken in het 
oplaadstation mislukt.

De robot heeft het 
oplaadstation gevonden, 
maar kan niet docken.

1. Ga na of de reflecterende folies op het 
oplaadstation vuil of geblokkeerd zijn. 
2. Controleer of er obstakels vóór het 
oplaadstation liggen. 
3. Controleer of het oplaadstation is verplaatst. 
4. Controleer of de grondplaat bedekt is met 
dikke modder. 
5. Controleer of het station op een helling staat. 
6. Controleer of het station stroom heeft. 
7. Help de robot handmatig of met de 
afstandsbediening te docken in het station.

Positioneren mislukt.

Positioneren mislukt 
wanneer de robot een 
maaitaak probeert te 
starten.

1. De LiDAR kan geblokkeerd zijn. Breng de robot 
handmatig naar een vlakke en open plek op de 
kaart en voer de taak opnieuw uit.  
2. Als u deze fout blijft tegenkomen, probeer het 
dan opnieuw nadat de robot is gedockt in het 
station.

Onvoldoende ruimte 
om voor het station te 
keren.

Onvoldoende ruimte om 
voor het station te keren.

1. Als het station aan de rand van de kaart of 
daarbinnen is geplaatst, zorg er dan voor dat er ten 
minste 1 m vrije ruimte is tussen het voorste gebied 
van de grondplaat van het station en de grens van 
de kaart; anders kan de robot mogelijk niet keren. 
2. Verplaats het station of wijzig de plattegrond in 
Kaart bewerken.

Pad geblokkeerd. Pad geblokkeerd.

1. Controleer of er een verboden zone is 
ingesteld op het pad. 
2. Controleer of er obstakels zijn die de robot 
blokkeren. 
3. Als de robot nog steeds niet kan passeren, 
verwijder dan het pad in Kaart bewerken en stel 
een nieuw pad in.

De voorcamera is vuil. De voorcamera is vuil. Veeg de voorcamera schoon met een schone 
doek.

Er is een probleem met 
de voorcamera.

Er is een probleem met de 
voorcamera.

1. Veeg de voorcamera schoon met een schone 
doek. 
2. Probeer de robot opnieuw te starten. 
3. Als het probleem aanhoudt, neem dan 
contact op met de klantenservice.

Voorcamera 
geblokkeerd. Voorcamera geblokkeerd. Veeg de voorcamera schoon met een schone 

doek.

Fout bij grensdetectie 
tijdens automatisch in 
kaart brengen.

Fout bij grensdetectie 
tijdens automatisch in kaart 
brengen.

1. Zorg ervoor dat de lichtomstandigheden 
geschikt zijn, niet te fel en niet te donker.  
2. Controleer of het helder weer is en vermijd 
mist of regen.  
3. Zorg ervoor dat de voorcamera van de robot 
schoon en vrij is.  
4. Zorg ervoor dat het grondoppervlak vlak is, 
aangezien oneffenheden de detectie kunnen 
beïnvloeden. 
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5. Als de grensdetectie blijft mislukken, schakel 
dan over naar de afstandsbedieningsmodus 
voor het in kaart brengen.
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Basisgegevens

Productnaam Dreame Robotmaaier A2

Merk Dreame

Model MXXA8203 MXXA8202

Afmetingen 666 × 444 × 273 mm

Gewicht (inclusief accu) 16,1 kg

Maaien

Aanbevolen werkvermogen 1.200 m² 2.000 m²

Maai-efficiëntie Standaard: 1.000 m²/dag 
Efficiënt: 2.000 m²/dag

Maaihoogte 30–70 mm

Maaibreedte 22 cm

Oplaadtijd [2] 65 min

Geluidsniveaus

Geluidsvermogensniveau LWA 54 dB(A)

Geluidsvermogenonzekerheden KWA 3 dB(A)

Geluidsdrukniveau LpA 46 dB(A)

Geluidsdrukonzekerheden KpA 3 dB(A)

Werk-
omstandigheden

Werktemperatuur 0~50 ° C  
Aanbevolen: 10~35 ° C

Temperatuur voor langdurige opslag -10~35 ° C  
Aanbevolen: 0~25 ° C

IP-classificatie
Robot: IPX6  

Oplaadstation: IPX4  
Voeding: IP67

Maximale helling voor maaigebied 50 % (27° )

Connectiviteit

Frequentiebereik Bluetooth 2400,0–2483,5 MHz

Maximale RF-vermogen

802.11b: 16 ±2 dBm (bij 11 Mbps) 
802.11g: 14 ±2 dBm (bij 54 Mbps) 

802.11n: 13 ±2 dBm (bij HT20, HT40)  
Bluetooth: 7,49 dBm

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

Link-service [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A  
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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Aandrijfmotor

Rijsnelheid met 
afstandsbediening 0,45 m/s-0,8 m/s

Rijsnelheid tijdens maaien Standaard: 0,35 m/s  
Efficiënt: 0,6 m/s

Motortype Naafmotor

Maaimotor Snelheid 2200 omw/min

Accu (robot)

Accumodel MBPA10 MBPA14

Type accu Lithium-ionaccu

Nominaal vermogen 4000 mAh 5000 mAh

Nominale spanning 18 V DC

Voeding

Opladermodel MPAA10/MPAA20

Ingangsspanning 100~240 V AC

Uitgangsspanning 20 V  DC

Uitgangsstroom 3 A

Oplaadstation

Model van oplaadstation MCA10

Ingangsspanning 20 V  DC

Uitgangsspanning 20 V DC

Ingangsstroom 3 A

Uitgangsstroom 3 A

Accessoires
Reservebladen en -houders 9/3

Mesmodel MBKA10/MQBA10
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Standaarden Band Uplink 
(MHz)

Downlink 
(MHz)  

Maximaal RF 
uitgangs - 
vermogen

GNSS Frequenties

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/

QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

 




