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1 Safety Instructions

1.1 General Safety Instructions

» Carefully read and understand the user manual before using the product.

* Only use the equipment recommended by MOVA with the product. Any other usage is incorrect.

* Do not allow children to be in the vicinity or play with the machine when it is operating.

* Do not use the product in areas where people are unaware of its presence.

* When manually operating the product with the MOVAhome app, do not run. Always walk,
watch your steps on slopes, and maintain balance at all times.

 Avoid using the product when there are people, especially children or animals, in the work area.

* Avoid using the machine and its peripherals in bad weather conditions, especially when
there is a risk of lightning.

* If operating the product in public areas, place warning signs around the work area with
the following text: "Warning! Automatic lawn mower! Keep away from the machine!
Supervise children!"

* Wear sturdy footwear and long trousers when operating the product.

* To prevent damage to the product and accidents involving vehicles and individuals, do not
set work areas or transport paths across public pathways.

* Do not touch moving hazardous parts, such as the blade disc, before it has come to a
complete stop.

* Seek medical aid in case of injury or accident.

* Set the product OFF before clearing blockages, performing maintenance, or examining the
product. If the product vibrates abnormally, inspect it for damage before restarting. Do not
use the product if any parts are defective.

e Do not install the main cable in areas where the product will cut. Follow the instructions
provided for cable installation.

* Only use the charging station included in the package to charge the product. Incorrect use
may result in electric shock, overheating, or corrosive liquid leakage from the battery. In
case of electrolyte leakage, flush with water/neutralizing agent and seek medical aid if the
corrosive liquid comes into contact with your eyes.

* When connecting the main cable to the power outlet, use a residual-current device (RCD)
with a maximum tripping current of 30 mA.

e Only use original batteries recommended by MOVA. The safety of the product cannot be
guaranteed with non-original batteries. Do not use non-rechargeable batteries.

* Keep any supply and/or extension cords away from the working area to avoid damage
to the cords which can lead to contact with live parts.

e The illustrations used in this document are for reference only. Please refer to the
actual products.

* Never allow children, persons with reduced physical, sensory or mental capabilities or
lack of experience and knowledge or people unfamiliar with these instructions to use the
machine, local regulations may restrict the age of the operator.

* Do not connect or touch a damaged cable until it is disconnected from the power outlet. If
the cable becomes damaged during operation, disconnect the plug from the power outlet.
A worn or damaged cable increases the risk of electrical shock and should be replaced by
service personnel.

* Do not push the product forcefully or quickly, as this may damage the product.

* To maintain compliance with the RF exposure requirement, a separation distance of 35 cm
(13.8") between the device and the human should be maintained.

* WARNING: For the purposes of recharging the battery, only use the detachable supply unit

provided with this appliance.
=
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1.2 Safety Instructions for Installation

» Avoid installing the charging station in areas where people may trip over it.

* Do not install the charging station in areas where there is a risk of standing water.

* Do not install the charging station, including any accessories, within 60 cm (23.6") of any
combustible material. Malfunctioning or overheating of the charging station and power
supply can pose a fire hazard.

1.3 Safety Instructions for Operation

» Keep your hands and feet away from the rotating blades. Do not place your hands or feet
near or below the product when it is turned on.

* Do not lift or move the product when it is turned on.

* Park the robot at the charging station or turn it OFF when there are people, especially
children or animals, in the work area.

* Ensure that there are no objects such as stones, branches, tools, or toys on the lawn.
Otherwise, the blades may be damaged when they come into contact with an object.

* Do not put objects on top of the product or charging station.

* Do not use the product if the STOP button is not functioning.

* Avoid collisions between the product and people or animals. If a person or animal comes in
the path of the product, stop it immediately.

* Always set the product OFF when it is not in operation.

* Do not use the product simultaneously with a pop-up sprinkler. Utilize the Schedule
function to ensure that the product and pop-up sprinkler do not operate at the same time.

* Avoid placing a connection channel where pop-up sprinklers are installed.

* Do not operate the product in the presence of standing water in the work area, such as
during heavy rain or water pooling.

* Do not place the robot upside down.

1.4 Safety Instructions for Maintenance

* Set the product OFF when performing maintenance.

» After washing, ensure that the product is placed on the ground in its normal orientation,
not upside down.

* Do not reverse the product to clean the chassis. This precaution is necessary to prevent
water from entering the motor and potentially affecting normal operation.

 Disconnect the plug from the charging station or operate the disabling device before
cleaning or performing maintenance on the charging station.

* Do not use a high-pressure washer or solvents to clean the product.

1.5 Battery Safety

Lithium-ion batteries can explode or cause a fire if disassembled, short-circuited, exposed

to water, fire, or high temperatures. Handle them with care, do not dismantle or open the

battery, and avoid any form of electrical/mechanical abuse. Store them away from direct

sunlight.

* Only use the battery charger and power supply provided by the Manufacturer. The use of
an inappropriate charger and power supply can cause electric shocks and/or overheating.

e DO NOT ATTEMPT TO REPAIR OR MODIFY BATTERIES! Repair attempts may result in
severe personal injury, due to explosion or electrical shock. If a leak develops, released
electrolytes are corrosive and toxic.

* This appliance contains batteries that can only be replaced by skilled persons.

1.6 Residual Risks

To avoid injuries, wear protective gloves when replacing the blades.
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1.7 Symbols and Decals

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.

WARNING -
Keep your hands and feet away from this area when the blade disc is in the
offset mowing position. Contact with the blades could cause serious injury.

@ < WP hep> T B>
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This product conforms to the applicable EU Directives.

q3
@ Class Il
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Before charging, read the instructions.

- Direct current

|:| Class |l

INTENDED USE

The garden product is intended for domestic lawn mowing. It is designed to mow often,
maintaining a healthier and better-looking lawn than ever before. Depending on the size of your
lawn, your mower may be programmed to operate at any time or frequency. It is impossible for
digging, sweeping, or snow cleaning.

C€

Hereby, Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. declares that the radio equipment model
MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 Lawnmower is in compliance with Directive 2014/53/EU.
The full text of the EU declaration of conformity is available at the following internet address:
https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

The product is in compliance with UK PSTI regulations; the full text of the declaration of
conformity is available at the following internet address: https://www.mova.tech/pages/
statement-of-compliance-for-uk-psti.

For the detailed e-manual, please go to https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.



2 Product Introduction
2.1 What's in the Box

9 6 // | s s /4
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@ LiDAR protective cover ® The robot
© Charging tower O Baseplate
(with a 10 m (32.8 ft) extension cable)
© Power supply @ Cleaning brush
@ Stakes x 8, Hex key @ Spare blades and screws x 36
© Screwdriver @ User manual
@ Lint-free cloth @ Quick start guide
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2.2 Product Overview

Stop button

Top cover =
|_— Rain sensor
< Knob
LiDAR'
Display

Stereo vision camera’

<

Charging contacts

Airtag compartment

UltraTrim ™ blade disc
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Omni wheel
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Handle

1: The LiDAR helps obtain environmental information and facilitates the robot's positioning,
obstacle avoidance and sensing of water and dirt. Based on MOVA's lab testing, the
detection range (at 100 klx) is 30 m (98.4 ft) at 10% reflectivity and 70 m (229.7 ft) at 80%
reflectivity. The field of view is 360°.

2: The stereo vision camera detects obstacles, lawn boundaries, and human presence. The
angle of view is 120° (horizontal), 75° (vertical), 120° (diagonal). The resolution is 2 MP.



Rear Indicator Light

Color Meaning
Solid red The robot works normally or is on standby.
Breathing red The robot is charging in the charging station.

The robot is in offset-mowing mode with its blade disc

Flowing red shifted sideways for cleaner edge cutting.

High-frequency blinking

An error has occurred.
red

2.3 Introduction to Link Service

The Link Service provides 4G cellular connectivity and GPS functionality.

* The 4G network connectivity allows you to remotely monitor your robot's status and initiate
mowing tasks without a Wi-Fi connection.

* The built-in GPS allows you to track the robot’s real-time location in Google Maps via the
app and receive notifications if it moves outside the designated map area.

Activate the Link Service

The Link Service activates automatically when you power on your robot. You'll see the ,ull
illuminated on both the robot's display and in the app, confirming successful activation. To
check the Link Service status and expiration date, go to Device Page > : > Connections >
Link Service.

Link Service is offered free of charge for a period specified in the Specifications section,
starting from the time of activation. To extend the service upon expiration, please contact
the MOVA after-sales service team.

Note:

* The Link Service will be locked if the Link Service is not renewed within three months after
expiration. To reactivate the service, please contact the MOVA after-sales service team.
Reactivation may incur fees.

e The Link Service is designed exclusively to be used with MOVA lawnmowers. Any abnormal
status detected in the Link Service may result in the suspension of your service. If this
occurs, please contact the MOVA after-sales service team to help you restore the service.



2.4 Introduction to Airtag Compartment

The airtag compartment supports Airtag or other tracking devices that help you locate and
track your robot.

Note: AirTag is not included. Please prepare your own.
To install or remove AirTags:

@ Turn off the robot. @ Cover the LiDAR with its protective cover.

© Place the robot on its side and lean O press the buckle to remove the AirTag
it securely against a wall. Ensure that holder.

the display, camera, and LiDAR are not

pressed against any surface.

@ Insert the AirTag into the holder or O Reinstall the holder.
take the AirTag out of the holder.




3 Installation

3.1 Select a Suitable Location

Place the charging station on a level surface near the edge of the lawn and close to a power
outlet. Ensure the location meets the following requirements:

« The area has a strong Wi-Fi signal.

Note: Use your mobile device to help check the Wi-Fi signal strength of the location. A strong
Wi-Fi signal ensures a stable connection between the robot and the app.

« The ground is soft enough to allow stake installation.

» The ground is on level terrain. A slope may cause the robot to roll backward and lose contact.

- N N\

AN —

¢ Keep at least 1 m (39.4") of free space with no obstacles to the left, right and in front of the

charging station.

¢ The grass around the location is shorter than 6 cm (2.4").

¢ If the grass is taller, please mow it with a push mower first. Tall grass may make it difficult
for the robot to return to the charging station.

s

~

3.2 Install the Charging Station

@ Insert the charging tower into the baseplate until you hear a click.




@ Secure the baseplate to the ground with the supplied stakes and hex key.

/ N\
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@ Connect the power supply to the extension cable and then connect to a power outlet.
Please keep the power supply at least 30 cm (11.8") above the ground.
Note: The LED indicator on the charging station will be constant blue when there is power.




© Remove the LiDAR protective cover.

@ Put the robot in the charging station to charge. Make sure the charging contacts on the

robot and the charging station are connected correctly.

Note:

¢ The indicator light will breathe in green when the robot is charging successfully in the
charging station.

¢ If you're looking to add a garage for extra protection, please use the matching MOVA
Garage available at local stores or online. Using a non-MOVA garage may cause issues
during recharging.

4 I
Green Light
3
- /
LED Indicator on the Charging Station
LED Indicator Light Colour Meaning

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

Blinking/solid red 2. The robot docks in the charging station but the charging

is abnormal (for example charging contacts have a short
circuit).

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

Solid blue charging station.
Breathing green The robot is charging in the charging station.
The robot docks at the charging station and is either:
. 1. Fully charged, or
Solid green

2. Not charging because the current time is outside the
designated charging period.

e
g
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4 Preparation for First Use

4.1 Get Familiar with the Control Panel

The control panel inside the top cover offers the following features.

e Modes: Switch between All-area mowing and edge mowing.

e Schedule: View and turn on/off the "Spr/Sum Schedule" and "Aut/Win Schedule".

e Settings: Access the mowing configurations such as mowing efficiency, mowing height,
obstacle avoidance height, and rain/frost protection. Also, you can manage the robot
configurations, including PIN code, volume, language, etc.

Note: The features might be updated depending on the software version.

Display

4 )

Sat 10:20 © 3 = il &=

Power on/off

= o
I G O
Mode Sche... Setting

Press D] to start all

4 )
@ @ Start

Q Knob

Back @ @ Home
- J
Display
Icon Status
() Battery level (Shows the current battery level.)
@fj- Charging (The robot successfully docks in the charging station.)
>g Bluetooth (The robot is connected to the app via Bluetooth.)
/,.: Wi-Fi (The robot is connected to the app via a Wi-Fi network.)
il Link service (Link service is activated.)
@ Schedule (A task is scheduled for today and has not started yet.)
N




Buttons

Button Function
Press and hold (') for 2 seconds to turn the robot on.

Power () I
To turn off the robot, ensure it is outside the charging station. Press (O
and hold for 2 seconds, then enter the PIN code to confirm.

To start all-area mowing or resume paused tasks, press the Dl button,
Start Dl \ )

and close the robot's top cover to confirm.

To send the robot back to the charging station to charge, press the O

Home O | .
button, and close the robot's top cover to confirm.

Back O To navigate up one level in the menu, press the O button.
To confirm the selection in the menus, press the knob.
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 D>l button and the O
button together for 3 seconds.

Home + Back

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

Stop

Press the Stop button to stop the robot. PIN code must be entered on the
control panel to resume the operation.

4.2 Initial Settings

Complete the basic settings before the robot is ready to start working.

4.2.1 Set Language & PIN Code
© Open the robot's top cover.




@ Press and hold the (1) button on the control panel for 2 seconds to turn on the robot.
Note: The robot will automatically turn on when it docks in the charging station.

© Select the Language You Prefer

Turn the knob clockwise to go down and anticlockwise to go up to select your language.
Press the knob to confirm.

@

O Set PIN code

a. Turn the knob to select a number from 0 to 9.
Turn clockwise to increase the number and anticlockwise to decrease it.

b. Press the knob to confirm and set the next digit.

c. (Optional) To modify the previous digit, turn the knob anticlockwise until the number
becomes 0 and keep turning it one time more.

Important: Please do not set the PIN code to "0000".

S SR Y
Set PIN Set PIN Set PIN
onoos ooBes - -0 - o]

Don't set to '0000' Don't set to '0000" Don't set to '0000'

~——

SR

d. Enter the PIN code again to complete setting the PIN code.
Note: Once your PIN code is set, you can update it at any time by navigating to Settings
> Change PIN Code in the app or selecting Settings > Change PIN on the display.

A‘
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4.2.2 Connect the Robot to the Internet

Before network setup:
e Make sure the robot and your mobile device are on the same Wi-Fi network.

¢ Make sure that your mobile device is within 10 m (32.8 ft) of the robot.
¢ Enable Bluetooth function on your mobile device.

@ Scan the QR code to download the MOVAhome app on your mobile device.
You can also download MOVAhome app from App Store or Google Play.

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

G, MOVAhome }

@ Open the MOVAhome app, create an account, and log in.

€ Connect via one of the following methods:

» Scan the QR Code: Go to fx Device and tap — Scan to connect. Scan the QR code located
inside the robot's top cover to connect.

« Add Manually: Go to A Device and tap + Add. Then select your robot model to connect.

¢ Automatic discovery: The robot will search for nearby devices. Tap your robot from the list
of discovered devices to connect.

O Follow the in-app instructions to complete the Wi-Fi network connection.

Important:

¢ Please use a single-band network of 2.4 GHz frequency.

¢ Make sure your Wi-Fi network doesn't have a firewall and isn't encrypted. Otherwise, the
network setup may fail.

=0



© Press and hold the knob on the control panel for 3 seconds. The robot will enter
Bluetooth pairing mode.

MOVA

0 Follow the in-app instructions to complete the pairing.
Note: The Link Service allows remote control without Wi-Fi, but a Wi-Fi connection is
recommended for best performance.

4.2.3 Other Settings
Unbind the Robot

The robot is automatically bound to the MOVAhome account once pairing is successful.
Each device can only be bound to one account. It cannot be bound to another account at
the same time.

To pair the robot with a new account, you need to unbind it first. To unbind it:

1. Open the MOVAhome app. Go to fx Device.

2. Locate your robot's name. If you have multiple robots bound to your MOVAhome
account, swipe left or right to access the page of the robot you want to edit.

3. Tap the robot's name in the upper left corner.

4. Select Delete.

Note: Once a robot is removed from the MOVAhome account, all user data acquired from the
robot will be erased from the server.

Share Your Robot
1. Tap the robot's name in the upper left corner.
2. Select Device Sharing.

Log Out of and Delete Your Account
1. Go to & Me > Settings > General > Account.
2. Select Log Out or Delete Account.

Reset Your Robot

Once you reset the robot to factory settings, all data on the robot will be erased. You can

reset your robot via either of the following ways:

e Press and hold Start and Back buttons together simultaneously for 3 seconds on the
control panel.

e Go to Settings and select Reset the Robot via the display.

o=e



5 Map Your Garden

Important: Before mapping, please check the following:
e The battery level of the robot is more than 50%.
* The protective cover of the LiDAR is removed.

¢ The top cover is closed.
¢ The robot correctly docks in the charging station.

5.1 Create the Virtual Boundary

Before starting the mapping process, please keep the following in mind:
¢ Walk within 5 m (16.4 ft) behind the robot during the mapping process.




¢ The robot can navigate slopes with an incline up to 80% (38.7° ). However, for better
mowing results, it is recommended to keep the slopes of work areas below 45% (24°).

Note: If the boundary is set on slopes steeper than 45% (24° ), the robot may slightly
slide beyond the boundary.

e For areas narrower than 1 m (39.4"), please set them as paths to allow the robot to pass
through. For details, see Set Path.

£ £
<1m = 21m7 =

X

¢ If your lawn is more than 6 cm (2.4") higher than the adjacent ground, keep the robot at
least 10 cm (3.9") away from the edge. If your lawn is level with the adjacent ground, the
robot can cross the perimeter for optimal mowing results along the edges.

Ve

=
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¢ Make sure the turning angles are greater than 90° . Angles smaller than 90° can make it
difficult for the robot to achieve a clean cut.
4 A N
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Start Mapping:
1. Tap Start Mapping via the app, and the robot will check its status and calibrate.

P — - N

Caution: It will automatically leave the charging station to do the calibration. Please be careful.

2. Guide the robot remotely to the edge of your lawn and tap Set Starting Point to establish
the starting point for the boundary.

/ N\

3. Map out the work area. The following two methods are supported.

¢ Remotely control the robot to move along the perimeter of your lawn to map out the work area.

¢ Enable the Auto Boundary Detection mode to map out the work area. Powered by an
advanced Al algorithm, the robot can identify boundaries without the need for manual
guidance.

——— O @80 d = al
»

OR 5

1

£

Important:

¢ The Auto Boundary Detection mode requires clear lawn boundaries and should be
used in daylight to ensure proper visibility. Avoid using this feature in poor light or rainy
conditions.

¢ We recommend following the robot when you use the Auto Boundary Detection Mode. If
the robot fails to accurately detect the boundaries, you can exit Auto Boundary Detection
mode and switch to remote control at any time.

e Make sure the robot's front camera is clean and unobstructed.

e
e
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4. When the robot returns to within 1 m (39.4") of the starting point, you can tap Close
Boundary to complete the boundary setting.

5. (Optional) Edit the map.
Alternatively, you can go to Device Page > > Edit to adjust the map after the mapping is finished.

@ Set No-Go Zone
Though the robot can automatically avoid obstacles, it is still necessary to set areas with a risk
of falling, such as swimming pools and sandpits, as no-go zones. For objects you want to protect
(such as a flowerbed, a trampoline, a vegetable patch or an exposed tree root), please set them
as no-go zones.

® Add or Expand Zones
* To Create More Zones
If your lawn is separated by roads or you have several isolated lawns, you can continue

creating work areas.
Note: If your garden has stone paths, designate them as separate zones. Then draw linking

paths so the robot can navigate between zones.

* To Expand Existing Zones
You can expand an existing zone by creating the area you want to include. If the two areas

overlap, they will be automatically merged.




© Set Path

For isolated zones, please create a path to connect them. Isolated zones without a path will
be inaccessible to the robot.

Note: By default, the robot only moves along the path without mowing the grass.
Important: If your lawn is divided by passages higher than 6 cm (2.4"), place an object with
a slope equal in height to the passage (such as a ramp).

izécm
¢ To Connect Two Isolated Work Zones

For isolated areas, please create paths to connect them. Otherwise, they will be inaccessible
to the robot.

Important: Make sure the beginning and end of the path are in the work area.

< -0 Bs0. 3 = )
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* To Connect the Work Area and the Charging Station

If your charging station is not in the work area, a path should be created to connect it to the work area.

Important:

* Ensure that one end is inside the work area, and the other end is right in front of the
charging station. It's advisable to align the path with the charging station.

* When creating paths to connect the work area and the charging station, do not remotely
dock the robot in the charging station. Otherwise, the LIDAR may be blocked, which can
cause the mapping to fail.

< Create path () 80 ) @ )

-




O Separate and Combine Zones
Divide a zone into smaller ones or merge zones that were divided into a larger one.

6. Tap Finish Map.

Important:

* Do not manually move the robot when creating the boundary, as this may cause the
mapping to fail.

* When the mapping begins, do not remotely dock the robot in the charging station until the
mapping process is complete. Otherwise, the LIDAR may be blocked, which can cause the
mapping to fail.

5.2 Add a Second Map

The Dual Map feature is designed for situations where the robot cannot autonomously travel
between separate lawns or when multiple maps are necessary.

You may need to create a second map if:

* Your front and back lawns can't be connected.

* There's a significant elevation difference between lawn areas.

* You have multiple properties but only one robot.

* Your lawn area is too large for a single map.

Note: If your lawns are connected and within the robot's capacity, use a Multi-Zone setup instead.
To map the second lawn:

8 @

Zone A Zone B Zone‘@

Zor' Zone G
ZoneD | - -
Zone E @ @




To map the second lawn:
1. Prepare the charging station.

e |If you have purchased a second charging station, install it on the second lawn.

* If not, move the robot and its charging station manually to start mapping the second lawn.
2. Navigate to Device Page > g and tap Add Map in the MOVAhome to create the second map.
3. Once you have finished the second map, you can switch between maps through > Use.

il - o e -

Note:

* After switching the map, the schedules and mowing settings of the current map will be applied.

* You can purchase an additional charging station to install in the second map for greater
convenience. With a separate charging station installed in the second map, you only need to
move the robot manually between two maps.

6 Operation
6.1 Start Mowing for the First Time

Tips before mowing:

¢ Use a push mower to mow the grass to a height of no more than 12 cm (4.7").

* Clear the obstacles including debris, leaf piles, toys, wires and stones from the lawn. Make
sure no children or pets are on the lawn when the robot is mowing.

* Fill in the holes in the lawn.

* Set your mowing preferences in the app in advance (such as mowing efficiency, mowing height
and mowing direction).

You can select one of the following two methods to start mowing.



a) Start via the control panel
1. Open the robot's top cover.

i
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Press [>| to start all

3. Turn the knob to select the mowing mode.

£ Bt am

1020 Bt =i
Edge All Edge
Mowing Mowing—| | Mowing

Press [ to start all Press [ to start all




4. Press the Dl button, and close the robot's top cover to confirm. The robot will leave the
charging station and start all-area mowing.

b) Start via the app

1. Open the app.
2. Select a mowing mode and tap Start mowing to start mowing.

6.2 Mow the Lawn with Dual Maps

1. Manually move the robot to the map you want to mow.

2. Select the correct map in the app before beginning mowing tasks.

Note: After switching the map, the schedules and mowing settings of the current map will
be applied.

How to Handle Low Battery or Charging Issues?

For the tasks with only one charging station, if you don't manually relocate the charging
station along with the robot to the second map, the robot might deplete its battery and
prompt a charging failure since it can't locate the charging station. To resolve this issue,
please follow these steps:

a. Manually move the robot to the map with the charging station for recharging.

b. After charging, return the robot to the original map. It will resume mowing automatically.
Important: Do not change the map in the app during this process. This ensures the robot
remembers its last position and can continue where it left off.

C. Repeat these steps as needed until the entire lawn is mowed.

e
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6.3 Pause

To pause the current mowing task, you can press the Stop button on the robot or tap
Pause in the app.

Note: The robot cannot be started directly through the app after the Stop button is
pressed. To resume operation, enter your PIN code on the control panel.
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6.4 Resume \w

To resume the task when the robot is paused, press the Dl button, then close the robot's

top cover to confirm. The robot will resume the previous mowing task. Alternatively, you can
tap Continue in the app to resume the mowing task.

OR [t .-

6.5 Return to the Charging Station w

To send the robot back to its charging station:
1. Press the OO on the control panel.

2. Confirm to pause or cancel the current task.

3. Close the robot's top cover to confirm. The robot will automatically return to the charging
station to recharge.

Alternatively, you can send the robot back in the app.




7 MOVAhome App

Where You Can Explore More

MOVAhome app is more than a remote control. There are many things you can do through
the app: complete various settings remotely, experience different mowing modes, and adjust
mowing schedules.

7.1 Mowing Settings

Feature Location in APP Description
Device Page > The robot offers various mowing modes. You can switch
Mowing Mode selection box | between modes through the app, including All-Area
Modes in the upper left Mowing, Zone Mowing, Edge Mowing, Spot Mowing and
corner Manual Mode.
After the first map is completed, the robot automatically
creates two weekly mowing schedules according to the
lawn size, which are "Spr/Sum Schedule" and "Aut/Win
i Schedule". With the schedule function, you can completely
S Device Page > leave the daily mowing work to the robot. You only need to
chedule "
maintain the robot regularly.
Note: If you worry that the robot may disturb you or your
neighbours when it works autonomously during certain
hours, you can go to Settings > Do Not Disturb and set
Do Not Disturb time in the app.
Mowing Device Page > Customise your lawn by adding shapes. Defined shapes
Shapes > Edit > Shapes | will be excluded from mowing in all mowing modes. You
can modify their position, size, or remove them in Shapes.
. The UltraTrim ™ blade disc is designed to move to the
UltraTrim ™ 4BeV|ce Page > side when it reaches the lawn edges, ensuring a cleaner
Blade Disc 5=+ > UltraTrim ™ cut. Refer to the MOVAhome app for specific operating
instructions.

7.2 Weather Protection Features

If you worry that adverse weather conditions may affect the mowing work, you can enable
the following weather protection features in Device Page > : in the APP.

Feature

Description

Rain Protection

time in the app.

When this function is enabled, the robot automatically pauses mowing and
returns to the charging station when it rains. You can set the rain protection

Note: Mowing wet grass can damage your lawn. It is advisable to extend the
protection duration to allow the grass to get dry before mowing again.

Frost Protection

charge normally.

Mowing in temperatures below 0° C (32° F) may cause permanent lawn
damage. For safety, the battery will not charge as a safety measure.

To protect your lawn and robot, you can enable the Frost Protection feature.
When enabled, the robot automatically pauses mowing and returns to the
charging station when the temperature falls below 0° C (32° F), and resumes
mowing once the temperature rises above 0° C (32° F) and the robot is able to
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7.3 Anti-theft & Safety Features

This section covers the robot’s anti-theft and safety features, including alarms for lifting

or moving off-map, real-time location tracking, human presence

alerts, and a child lock to

prevent unintended operation.

To enable the anti-theft & safety features, go to Device Page > : in the APP.
Feature Description
With this function enabled, an alarm will go off immediately when the robot is
Lift Alarm lifted, and the robot will be locked. To resume operation, enter the PIN code

on the robot first.

Off-Map Alarm

With this function enabled, the robot will be locked and the alarm will go off
immediately if it is away from the map.

Real-Time
Location

With this function enabled, you can view the current location of the robot in
Google Maps.

Human Presence
Detection Alert

When enabled, the robot will notify you upon detecting human presence.

Child Lock

When enabled, the robot will be locked. Enable this feature when you worry
that children may operate the robot.

Note: The off-map alarm and real-time location features are only available when the Link

Service is activated.

7.4 TrueGuard Features

This robot allows you to keep an eye on your garden with real-time video and patrols for
specific spots via the app.

Feature

Description

Real-time Video

Tap (@@ to view a live video feed from the robot’s front camera, allowing you
to monitor your garden anytime, anywhere.

Patrol

While the robot is on standby, you can send it to patrol specific boundaries or
spots in your garden via the app. To access this feature, go to @> Patrol.

7.5 Charging

You can adjust the charging settings through Device Page > : > Charging in the app.

7.5.1 Custom Charging Period

The Custom Charging Period feature allows you to customise the robot's charging period to
specific hours. When enabled, the robot charges itself to a safe battery level when the battery

level is low when there are no mowing tasks, and completes a full charge only during the
designated charging period.
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7.5.2 Battery Level Control

Battery Level for Auto-Recharge: Set the battery levels at which the robot automatically
returns to the charging station.

» Battery Level for Resuming Tasks: Set the battery levels at which the robot
automatically resumes unfinished mowing tasks.

Note: MOVA development team will continuously conduct OTA (Over-the-Air) updates and

maintenance on the firmware and app. Please check for update notifications or enable the

Auto-update function to keep the firmware and app up-to-date and enjoy more features.

8 Maintenance

For better performance and lifespan of the robot, please clean it regularly and replace worn
parts according to the frequency below:

Part Replacement Frequency
Blades Every 6—8 weeks or sooner
Cleaning brush Every 12 months or sooner

Note:

* You can check the remaining time for blades and the cleaning brush by navigating
to Device Page > : > Consumables & Maintenance in the app. After replacing any
consumables as prompted, go to the details page for the consumable and tap I've
Replaced It to reset the timer.

* If you have designated areas in your garden for routine robot cleaning and servicing, you can
set Maintenance Points on the map by navigating to Device Page > : > Head to Maintenance
Point > Edit Point. Once the maintenance points are set, you can simply tap Go and direct the
robot to the designated locations for easy servicing.

8.1 Cleaning

Regularly clean your robot to prevent grass clippings and dirt from accumulating and clogging
the blade disc and drive wheels, which can affect its mowing, docking, and movement
performance. We recommend using a cleaning kit, available at local stores or online.

A\ Warning: Before cleaning, please turn off the robot and unplug the charging station.



* The Housing, Chassis and Blade Disc:

1. Turn the robot off. 2. Cover the LiDAR with its protective cover.

MOVA

3. Place the robot on its side and lean 4. Clean the housing, blade disc and
it securely against a wall. Ensure that chassis with a hose.

the display, camera, and LiDAR are not

pressed against any surface.

/\ Warning: Do not touch the blades when cleaning the chassis. Please wear gloves when cleaning.
Caution: Please do not use a high-pressure washer for cleaning. Do not use detergents for cleaning.

5. Use a lint-free cloth to carefully clean the LiDAR sensor.




e Charging Contacts and Front Camera:
Use a clean cloth to wipe the charging contacts on the robot and the charging station, and

also clean the front camera. Keep the charging contacts and the front camera dry after
cleaning.

* Drive Wheels:
Use a brush to remove mud from the wheels to ensure good grip.

8.2 Component Replacing

* Replace the Blades

To keep the blades sharp, please replace the blades regularly. It is recommended to replace the
blades every 6—8 weeks or sooner. Please only use the MOVA genuine blades.
Note: Please replace all twelve blades at the same time to ensure a balanced cutting system.

1. Turn off the robot. 2. Cover the LiDAR with its protective cover.




3. Place the robot on its side and lean 4. Loosen the screws using a Phillips
it securely against a wall. Ensure that screwdriver.
the display, camera, and LiDAR are not
pressed against any surface.

5. Remove the twelve blades and 6. Align the new blades with the holes on
screws. the blade disc, then secure them with the
SCrews.

* Replace the Cleaning Brush

When the cleaning brush for the LiDAR sensor wears out, its bristles may fray or deteriorate,
affecting its cleaning performance. Please replace the cleaning brush regularly to keep a good
cleaning result. It is recommended to replace the cleaning brush every 12 months or sooner.




9. Battery

9.1 Operating and Charging Temperature

The robot supports normal operation when the battery temperature is between -6°C (21°F)
and 57° C (135° F).

Do not charge the battery below 6° C (43° F) or above 57° C (135° F), as charging will be
blocked by the battery protection system. Charging resumes once the battery temperature
rises above 6° C (43° F) or drops below 57° C (135° F) and the battery is capable of
accepting charge.

Note: All temperature values allow a 3° C (37° F) deviation.

For best performance, it is recommended to operate the lawnmower in an ambient
temperature range of 10° C (50° F) to 30° C (86° F).

Low-Power Charging Mode:

When the low-power charging mode is activated, functions unrelated to charging will be
disabled (the network will be turned off).

To enable low-power charging mode, press and hold the Bl button and the O button
simultaneously, and press the OK button 5 times quickly at the same time. You will hear a
voice prompt: Low-power charging mode is on.

To disable low-power charging mode, restart the robot.

9.2 Storage Requirements

For long-term storage, charge the robot every 6 months to protect the battery. Battery
damage caused by over-discharge is not covered by the limited warranty. The long-term
storage temperature for the battery should be between -10° C (14° F) and 35° C (95° F). To
minimize the damage, the recommended storage temperature for the battery is between
0°C (32°F) and 25° C (77° F).

Note: The lifespan of the robot's battery depends on frequency of usage and hours of
operation. If the battery is damaged or cannot be charged, do not dispose of the obsolete
or faulty battery arbitrarily. Please obey local recycling regulations.

10 Winter Storage

* The Robot

1. Charge the battery fully before turning the robot off.

2. Clean the robot thoroughly before putting it into storage in winter.

3. Put on the LiDAR protective cover.

4. Store the robot inside in a dry place, at a temperature above 0° C (32° F).

* Charging Station

Unplug the charging station and store it in a dry and cool place, away from direct sunlight.
Note: After winter storage, please reinstall the charging station and place the robot in
it to charge. If you reinstall the charging station in a different location, the robot will
automatically update the station's location as soon as it charges and leaves the station.
If you encounter positioning errors because of major changes in your garden, it's
recommended to remap the area.

11 Transport

For long distance transport, ensure that the robot is turned off. It is recommended to use
the original packaging. Please put on the LiDAR protective cover.

A\ Warning:

* Please turn the robot off before transporting it.

* Lift the robot by the side handle, keeping the blade disc away from your body.
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12 Troubleshooting

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.
. Check if the router is working properly.
3. Move closer to the robot to establish a
Bluetooth connection.

N

Failed to connect to

The robot only supports

Ensure that you use a single-band network of

80% (38.7°).

Wi-Fi. 2.4 GHz networks. 2.4 GHz frequency.
1. Put the robot back on flat ground.
: 2. Enter the PIN code on the robot and confirm.
. The wheel is not on the
Robot lifted. ground 3. The robot can't cross objects higher than 6
’ cm (2.4"). Please keep the ground even where
it is working.
) 1. Put the robot back on flat ground.
Robot tilted. The robot tilts more than 2. Enter the PIN code on the robot and confirm.

3. The robot cannot climb slopes greater than
80% (38.7°).

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
12 cm (4.7"). 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.

Drive wheels error.

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

1. Clean the drive 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
12 cm (4.7"). 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.
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Issue

Cause

Solution

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.

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 UltraTrim ™ function first.

3. If the problem persists, please contact the
after-sales service.

4. Periodically apply lubricant to the blade disc's
offset pivot linkage.

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.

Robot shuts down on
the spot.

Battery temperature is =
65°C (149°F).

1. Use the robot when the battery temperature
drops below 57°C (135 °F).

2. If the problem persists, please contact after-
sales service.

Battery temperature is
< -15°C (5°F).

1. Use the robot where the battery temperature
is above -9°C (16° F).

2.If the problem persists, please contact the
after-sales service.

The robot pauses tasks
and auto-returns to
the station.

Battery temperature is =
62°C (144° F).

1. Turn off the robot and wait for the battery
temperature to drop below 57° C (135°F). The
temperature will decrease automatically after
some time.

2. If the problem persists, please contact after-
sales service.

Battery temperature is
< -6°C (21°F).

1. Use the robot where the battery temperature
is above -6°C (21° F).

2. If the problem persists, please contact the
after-sales service.
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Issue Cause Solution

1. Turn off the robot and wait for the battery
temperature to drop below 57° C (135° F). The

Battery temperature is > temperature will decrease automatically after
57°C (135° F). some time.
Robot is in the station 2. If the proplem persists, please contact after-
sales service.

but does not charge.

1. Use the robot where the battery temperature

Battery temperature is is above 6°C (43° F).
< 6°C (43°F). 2. If the problem persists, please contact the
after-sales service.
LiDAR is blocked (for 1. Remove the lidar protective cover and then
. . example the LiDAR retry.
LIDAR is blocked. protective cover is not 2. If lidar on the top of the robot is very dirty,
removed). clean it with a lint-free cloth and then retry.

1. Check if the lidar is dirty. Clean it if necessary
and then try again.

LiDAR is very dirty or there | 2. If you continue to encounter this error, try

is a sensor error. restarting the robot.

3. If the problem persists, please contact the
after-sales service.

LiDAR malfunction.

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

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 °C (104° F).

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 The LiDAR temperature is
high. high. LiDAR will stop soon.

1. The LiDAR is turned off due to high

temperatures.
2. Ensure the robot operates at an ambient
LIDAR temperature is The LIDAR temperature temperature below 40 °C (104° F).
too high is too high. LiDAR has 3. Place the robot in a shaded, cool, and well-
’ stopped. ventilated area. The alarm will stop when the

temperature drops to a normal range.
4. If the problem persists, please contact after-
sales service.

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

Robot is lost. Positioning is lost. 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.
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Issue

Cause

Solution

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 s 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.

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 (39.4")
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.
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Issue

Cause

Solution

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.

The robot vibrates
abnormally while
mowing.

Damaged or missing

blade(s) on the blade disc.

Immediately shut down the robot and inspect
the blade disc for missing, damaged, or loose
blade(s).




13 Specifications

Product name

Robotic Lawn Mower

LiDAX Ultra 1000 AWD |LiDAX Ultra 1600 AWD| LiDAX Ultra 2000 AWD

Brand MOVA
Basic
information |Model MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
Dimension 740 mm x 532 mm % 321 mm
fmensions (291" x 209" x 12.6")
Weight (battery
included) 23.6 kg (52.0 lbs)
Maximum mapping 1,000 m? 1,600 m? 2,000 m?
area (0.25 acre) (0.4 acre) (0.5 acre)
Mowing Mowing height 3~10 cm (1.2~3.9")
. . 40 cm
Mowing width (15.7")
Charging time [1] 65 min
Sound power level
LWA 66 dB(A)
Sound power
Noise uncertainties KWA 3 dB(A)
emissions | Sound pressure level 58 dB(A)
LpA
Sound pressure
uncertainties KpA 5 dB(A)
Operating temperature 0-50° C (32-122°F)
Recommended: 10~35° C (50~95° F)
Long-term storage -10~35° C (14~95°F)
Working temperature Recommended: 0~25° C (32~77°F)
condition Robot: IPX6
IP-classification Charging station: IPX4
Power supply: IP67
Maxmum slope for 80 % (38.7°)
mowing area
Bluetooth frequency 2400.0-2483.5 MHz
range
802.11b:16£2dBm(@11Mbps)
802.11g:14+2dBm(@54Mbps)
Max. RF Power 802.11n:13+2dBm(@HT20,HT40)
Bluetooth: 749dBm
Connectivity |Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz

(2400-2483.5M)

Link service [2]

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD: B38/40/41
GSM: B2/3/5/8
(Free for 3 years from activation)




Albania, Andorra, Australia, Austria, Belarus, Belgium, Bosnia and
Herzegovina, Bulgaria, Croatia, the Czech Republic, Denmark, Estonia,
Finland, France, Germany, Greece, Hungary, Iceland, Ireland, ltaly,

Link service Latvia, Liechtenstein, Lithuania, Luxembourg, Malta, Moldova, Monaco,
Connectivity | coverage Montenegro, the Netherlands, New Zealand, North Macedonia, Norway,
Poland, Portugal, Romania, Russia, San Marino, Serbia, Slovakia,
Slovenia, Spain, Sweden, Switzerland, Ukraine, the United Kingdom,
and Vatican City.
GNSS [3] GPS/ GLONASS/BDS/Galileo
Driving motor | Motor type Wheel Hub Motor
Cutting motor | Speed 2500 /min
Battery model MBPM50

Battery type

Lithium-ion battery

Battery (robot)

Typical capacity

7.5 Ah / 243 Wh

Rated voltage 324V DC
Full charge voltage 378 V DC
Charger model MPAM30
Input voltage 100~240 V AC
Power supply
Output voltage 42V DC
Output current 5A
Charging station MCM30
model
. Input voltage 40V DC
Charging
station Output voltage 40V DC
Input current 5A
Output current 5A
Spare blades and
os | hold %6
Accessories olders
Blade model MBKM10

[1] Charging time refers to the time needed to reach 85% capacity for resuming cutting
when the robot automatically returns to the charging station due to low battery.

[2] Requires the activation of the Link service.

[3] Requires the activation of the Link service.

Note: The specifications are subject to change as we continually improve our product. For
the latest information, please visit our website at https://www.mova.tech.
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Sicherheitshinweise

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

Lesen Sie die Bedienungsanleitung sorgfaltig durch und machen Sie sich mit ihrem Inhalt
vertraut, bevor Sie das Produkt verwenden.

Verwenden Sie mit diesem Produkt nur Zubehdér, das von MOVA empfohlen wird. Jede hiervon
abweichende Verwendung ist unsachgemaB.

Erlauben Sie Kindern nicht, sich in der Nahe des Gerats aufzuhalten oder mit ihm zu spie-
len, wenn dieses in Betrieb ist.

Verwenden Sie das Gerat nicht in Bereichen, in denen dort befindliche Personen nichts von
seiner Anwesenheit wissen.

Laufen Sie nicht, wenn Sie das Gerat manuell tber die MOVAhome-App bedienen. Denken
Sie daran, nur zu gehen, an Hangen besonders auf lhre Schritte zu achten und das Gleich-
gewicht zu halten.

Verwenden Sie das Gerat nicht, wenn sich Personen — insbesondere Kinder — oder Tiere im
Arbeitsbereich aufhalten.

Verwenden Sie das Gerat und sein Zubehor nicht bei schlechten Wetterbedingungen, ins-
besondere nicht bei Gefahr eines Blitzeinschlags.

Wenn Sie das Geréat in 6ffentlichen Bereichen betreiben, bringen Sie rund um den Ar-
beitsbereich Warnschilder mit folgendem Text an: ,Warnung! Automatischer Rasenmaher!
Abstand zum Geréat halten! Kinder beaufsichtigen!”

Tragen Sie bei Benutzung des Geréts festes Schuhwerk und eine lange Hose.

Um Schaden am Gerat und Unfélle mit Fahrzeugen oder Personen zu vermeiden, sollten
weder im Arbeitsbereich noch auf Pfaden 6ffentliche Wege liegen.

Gefahrliche Teile, wie z. B. die Messerscheibe, durfen erst berthrt werden, wenn sie voll-
standig zum Stillstand gekommen sind.

Nehmen Sie bei einer Verletzung oder einem Unfall medizinische Hilfe in Anspruch.
Schalten Sie das Gerat AUS, bevor Sie es untersuchen, Blockaden beseitigen oder War-
tungsarbeiten durchfiihren. Wenn das Gerat ungewohnlich stark vibriert, Uberprifen Sie es
auf Schaden, bevor Sie es wieder in Betrieb nehmen. Verwenden Sie das Gerat nicht, wenn
Teile defekt sind.

Lassen Sie das Hauptkabel nicht Uber Stellen verlaufen, an denen das Gerat méht. Befol-
gen Sie die mitgelieferten Anweisungen zur Kabelinstallation.

Laden Sie das Gerat nur an der mitgelieferten Ladestation auf. Bei unsachgeméBer Ver-
wendung sind Stromschlidge oder Uberhitzung méglich und kann &tzende Flissigkeit aus
dem Akku austreten. Wenn Elektrolyt auslauft und die atzende Flussigkeit mit den Augen in
Kontakt kommt, mit Wasser/neutralisierender Losung spilen und arztliche Hilfe in Anspruch
nehmen.

Verwenden Sie beim Anschluss des Hauptkabels an die Steckdose eine Fehlerstrom-Schut-
zeinrichtung (RCD) mit einem maximalen Auslésestrom von 30 mA.

Verwenden Sie nur die von MOVA empfohlenen Originalakkus. Mit anderen als den Origina-
lakkus kann die Sicherheit des Geréts nicht garantiert werden. Verwenden Sie keine nicht
wiederaufladbaren Batterien.

Achten Sie darauf, dass der Arbeitsbereich frei von Strom- und/oder Verlangerungska-
beln ist — so vermeiden Sie Kabelschaden, die zu einem Kontakt mit spannungsfihren-
den Teilen fuhren kénnen.

Die Abbildungen in diesem Dokument dienen nur als Referenz. MaBgeblich ist stets
das konkrete Gerat.
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Erlauben Sie den folgenden Personengruppen keinesfalls, das Gerat zu verwenden: Kinder,
Personen mit eingeschrankten kdrperlichen, sensorischen oder geistigen Fahigkeiten oder
mangelnder Erfahrung und Kenntnissen sowie Personen, die mit dieser Anleitung nicht
vertraut sind.

SchlieBen Sie ein beschadigtes Kabel nicht an und bertihren Sie es nicht, bevor es nicht
von der Steckdose abgezogen wurde. Wenn das Kabel wahrend des Betriebs beschadigt
wird, ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose. Ein abgenutztes oder beschadigtes
Kabel erhoht die Gefahr eines elektrischen Schlags und sollte von einer Fachkraft ausge-
tauscht werden.

Schieben Sie das Gerét nicht mit Gewalt oder hoher Geschwindigkeit, da es dadurch Scha-
den nehmen kénnte.

Um die Anforderungen an die Exposition gegentiber Funkstrahlung einzuhalten, sollten
Personen 35 cm (13,8") Abstand vom Gerit halten.

WARNUNG: Laden Sie den Akku nur mit dem abnehmbaren Netzteil auf, das diesem Gerat
beiliegt.

1.2 Sicherheitshinweise zur Installation

Stellen Sie die Ladestation nicht in Bereichen auf, in denen Personen darlber stolpern
konnten.

Stellen Sie die Ladestation nicht in Bereichen auf, in denen sich stehendes Wasser bilden
konnte.

Stellen Sie die Ladestation einschlieBlich Zubehdr nicht in einem Umkreis von 60 cm (23,6")
von brennbaren Materialien auf. Eine Fehlfunktion oder Uberhitzung von Ladestation und
Netzteil kann eine Brandgefahr darstellen.

1.3 Sicherheitshinweise zum Betrieb

Halten Sie Hande und FuRe von den rotierenden Messern fern. Achten Sie darauf, mit den
Hénden oder FuBen nicht unter das Gerat oder in seine Nahe zu gelangen, wenn dieses
eingeschaltet ist.

Heben Sie das Gerat nicht an und bewegen Sie es nicht, wenn es eingeschaltet ist.

Parken Sie den Roboter an der Ladestation oder schalten Sie ihn AUS, wenn sich Personen,
insbesondere Kinder, oder Tiere im Arbeitsbereich befinden.

Stellen Sie sicher, dass sich keine Gegenstande wie Steine, Aste, Werkzeuge oder Spiel-
zeug auf dem Rasen befinden. Anderenfalls konnen die Messer mit einem solchen Gegen-
stand in Bertihrung kommen und Schaden nehmen.

Legen Sie keine Gegenstande auf dem Gerat oder der Ladestation ab.

Verwenden Sie das Gerat nicht, wenn die Stopptaste nicht funktioniert.

Vermeiden Sie, dass Menschen oder Tiere mit dem Gerat zusammenstof3en. Wenn ein
Mensch oder ein Tier in die Ndhe des Gerats kommt, halten Sie es sofort an.

Schalten Sie das Gerat immer AUS, wenn Sie es nicht benutzen.

Verwenden Sie das Geréat nicht gleichzeitig mit Versenkregnern. Verwenden Sie die Funkti-
on Zeitplan, um sicherzustellen, dass das Gerat und der Versenkregner nicht gleichzeitig in
Betrieb sind.

Verlegen Sie eine Zuleitung nicht an Stellen, an denen Versenkregner installiert sind.
Betreiben Sie das Gerat nicht, wenn sich im Arbeitsbereich stehendes Wasser ansammeln
kann, z. B. bei starkem Regen oder Pfiitzenbildung.

Stellen Sie den Roboter nicht auf den Kopf.
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1.4 Sicherheitshinweise zur Wartung

 Schalten Sie das Gerat AUS, bevor Sie Wartungsarbeiten durchfthren.

* Stellen Sie das Gerat nach dem Absplilen richtig herum auf den Boden (nicht auf dem Kopf).

* Drehen Sie das Gerat nicht um, um das Fahrwerk zu reinigen. Diese VorsichtsmaBnahme verhin-
dert, dass Wasser in den Motor eindringt und den ordnungsgemafen Betrieb beeintrachtigt.

* Ziehen Sie den Stecker von der Ladestation ab oder betdtigen Sie die Sperrvorrichtung, bevor
Sie diese reinigen oder warten.

* Reinigen Sie das Gerat nicht mit einem Hochdruckreiniger oder 6sungsmittelhaltigen Reinigern.

1.5 Sicherheitshinweise zum Akku

Lithium-lonen-Akkus kénnen explodieren oder einen Brand verursachen, wenn sie zerlegt

oder kurzgeschlossen bzw. Wasser, Feuer oder Hitze ausgesetzt werden. Diese sind stets

mit Vorsicht handzuhaben - zerlegen und &ffnen Sie den Akku nicht und vermeiden Sie jede

Form einer elektrischen/mechanischen Manipulation. Bewahren Sie Akkus so auf, dass sie vor

direkter Sonneneinstrahlung geschutzt sind.

* Verwenden Sie nur das Ladegerat und das Netzteil des Herstellers. Wenn ein ungeeignetes
Ladegerat oder Netzteil verwendet wird, kann es zu Stromschldgen und/oder Uberhitzung
kommen.

+ VERSUCHEN SIE NICHT, AKKUS ZU REPARIEREN ODER ANDERUNGEN AN DIESEN VOR-
ZUNEHMEN! Reparaturversuche kénnen zu schweren Verletzungen durch Explosionen oder
Stromschlage fiihren. Wenn ein Leck entsteht, werden atzende und giftige Elektrolyte frei-
gesetzt.

* Dieses Gerat enthalt Akkus, die nur von Fachleuten ausgewechselt werden dirfen.

1.6 Restrisiken
Tragen Sie beim Auswechseln der Messer Schutzhandschuhe, um Verletzungen zu vermeiden.



1.7 Symbole und Aufkleber

WARNUNG:
Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor Sie das Gerat in Betrieb nehmen.

WARNUNG:
Halten Sie wahrend des Betriebs sicheren Abstand vom Gerat.

WARNUNG:
Betatigen Sie die Sperrvorrichtung, bevor Sie am Gerat arbeiten oder es
anheben.

WARNUNG:
Fahren Sie nicht auf dem Gerét.

WARNUNG:

Dieses Gerat darf nicht im normalen Hausmdill entsorgt werden. Stellen Sie
sicher, dass das Gerat gemalB den vor Ort geltenden gesetzlichen Vorschrif-
ten recycelt wird.

@ 1 WP e T B>

WARNUNG:

Halten Sie Hande und FuBe von diesem Bereich fern, wenn sich die Mes-
serscheibe in der verschobenen Mahposition befindet. Ein Kontakt mit den
Messern kann zu schweren Verletzungen fihren.




Dieses Produkt entspricht den geltenden EU-Richtlinien.

3
@ Klasse lll
L]

Lesen Sie vor dem Aufladen die Anleitung.

g Gleichstrom

|:| Klasse I

VERWENDUNGSZWECK

Das Gartengerat ist fiir das Rasenméahen im privaten Bereich bestimmt. Es ist fir haufiges Ma-

hen konstruiert, was lhren Rasen gestinder und schéner macht als je zuvor. Je nach GréBe lhres
Rasens lassen sich Uhrzeit und Haufigkeit des Mahens beliebig programmieren. Graben, Kehren
oder Schneerdumen sind mit dem Gerat nicht méglich.

€

Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. erklart hiermit, dass das Rasenmahermodell MXXM7100/
MXXM7101/MXXM7102 als Funkanlage die Anforderungen der Richtlinie 2014/53/EU erfiillt. Der
vollstandige Wortlaut der EU-Konformitatserkldrung ist unter folgender Internetadresse abruf-
bar: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Das Gerat entspricht den britischen PSTI-Vorschriften; der vollstandige Text der Konformitatser-
kldrung ist unter der folgenden Internetadresse abrufbar: https://www.mova.tech/pages/state-
ment-of-compliance-for-uk-psti.

Die ausfuihrliche Bedienungsanleitung finden Sie in digitaler Form unter https://www.mova.
tech/pages/user-manuals-and-fags.



2 Produktvorstellung
2.1 Packungsinhalt
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(1] LiDAR-Schutzabdeckung © Roboter
© Ladesaule O Basisplatte
(mit Verlangerungskabel a 10 m (32,8 ft))
O Netzteil @ Reinigungsbiirste
@ 8 Erdanker, Sechskantschliissel @ 36 Ersatzmesser und Schrauben
© Schraubendreher @ Bedienungsanleitung
@ Fusselfreies Tuch @ Schnellstartanleitung
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2.2 Produktiibersicht

Stopptaste
Obere Abdeckung ~,
Regensensor
Drehschalter
LiDAR'
Stereokamera® Display
Ladekontakte
AirTag-Fach
Messerscheibe UltraTrim ™ 9
Hinterrad
7S
Akkufach [ ‘Jgﬁ
=5 Omni-Rad
Anzeigeleuchte hinten V=S
— Griff

1: Das LiDAR hilft bei der Gewinnung von Umgebungsinformationen und dient der Positi-
onierung des Roboters, der Hindernisvermeidung sowie der Erkennung von Wasser und
Schmutz. Laut Labortests von MOVA betrégt die Erkennungsreichweite (bei 100 kix) 30 m
(98,4 ft) bei 10 % Reflektivitat und 70 m (229,7 ft) bei 80 % Reflektivitat. Das Sichtfeld
betragt 360°.

2: Die Stereokamera erkennt Hindernisse, Begrenzungen der Rasenflache und anwesende
Personen. Der Bildwinkel betragt 120° (horizontal), 75° (vertikal) und 120° (diagonal). Die
Auflésung betragt 2 MP.
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Anzeigeleuchte hinten

Farbe Bedeutung
Leuchtet rot Der Roboter lauft normal oder befindet sich im Standby-Modus.
Pulsiert rot Der Roboter wird an der Ladestation aufgeladen.

Der Roboter befindet sich im Mahmodus mit seitlich ver-
Verlauft rot schobener Messerscheibe, um einen besonders sauberen
Kantenschnitt zu erzielen.

Blinkt schnell rot Ein Fehler ist aufgetreten.

2.3 Vorstellung des Link-Dienstes

Der Link-Dienst ermdglicht die Verbindungsherstellung Gber das 4G-Mobilfunknetz und die

GPS-Funktion.

* Die Verbindung mit dem 4G-Netz ermdglicht es Ihnen, per Fernsteuerung den Robotersta-
tus zu Gberwachen und Mahaufgaben ohne WLAN-Verbindung zu starten.

» Das integrierte GPS erméglicht Uber die App das Verfolgen des Standorts in Echtzeit in
Google Maps. AuBerdem werden Sie benachrichtigt, wenn der Roboter den festgelegten
Kartenbereich verlasst.

Link-Dienst aktivieren

Der Link-Dienst wird beim Einschalten des Roboters automatisch aktiviert. Die erfolgte Aktivierung
wird angezeigt, indem Il auf dem Roboterdisplay und in der App aufleuchtet. Status und Ablaufda-
tum des Link-Dienstes kdnnen Sie unter Gerdteseite >§> Verbindungen > Link-Dienst Uberprifen.

Der Link-Dienst ist flir einen unter Technische Daten angegebenen Zeitraum ab der Aktivierung ko-
stenlos inbegriffen. Um den Dienst Giber das Ablaufdatum hinaus zu verldngern, wenden Sie sich bitte
an den MOVA-Kundendienst.

Hinweis:

« Wenn der Link-Dienst nicht innerhalb von drei Monaten nach seinem Ablaufdatum verlangert wird, erfolgt
seine Sperrung. Um den Dienst wieder zu aktivieren, wenden Sie sich bitte an den MOVA-Kundendienst. Fur
eine erneute Aktivierung kdnnen Gebuhren anfallen.

e Der Link-Dienst ist ausschlieBlich fir die Verwendung mit MOVA-Mahrobotern vorgesehen. Jeder
von der Norm abweichende Status, der vom Link-Dienst festgestellt wird, kann zur Aussetzung des
Dienstes fihren. Wenden Sie sich in diesem Fall bitte an den MOVA-Kundendienst, der lhnen bei der
Wiederherstellung des Dienstes hilft.



2.4 Vorstellung des AirTag-Fachs

Sie kdnnen einen AirTag oder anderes Ortungsgerdt in das AirTag-Fach einsetzen, um |hren
Roboter zu lokalisieren.

Hinweis: Der AirTag ist nicht im Lieferumfang enthalten. Verwenden Sie bitte Ihr eigenes Gerat.
AirTag einsetzen oder entnehmen:

@ Schalten Sie den Roboter aus. @ Decken Sie das LiDAR mit der zugehé-
rigen Schutzabdeckung ab.

© Drehen Sie den Roboter auf die Seite O Driicken Sie auf die Sperrnase, um den
und lehnen Sie ihn sicher an eine Wand. AirTag-Halter herauszunehmen.

Achten Sie darauf, dass Display, Kamera
und LiDAR nicht an eine Flache gedriickt
werden.

@ Setzen Sie den AirTag in die Halte-
rung ein oder nehmen Sie ihn heraus.




3 Installation
3.1 Geeigneten Aufstellort auswéhlen

Stellen Sie die Ladestation auf ebenen Untergrund in der Nahe der Rasenkante und einer Steckdose.
Stellen Sie sicher, dass der Aufstellort die folgenden Anforderungen erfiillt:

« Im Bereich ist ein starkes WLAN-Signal vorhanden.

Hinweis: Prifen Sie die WLAN-Signalstarke am Aufstellort mit lhrem Mobiltelefon. Ein starkes
WLAN-Signal ermdglicht eine stabile Verbindung zwischen Roboter und App.

« Der Boden ist weich genug, um die Installation mit Erdankern zu erméglichen.

* Das Gelande ist eben. Eine Neigung kann dazu fliihren, dass der Roboter zurtickrollt und den Kontakt

verliert.
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o Halten Sie links, rechts und vor der Ladestation einen Freiraum von mindestens 1 m (39,4") ein, in dem sich

keinerlei Hindernisse befinden.
o Das Gras im Umfeld des Aufstellorts ist kiirzer als 6 cm (2,4").
e Klrzen Sie héheres Gras bitte zunachst mit einem herkémmlichen Rasenmaher. Hohes Gras kann dem

Roboter die Riickkehr zur Ladestation erschweren.
-~
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3.2 Installation der Ladestation

@ Schieben Sie die Ladesd&ule in die Basisplatte, bis Sie ein Klicken héren.




@ Fixieren Sie die Basisplatte mit den mitgelieferten Erdankern und dem Sechskantschliissel im Boden.

/ N\
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@) Setzen Sie die Reinigungsbiirste in die Lades&ule ein, indem Sie ihre Lasche in die Aussparung
einfiihren.

@ schlieBen Sie das Netzteil an das Verldngerungskabel und dann an eine Steckdose an. Achten Sie
darauf, dass sich das Netzteil mindestens 30 cm (11,8") Gilber dem Boden befindet.
Hinweis: Die LED-Anzeige an der Ladestation leuchtet blau, wenn Spannung anliegt.




© Nehmen Sie die LiDAR-Schutzabdeckung ab.

@ stellen Sie den Roboter zum Aufladen in die Ladestation. Kontrollieren Sie, dass die Ladekontakte

am Roboter und an der Ladestation richtig verbunden sind.

Hinweis:

« Die Anzeigeleuchte pulsiert griin, wenn der Roboter in der Ladestation ordnungsgemaB aufgeladen wird.

« Wenn Sie den Roboter zusatzlich mit einer Garage schitzen mdéchten, erwerben Sie bitte im ortlichen
Einzelhandel oder online die passende MOVA-Garage. Eine nicht MOVA-Garage kann zu Ladeproble-
men flhren.

N
J
LED-Anzeige an der Ladestation
Leuchtfarbe der Bedeutung

LED-Anzeige

1. Es liegt ein Problem mit der Ladestation vor (z. B. beztglich Lade-
strom oder Spannung).
Blinkt/leuchtet rot

2. Der Roboter ist mit der Ladestation verbunden, aber der Ladevor-
gang verlauft nicht normal (z. B. Kurzschluss der Ladekontakte).

An der Ladestation liegt Spannung an. Der Roboter wird nicht an

Leuchtet blau der Ladestation aufgeladen.

Pulsiert griin Der Roboter wird an der Ladestation aufgeladen.

Der Roboter ist an die Ladestation angedockt und wird:

1. voll aufgeladen oder

2. nicht aufgeladen, da die aktuelle Uhrzeit auBerhalb der festge-
legten Ladezeiten liegt.

Leuchtet grin
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4 Vorbereitung auf die erste Verwendung

4.1 Funktionen des Bedienfelds

Uber das Bedienfeld unter der oberen Abdeckung stehen Ihnen die folgenden Funktionen zur Verfiigung.
e Modi: Zwischen Gesamtflachen-Mahen und Randmahen umschalten.
e Zeitplan: ,Friihling&Sommer Zeitplan “ und , Herbst&Winter Zeitplan “ anzeigen und aktivieren/

deaktivieren.

o Einstellungen: Parameter wie Maheffizienz, Madhhohe, Hohe zur Vermeidung von Hindernissen und
Regen-/Frostschutz anpassen. AuBerdem kénnen Sie die Roboterkonfiguration verwalten (z. B.
PIN-Code, Lautstarke, Sprache).

Hinweis: Je nach Softwareversion kénnen sich die Funktionen andern.

Display

4 )

@ % = il &=

S S ©

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

4 I
Strom ein/aus Start
{0 (o1
Drehschalter
Zuriick ED] [0! Home
\§ J
Display
Symbol Status

Ladestand (zeigt den aktuellen Akkustand an.)

o)

Aufladung (der Roboter ist richtig mit der Ladestation verbunden.)

3

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

~~
°

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

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

Zeitplan (eine Aufgabe ist fir heute geplant, wurde aber noch nicht begon-

nen.)




Tasten

Taste Funktion
Halten Sie d) 2 Sekunden lang gedriickt, um den Roboter einzuschalten.
Ein/Aus () Um den Roboter auszuschalten, muss er sich auBerhalb der Ladestation befin-
den. Halten Sie (') 2 Sekunden lang gedrickt und geben Sie dann zur Bestati-
gung den PIN-Code ein.
Driicken Sie die Taste | und schlieBen Sie dann zur Bestatigung die obere Abde-
Start Dl ckung des Roboters, um das Gesamtflachen-Mé&hen zu starten oder angehaltene
Aufgaben fortzusetzen.
Driicken Sie die Taste {0 und schlieBen Sie dann zur Bestatigung die obere Ab-
Home OO deckung des Roboters, um den Roboter zum Aufladen zuriick zur Ladestation
zu schicken.
Zuruck O Driicken Sie die Taste &, um im Mendi eine Ebene nach oben zu navigieren.
Druicken Sie den Drehschalter, um eine Menliauswahl zu bestatigen.
Drehschalter Halten Sie den Drehschalter 3 Sekunden lang gedriickt, um den Bluetooth-Kopp-

lungsmodus zu aktivieren.

Drehen Sie den Drehschalter nach rechts, um durch das Menu zu navigieren.

Start + Zuriick

Halten Sie die Tasten | und & gleichzeitig 3 Sekunden lang gedriickt, um den
Roboter auf die Werkseinstellungen zurlickzusetzen.

Home + Zuriick

Halten Sie die Tasten {0 und O gleichzeitig 3 Sekunden lang gedriickt, um die
Seite Uber in den Einstellungen aufzurufen. Die Uber-Seite wird nach 5 Sekunden
ausgeblendet.

Stopp

Driicken Sie die Stopptaste, um den Roboter anzuhalten. Um den Betrieb fortzu-
setzen, muss am Bedienfeld der PIN-Code eingegeben werden.

4.2 Grundeinstellungen

Bevor Sie den Roboter in Betrieb nehmen kénnen, missen die Grundeinstellungen vorgenommen

werden.

4.2.1 Sprache und PIN-Code einstellen

@ Offnen Sie die obere Abdeckung des Roboters.




@ Halten Sie die Taste (/) am Bedienfeld 2 Sekunden lang gedriickt, um den Roboter einzuschalten.
Hinweis: Der Roboter schaltet sich automatisch ein, wenn er an die Ladestation andockt.

© Gewiinschte Sprache auswéhlen
Drehen Sie den Drehschalter zur Sprachauswahl nach rechts, um nach unten zu navigieren, und nach
links, um nach oben zu navigieren. Bestatigen Sie Ihre Auswahl, indem Sie den Drehschalter drucken.

Language

Language

Deutsch

Language

Deutsch

Dansk
Deutsch
Espariol
Francais

English

Espaniol

Francaic

Espafiol
Francais

@ PIN-Code einstellen

a. Drehen Sie den Drehschalter, um eine Zahl zwischen 0 und 9 auszuwahlen.
Drehen Sie nach rechts, um die Zahl zu erhéhen, und nach links, um sie zu senken.

b. Bestatigen Sie Ihre Auswahl, indem Sie den Drehschalter driicken, und stellen Sie dann die nachste
Zahlein.

c. (Optional) Sie &ndern eine eingegebene Zahl, indem Sie den Drehschalter nach links auf 0 und dann
bis zur gewlinschten Zahl weiterdrehen.

Wichtig: Bitte stellen Sie als PIN-Code nicht ,,0000 “ ein.

Set PIN

d. Geben Sie den PIN-Code erneut ein, um seine Einstellung abzuschlieBen.

Hinweis: Nachdem Sie den PIN-Code eingestellt haben, kbnnen Sie ihn jederzeit andern, indem
Sie in der App Einstellungen> PIN-Code dndern oder auf dem Display Einstellungen> PIN édndern
auswahlen.



4.2.2 Roboter mit dem Internet verbinden

Vor der Netzwerkeinrichtung:
o Kontrollieren Sie, dass Roboter und Mobilgerat mit demselben WLAN-Netzwerk verbunden sind.

« Kontrollieren Sie, dass Ihr Mobilgerat max. 10 m (32,8 ft) vom Roboter entfernt ist.
o Aktivieren Sie die Bluetooth-Funktion auf Ihrem Mobilgerat.

@ Scannen Sie den QR-Code, um die MOVAhome-App auf Ihr Mobilgerat herunterzuladen.
Sie kdnnen die MOVAhome-App auch im App Store oder auf Google Play herunterladen.

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

G, MOVAhome }

@ Offnen Sie die MOVAhome-App, erstellen Sie ein Konto und melden Sie sich an.

@) Stellen Sie mit einer der folgenden Methoden die Verbindung her:

» QR-Code scannen: Wahlen Sie # Das Gerat aus und tippen Sie auf — Zum Verbinden scannen.
Scannen Sie den QR-Code innen an der oberen Abdeckung des Roboters, um die Verbindung her-
zustellen.

o Manuell hinzufiigen: Tippen Sie auf # Das Gerat und dann auf 4 Hinzufiigen. Wéhlen Sie anschlie-
Bend aus, mit welchem Robotermodell die Verbindung hergestellt werden soll.

e Automatische Erkennung: Der Roboter sucht nach Geraten in der Nahe. Tippen Sie in der Liste der
erkannten Gerate auf lhren Roboter, um die Verbindung herzustellen.

@ Befolgen Sie die Anweisungen in der App, um die WLAN-Verbindung herzustellen.

Wichtig:

« Verwenden Sie ein Singleband-Netzwerk mit einer Frequenz von 2,4 GHz.

« Stellen Sie sicher, dass Ihr WLAN-Netzwerk weder mit einer Firewall versehen noch verschlisselt ist.
Anderenfalls kann die Netzwerkeinrichtung fehlschlagen.
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© Halten Sie den Drehschalter am Bedienfeld 3 Sekunden lang gedriickt. Der Roboter wechselt in
den Bluetooth-Kopplungsmodus.

MOVA

@ Befolgen Sie die Anweisungen in der App, um die Kopplung abzuschlieBen.
Hinweis: Der Link-Dienst ermdglicht die Fernbedienung ohne WLAN - fir die optimale Leistung emp-
fiehlt sich jedoch eine WLAN-Verbindung.

4.2.3 Weitere Einstellungen
Verkniipfung des Roboters aufheben

Nach erfolgreicher Kopplung wird der Roboter automatisch mit dem MOVAhome-Konto verkniipft.
Jedes Gerat kann nur mit einem Konto verknipft werden. Die gleichzeitige Verknipfung mit einem
anderen Konto ist nicht mdglich.

Um den Roboter mit einem neuen Konto zu verknipfen, missen Sie zunachst die bestehende Ver-

kntipfung aufheben. Zum Aufheben der Verkntpfung:

1. Offnen Sie die MOVAhome-App. Wahlen Sie i Das Gerét aus.

2. Suchen Sie den Namen lhres Roboters. Wenn mehrere Roboter mit Ihrem MOVAhome-Konto ver-
knlpft sind, wischen Sie nach links oder rechts, um auf die Seite des Roboters zu gelangen, den Sie
bearbeiten méchten.

3. Tippen Sie in der linken oberen Ecke auf den Roboternamen.

4. Wéahlen Sie Loéschen aus.

Hinweis: Bei Entfernung eines Roboters aus dem MOVAhome-Konto werden alle von diesem Roboter

erfassten Benutzerdaten vom Server geléscht.

Roboter gemeinsam mit anderen nutzen
1. Tippen Sie in der linken oberen Ecke auf den Roboternamen.

2. Wahlen Sie Gerat gemeinsam nutzen aus.

Abmelden und Konto léschen
1. Wéhlen Sie & Mein Profil > Einstellungen > Allgemein > Konto aus.
2. Tippen Sie auf Abmelden oder Konto léschen.

Roboter zuriicksetzen

Wenn Sie den Roboter auf die Werkseinstellungen zurlicksetzen, werden alle seine Daten geldscht. Sie
kénnen den Roboter auf eine der folgenden Arten zurlicksetzen:

« Halten Sie die Tasten Starten und Zurtick am Bedienfeld gleichzeitig 3 Sekunden lang gedruckt.

« Rufen Sie die Einstellungen auf und wahlen Sie auf dem Display Roboter zuriicksetzen aus.
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5 Karte des Gartens erstellen

Wichtig: Uberpriifen Sie vor der Kartenerstellung bitte Folgendes:
» Der Akkustand des Roboters liegt tber 50 %.
 Die LiDAR-Schutzabdeckung wurde abgenommen.

« Die obere Abdeckung ist geschlossen.
o Der Roboter ist richtig mit der Ladestation verbunden.

/ N\

5.1 Virtuelle Begrenzung erstellen

Beachten Sie vor Beginn der Kartenerstellung bitte Folgendes:
e Gehen Sie wahrend der Kartenerstellung max. 5 m (16,4 ft) hinter dem Roboter.




« Der Roboter bewaltigt Steigungen von bis zu 80 % (38,7°). Fur optimale Mahergebnisse sollte die
Neigung der Arbeitsflache jedoch unter 45 % (24°) liegen.

-

Hinweis: Wird die Begrenzung auf Hangen mit einer Neigung von mehr als 45 % (24° ) festgelegt,
kann der Roboter geringfligig Gber die Begrenzung hinaus rutschen.

o Definieren Sie Bereiche mit einer Breite unter 1 m (39.4") bitte als Pfade, damit der Roboter sie
durchfahren kann. Zu Details siehe Pfad festlegen.

« Wenn Ihr Rasen tber 6 cm (2,4") hoher als die angrenzende Flache ist, sollte der Roboter mindestens
10 cm (3,9") Abstand von der Kante halten. Wenn Ihr Rasen auf der gleichen H6he wie die angrenzende
Flache liegt, kann der Roboter die Begrenzung kreuzen, um an den Randern optimale Mahergebnisse zu
erzielen. Ve

=
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)

o Stellen Sie sicher, dass die Kurvenwinkel groBer als 90° sind. Winkel unter 90° kdnnen es dem Roboter
erschweren, einen sauberen Schnitt zu erzielen.
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Kartenerstellung starten:
1. Tippen Sie in der App auf Kartenerstellung starten - daraufhin Gberprift der Roboter seinen Status

und wird kalibriert.

- N

Vorsicht: Fur die Kalibrierung verlasst er automatisch die Ladestation. Seien Sie bitte vorsichtig.
2. Fahren Sie den Roboter per Fernbedienung an die Rasenkante und tippen Sie dann auf Startpunkt
setzen, um den Startpunkt der Begrenzung festzulegen.

/ N\

- /

3. Erstellen Sie die Karte des Arbeitsbereichs. Die folgenden zwei Methoden stehen zur Auswahl.
« Steuern Sie den Roboter per Fernbedienung an der Rasenkante entlang, um den Arbeitsbereich abzu-

stecken.
o Aktivieren Sie den Modus ,Automatische Begrenzungserkennung “, um den Arbeitsbereich abzuste-
cken. Dank eines hochmodernen KI-Algorithmus kann der Roboter Begrenzungen erkennen, ohne

dass er manuell an diesen entlanggefuhrt werden muss.
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Wichtig:
o Der Modus Automatische Begrenzungserkennung erfordert eindeutige Rasenkanten und sollte bei

Tageslicht verwendet werden, um eine gute Sicht zu gewahrleisten. Verwenden Sie diese Funktion

nicht bei schlechten Lichtverhaltnissen oder Regen.
« Wir empfehlen, dem Roboter bei Verwendung des Modus , Automatische Begrenzungserkennung “

hinterherzugehen. Wenn der Roboter die Begrenzungen nicht genau erkennt, kénnen Sie den Modus
L~Automatische Begrenzungserkennung “ jederzeit beenden und zur Fernbedienung wechseln.
o Uberprifen Sie, dass die Frontkamera des Roboters sauber und nicht blockiert ist.

e
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4. Wenn sich der Roboter wieder innerhalb von 1 m (39,4") vom Startpunkt befindet, kbnnen Sie die
Begrenzungserkennung Uber Begrenzung schlieBen beenden.

5. (Optional) Bearbeiten Sie die Karte.

Alternativ kénnen Sie die Karte nach Abschluss der Kartenerstellung unter Geréteseite > & > Bear-

beiten anpassen.
@ Sperrzone festlegen

Obwohl der Roboter Hindernissen automatisch ausweichen kann, missen Bereiche mit Sturzgefahr, wie z. B.
Schwimmbader und Sandkdasten, als Sperrzonen festgelegt werden. Definieren Sie auch andere zu umfah-
rende Objekte (z. B. Blumen- oder Gemusebeet, Trampolin, freiliegende Baumwurzel) als Sperrzonen.

@ Zonen hinzufiigen oder erweitern

* Mehr Zonen erstellen

Wenn |hr Rasen durch StraBen getrennt oder auf mehrere isolierte Flachen verteilt ist, kdnnen Sie wei-
tere Arbeitsbereiche festlegen.

Hinweis: Wenn |hr Garten Uber Wege aus Steinplatten verfligt, sind diese als separate Zonen zu
definieren. Legen Sie anschlieBend Verbindungswege fest, auf denen sich der Roboter zwischen den

Zonen bewegen kann.

« Vorhandene Zonen erweitern
Sie kdnnen eine vorhandene Zone erweitern, indem Sie zundchst den Bereich erstellen, um den die
Zone erweitert werden soll. Wenn sich die beiden Bereiche Giberschneiden, werden sie automatisch

zusammengefihrt.
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© Pfad festlegen

Erstellen Sie bei voneinander getrennten Zonen bitte einen Pfad, um sie zu verbinden. Voneinander
getrennte Bereiche ohne Verbindungspfad sind fiir den Roboter unzuganglich.

Hinweis: StandardmaBig wird der Pfad vom Roboter nicht geméaht, sondern nur befahren.

Wichtig: Wenn lhr Rasen von Passagen mit einer Hoéhe Uiber 6 cm (2,4") geteilt wird, stellen Sie ein ent-
sprechend geneigtes Objekt auf (z. B. eine Rampe).

£
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» Zwei getrennte Arbeitsbereiche verbinden

Erstellen Sie bei voneinander getrennten Zonen bitte einen Pfad, um sie zu verbinden. Anderenfalls sind
sie fur den Roboter unzuganglich.

Wichtig: Achten Sie darauf, dass Anfang und Ende des Pfades im Arbeitsbereich liegen.

< —0 Bso. 3 @ )
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« Arbeitsbereich und Ladestation verbinden

Befindet sich die Ladestation nicht im Arbeitsbereich, ist ein entsprechender Verbindungspfad festzulegen.

Wichtig:

o Achten Sie darauf, dass sich ein Ende des Pfades im Arbeitsbereich und das andere Ende direkt vor der
Ladestation befindet. Es empfiehlt sich, den Weg auf die Ladestation auszurichten.

e Wenn Sie Verbindungspfade zwischen Arbeitsbereich und Ladestation festlegen, darf der Roboter nicht

ferngesteuert an die Ladestation angedockt werden. Anderenfalls kann das LiDAR blockiert werden und die

Kartenerstellung fehlschlagen.
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O Zonen trennen und kombinieren
Sie kdnnen eine groBe Zone in mehrere kleinere aufteilen oder mehrere Zonen zu einer groBeren zu-

sammenfligen.
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6. Tippen Sie auf Karte fertigstellen.

Wichtig:

« Bewegen Sie den Roboter beim Erstellen der Begrenzung nicht manuell, da die Kartenerstellung
sonst moglicherweise fehlschlagt.

« Docken Sie den Roboter bei Beginn der Kartenerstellung nicht ferngesteuert an die Ladestation an,
bis diese abgeschlossen ist. Anderenfalls kann das LiDAR blockiert werden und die Kartenerstellung
fehlschlagen.

5.2 Zweite Karte hinzufiigen

Die Funktion ,,Zwei Karten " ist flr Situationen gedacht, in denen der Roboter nicht autonom zwischen
getrennten Rasenflachen hin- und herfahren kann oder mehrere Karten erforderlich sind.

In den folgenden Fallen kann die Erstellung einer zweiten Karte erforderlich sein:

« Die vordere und hintere Rasenflache sind nicht miteinander verbunden.

e Es gibt einen erheblichen Ho6henunterschied zwischen den Rasenflachen.

« Sie haben mehrere Grundstiicke, aber nur einen Roboter.

o |hre Rasenflache ist zu groB fir eine einzige Karte.

Hinweis: Wenn |hre Rasenflachen miteinander verbunden sind und die Gesamtflédche die Roboterka-
pazitat nicht tbersteigt, konnen Sie stattdessen die Einrichtung mehrerer Zonen verwenden.

Karte der zweiten Rasenflache erstellen:
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Karte der zweiten Rasenfldche erstellen:
1. Bereiten Sie die Ladestation vor.

= Wenn Sie eine zweite Ladestation erworben haben, stellen Sie diese auf dem zweiten Rasen auf.
= Bringen Sie anderenfalls Roboter und Ladestation manuell zur zweiten Rasenflache, um die Kartener-
stellung dort zu starten.
2. Navigieren Sie in der MOVAhome-App zu Gerateseite > & und tippen Sie auf Karte hinzufligen, um die
zweite Karte zu erstellen.

3. Nach Fertigstellung der zweiten Karte kdnnen Sie Gber g4, > Verwenden zwischen den Karten wechseln.
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Hinweis:

« Nach einem Wechsel der Karte werden die Zeitpldane und Maheinstellungen fur die aktuelle Karte
Ubernommen.

o FUr eine bequemere Nutzung kdnnen Sie eine zusatzliche Ladestation erwerben und im zweiten Kartenbe-
reich aufstellen. Mit einer zusatzlichen Ladestation im zweiten Kartenbereich brauchen Sie nur den Roboter
manuell zwischen den beiden Bereichen zu versetzen.

6 Bedienung

6.1 Mdhvorgang zum ersten Mal starten

Tipps vor dem Mahen:

e Kulrzen Sie das Gras mit einem herkémmlichen Rasenmaher auf eine Héhe von max. 12 cm (4,7").

o Entfernen Sie Hindernisse vom Rasen (z. B. Schutt, Laubhaufen, Spielzeug, Kabel oder Steine). Stellen
Sie sicher, dass sich keine Kinder oder Haustiere im Arbeitsbereich befinden, wenn der Roboter den
Rasen maht.

o Flllen Sie eventuelle Locher im Rasen auf.

o Stellen Sie Ihre Mahpraferenzen vorab in der App ein (wie z. B. Maheffizienz, Mahhéhe und Mahrichtung).

Sie kdnnen den Mahvorgang mit einer der beiden folgenden Methoden starten.



a) Start iiber das Bedienfeld
1. Offnen Sie die obere Abdeckung des Roboters.

Sat 1020 CERET
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Press [>| to start all

3. Wahlen Sie durch Drehen des Drehschalters den gewiinschten Méhmodus aus.
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4. Driicken Sie die Taste | und schlieBen Sie zur Bestatigung die obere Abdeckung des Roboters. Der
Roboter verlasst die Ladestation und beginnt mit dem Gesamtflachen-Mdahen.

Ei Biram

All Edge
Mowing—|| Mowing

Press [> to start all

b) Start iiber die App
1. Offnen Sie die App.

2. Wahlen Sie den gewlinschten Madhmodus aus und tippen Sie auf Mdhvorgang starten, um mit dem
Mahen zu beginnen.

6.2 Rasen mit zwei Karten mdhen

1. Bringen Sie den Roboter manuell in den Kartenbereich, der gemaht werden soll.

2. Wéahlen Sie in der App die richtige Karte aus, bevor Sie mit dem Mahen beginnen.

Hinweis: Nach einem Wechsel der Karte werden die Zeitplane und Maheinstellungen fir die aktuelle
Karte Ubernommen.

Was ist bei einem schwachen Akku oder Ladeproblemen zu tun?

Wenn Sie die Ladestation nicht zusammen mit dem Roboter zum zweiten Kartenbereich bringen, kann
der Akku aufgebraucht werden und ein Ladefehler auftreten, da der Roboter die Ladestation nicht
findet. Um dieses Problem zu beheben, fiihren Sie bitte die folgenden Schritte aus:

a. Bringen Sie den Roboter zum Aufladen manuell in den Kartenbereich, in dem sich die Ladestation
befindet.

b. Bringen Sie den Roboter nach dem Aufladen wieder in den anderen Kartenbereich. Er setzt den
Mahvorgang automatisch fort.

Wichtig: Wechseln Sie wahrend dieses Vorgangs nicht in der App die Karte. So merkt sich der Roboter
seine letzte Position und setzt den Mahvorgang dort fort, wo er aufgehort hat.

c. Wiederholen Sie diese Schritte nach Bedarf, bis der gesamte Rasen gemaht ist.
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6.3 Pause

Sie kénnen den aktuellen Mahvorgang unterbrechen, indem Sie die Stopptaste am Roboter driicken
oder in der App auf Pause tippen.

Hinweis: Nach dem Driicken der Stopptaste kann der Roboter nicht direkt ber die App gestartet wer-
den. Geben Sie am Bedienfeld Ihren PIN-Code ein, um den Betrieb fortzusetzen.

6.4 Fortsetzen

Dricken Sie die Taste >l und schlieBen Sie dann zur Bestatigung die obere Abdeckung des Roboters.

Der Roboter setzt die vorherige Mdhaufgabe fort. Alternativ kénnen Sie den Mahvorgang auch fort-
setzen, indem Sie in der App auf Fortsetzen tippen.

Press [ to start all

ODER [« °

6.5 Zur Ladestation zuriickkehren

Gehen Sie wie folgt vor, um den Roboter zurlick zur Ladestation zu schicken:
1. Driicken Sie am Bedienfeld auf (.
2. Bestatigen Sie, dass die aktuelle Aufgabe angehalten oder abgebrochen werden soll.

3. SchlieBen Sie zur Bestatigung die obere Abdeckung des Roboters. Der Roboter kehrt zum Aufladen
automatisch zur Ladestation zurlck.

Alternativ kdnnen Sie den Roboter auch in der App zurickschicken.
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7 MOVAhome-App

Wo Sie weitere Funktionen finden

Die MOVAhome-App ist so viel mehr als eine Fernbedienung. In der App stehen Ihnen zahlreiche
Funktionen zur Verfligung: So kénnen Sie ferngesteuert verschiedene Einstellungen vornehmen,
unterschiedliche Méhmodi ausprobieren und Zeitplane anpassen.

7.1 Maheinstellungen

Funktion A e Beschreibung
App
Gerateseite > Mo- Der Roboter bietet mehrere Mahmodi. In der App kénnen
Mahmodi dus-Auswabhlfeld in | Sie zwischen den folgenden Modi wechseln: Gesamtfla-
der oberen linken chen-Mahen, Zonenméahen, Randmahen, Punktuelles
Ecke Mahen und Manueller Modus.
Nach Fertigstellung der ersten Karte erstellt der Roboter
entsprechend der RasengréBe automatisch zwei wo-
chentliche Zeitplane: ,Friihling&Sommer Zeitplan “ und
,Herbst&Winter Zeitplan “. Mit der Funktion Zeitplan kén-
nen Sie die tagliche Maharbeit vollstdndig dem Roboter
Zeitplan Geriteseite > Uiberlassen. Sie brauchen sich nur noch um die regelmaBi-
ge Wartung des Roboters zu kimmern.
Hinweis: Wenn Sie um lhre oder die Ruhe lhrer Nachbarn
furchten, wenn der Roboter zu bestimmten Zeiten auto-
nom arbeitet, kénnen Sie in der App unter Einstellungen >
Bitte nicht stéren einstellen, zu welchen Ruhezeiten Bitte
nicht stéren gelten soll.
" . o Zur individuellen Rasengestaltung kénnen Sie Formen
Gerateseite > o3) > hinzufd Definierte Formen werden in allen Mahmodi
Mahformen Bearbeiten > For- inzuitgern : ;
vom Mdahen ausgeschlossen. Unter Formen kénnen Sie
men ihre Position und GréBe dndern oder sie entfernen.
. Die Messerscheibe UltraTrim ™ jst so konstruiert, dass sie
Messerschei- " . — . . )
be Ultra- Gerdteseite > =+ > sich an der Rqsenkantg zur Seite pgwegt, um einen sau-
Trim ™ UltraTrim ™ bereren Schnitt zu erzielen. Spezifische Bedienhinweise
finden Sie in der MOVAhome-App.

7.2 Wetterschutzfunktionen

Wenn unglinstige Wetterbedingungen die Maharbeiten beeintrachtigen kénnten, stehen in der App
unter Gerdteseite > die folgenden Wetterschutzfunktionen zur Verfliigung.

Funktion Beschreibung
Wenn diese Funktion aktiviert ist, unterbricht der Roboter bei Regen automa-
tisch den Mahvorgang und kehrt zur Ladestation zurtck. In der App kénnen
Sie einstellen, wie lange der Regenschutz aktiviert sein soll.
Regenschutz

Hinweis: Das Mahen von nassem Gras kann lhren Rasen beschadigen. Es
empfiehlt sich, die Funktion flr einen ldngeren Zeitraum zu aktivieren, damit
das Gras vor dem erneuten Mahen abtrocknen kann.
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Frostschutz

Das Mahen bei Temperaturen unter 0° C (32 ° F) kann den Rasen dauerhaft
schadigen. Aus Sicherheitsgrinden wird der Akku in diesem Fall nicht aufge-
laden.

Zum Schutz von Rasen und Roboter kénnen Sie die Funktion Frostschutz ak-
tivieren. Bei Aktivierung unterbricht der Roboter automatisch das Mahen und
kehrt zur Ladestation zurtick, wenn die Temperatur unter 0° C (32 ° F) fallt,
und nimmt das Mahen wieder auf, sobald die Temperatur iber0° C(32°F)
steigt und der Roboter normal laden kann.

7.3 Diebstahlschutz- und Sicherheitsfunktionen

Dieser Abschnitt befasst sich mit den Diebstahlschutz- und Sicherheitsfunktionen des Roboters -
hierzu gehoren Alarme beim Anheben oder Verlassen der Karte, Standort in Echtzeit, Warnungen bei
Anwesenheit von Personen und Kindersicherung zur Verhinderung des unbeabsichtigten Betriebs.

Sie aktivieren die Diebstahlschutz- und Sicherheitsfunktionen in der App unter Geréateseite >

Funktion Beschreibung
Wenn diese Funktion aktiviertist, l0st das Anheben des Roboters sofort einen
Hebealarm Alarm und die Sperrung des Roboters aus. Um den Betrieb wieder aufzuneh-

men, geben Sie zunachst am Roboter den PIN-Code ein.

Alarm bei Verlas-
sen der Karte

Bei Aktivierung dieser Funktion wird sofort der Roboter gesperrt und ein
Alarm ausgeldst, wenn dieser den Kartenbereich verlasst.

Standort in Echt-
zeit

Bei Aktivierung dieser Funktion kénnen Sie den aktuellen Standort des Ro-
boters in Google Maps anzeigen.

Alarm zur Erken-
nung mensch-
licher Anwesen-
heit

Bei Aktivierung dieser Funktion werden Sie vom Roboter benachrichtigt, wenn
er anwesende Personen erkennt.

Kindersicherung

Bei Aktivierung dieser Option ist der Roboter gesperrt. Aktivieren Sie diese
Funktion, wenn Sie verhindern méchten, dass Kinder den Roboter bedienen.

Hinweis: Die Funktionen Alarm bei Verlassen der Karte und Standort in Echtzeit stehen nur bei akti-
viertem Link-Dienst zur Verfligung.

7.4 TrueGuard-Funktionen

Dieser Roboter verfligt Gber Funktionen fir Echtzeit-Videos und Patrouillen, mit denen Sie bestimmte
Stellen lIhres Gartens Uber die App stets im Blick haben.

Funktion

Beschreibung

Echtzeit-Video

Tippen Sie auf @@, um das Live-Video der Frontkamera des Roboters anzu-
zeigen, mit dem Sie lhren Garten jederzeit und Uberall im Auge behalten.

Patrouille

Wenn sich der Roboter im Standby-Modus befindet, kdnnen Sie ihn Gber die
App auf Patrouille zu bestimmten Begrenzungen oder Bereichen in Threm Gar-
ten schicken. Sie finden diese Funktion unter > Patrouille.
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7.5 Aufladen

Sie konnen die Ladeeinstellungen in der App unter Gerateseite >§> Aufladen anpassen.

7.5.1 Benutzerdefinierte Ladezeit

Mit der Funktion Benutzerdefinierte Ladezeit konnen Sie einstellen, dass der Roboter zu bestimm-
ten Zeiten aufgeladen wird. Bei Aktivierung dieser Funktion wird der Roboter automatisch auf einen
sicheren Akkustand geladen, wenn der Ladezustand niedrig ist und keine Mahaufgaben anstehen -
eine vollstandige Aufladung erfolgt dagegen nur wahrend der festgelegten Ladezeit.

7.5.2 Akkustand einstellen

« Batteriestand fiir automatisches Aufladen: Stellen Sie ein, bei welchem Akkustand der Roboter au-
tomatisch zur Ladestation zurtickkehrt.

= Batteriestand fiir die Wiederaufnahme der Aufgaben: Stellen Sie ein, bei welchem Akkustand der
Roboter nicht beendete Mahaufgaben automatisch wieder aufnimmt.

Hinweis: Das MOVA-Entwicklungsteam fihrt laufend OTA (Over-the-Air) und WartungsmaBnahmen

an Firmware und App durch. Achten Sie bitte auf Update-Benachrichtigungen oder aktivieren Sie die

Funktion Auto-Updates, um Firmware und App auf dem neuesten Stand zu halten und weitere Funkti-

onen zu nutzen.

8 Wartung

Um Leistung und Lebensdauer des Roboters zu optimieren, reinigen Sie ihn bitte regelmdBig und tau-
schen Sie abgenutzte Teile in den folgenden Intervallen aus:

Teil Austauschintervall
Messer Mind. alle 6-8 Wochen
Reinigungsbirste Mind. alle 12 Monate

Hinweis:

¢ In der App kénnen Sie unter Gerateseite >§> Verbrauchsmaterial und Wartung die verbleibende
Nutzungsdauer von Messern und Reinigungsburste anzeigen. Rufen Sie nach dem Austausch eines
Verbrauchsmaterials nach entsprechender Aufforderung dessen Detailseite auf und tippen Sie auf
Ausgetauscht, um den Timer zurtickzusetzen.

¢ Wenn Sie bestimmte Bereiche in Ihrem Garten fiir die regelmaBige Reinigung und Wartung des Roboters
vorgesehen haben, kénnen Sie unter Gerateseite > > Gehe zu Wartungspunkt > Punkt bearbeiten War-
tungspunkte auf der Karte festlegen. Sobald die Wartungspunkte festgelegt sind, tippen Sie einfach auf Los,
um den Roboter zu den vorgesehenen Stellen zu schicken.

8.1 Reinigung

Reinigen Sie lhren Roboter regelmaBig, um zu verhindern, dass sich Grasreste und Schmutz ansam-

meln und die Messerscheibe und Antriebsrader verstopfen, was die Mah-, Andock- und Bewegungs-
leistung beeintrachtigen kann. Wir empfehlen die Verwendung eines Reinigungssets, das in lokalen

Geschaften oder online erhaltlich ist.

/\ Warnung: Schalten Sie den Roboter vor der Reinigung aus und ziehen Sie den Stecker der Lade-

station ab.
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* Gehduse, Fahrwerk und Messerscheibe:

1. Schalten Sie den Roboter aus. 2. Decken Sie das LiDAR mit der zugehdérigen Schutz-
abdeckung ab.

MOVA

3. Drehen Sie den Roboter auf die Seite und 4. Reinigen Sie Gehaduse, Messerscheibe und
lehnen Sie ihn sicher an eine Wand. Achten Sie  Fahrwerk mit einem Schlauch.

darauf, dass Display, Kamera und LiDAR nicht

an eine Flache gedriickt werden.

/\ Warnung: Berihren Sie beim Reinigen des Fahrwerks nicht die Messer. Tragen Sie bei der Reini-
gung Handschuhe.

Vorsicht: Verwenden Sie zur Reinigung keinen Hochdruckreiniger. Verwenden Sie zur Reinigung kei-
ne Reinigungsmittel.

5. Reinigen Sie den LiDAR-Sensor vorsichtig mit einem fusselfreien Tuch.




« Ladekontakte und Frontkamera:
Wischen Sie die Ladekontakte von Roboter und Ladestation sowie die Frontkamera mit einem sau-
beren Tuch ab. Halten Sie Ladekontakte und Frontkamera nach der Reinigung trocken.

= Antriebsrader:
Entfernen Sie Schlamm mit einer Blrste von den Radern, um eine gute Haftung zu gewdahrleisten.

8.2 Bauteile austauschen

= Messer austauschen

Um stets einen scharfen Schnitt zu gewahrleisten, sollten Sie die Messer regelmaBig austauschen. Es
empfiehlt sich, die Messer mind. alle 6-8 Wochen zu ersetzen. Verwenden Sie nur die MOVA-Original-
messer.

Hinweis: Tauschen Sie alle zwolf Messer gleichzeitig aus, um ein gleichmaBiges Schneidsystem zu
gewahrleisten.

1. Schalten Sie den Roboter aus. 2. Decken Sie das LiDAR mit der zugehdrigen
Schutzabdeckung ab.

MOVA




3. Drehen Sie den Roboter auf die Seite und 4. Losen Sie die Schrauben mit einem Kreuz-
lehnen Sie ihn sicher an eine Wand. Achten schlitzschraubendreher.
Sie darauf, dass Display, Kamera und LiDAR
nicht an eine Flache gedrtckt werden.

5. Entfernen Sie die zwolf Messer und
Schrauben.

6. Richten Sie die neuen Messer mit den Lochern
in der Messerscheibe aus und fixieren Sie sie
mit den Schrauben.

= Reinigungsbiirste austauschen
Die Borsten einer abgenutzten Reinigungsbdirste flr den LiDAR-Sensor kdnnen ausfransen oder in ih-
rer Qualitat nachlassen, was die Reinigungsleistung beeintrachtigt. Tauschen Sie die Reinigungsbrste

regelmdaBig aus, um ein gutes Reinigungsergebnis zu erzielen. Es empfiehlt sich, die Reinigungsblirste
mind. alle 12 Monate zu ersetzen.




9 Akku

9.1 Betriebs- und Ladetemperatur

Fur den normalen Roboterbetrieb ist eine Akkutemperatur zwischen -6 °C(21°F)und 57° C(135°F)

erforderlich.

Laden Sie den Akku nicht bei Temperaturen unter 6 ° C (43 ° F) oder Gber 57° C (135° F) auf, da der

Ladevorgang in diesem Fall durch das Akkuschutzsystem blockiert wird. Sobald die Akkutemperatur

Uber6°C(43°F)steigt oder unter 57° C (135° F) sinkt und der Akku wieder aufgeladen werden kann,

wird der Ladevorgang fortgesetzt.

Hinweis: Fur alle Temperaturwerte gilt eine Toleranz von 3° C (37 ° F).

Fir die optimale Leistung empfiehlt es sich, den Mahroboter bei Umgebungstemperaturen zwischen

10°C(50°F)und 30°C(86°F)zu betreiben.

Energiesparender Lademodus:

« Wenn der energiesparende Lademodus aktiviert ist, werden nicht mit dem Laden zusammenhan-
gende Funktionen deaktiviert (das Netzwerk wird abgeschaltet).

» Sie aktivieren den energiesparenden Lademodus, indem Sie die Tasten [>| und {3 parallel gedriickt
halten und gleichzeitig 5 Mal schnell hintereinander die OK-Taste driicken. Daraufhin héren Sie die
Sprachmeldung: Der energiesparende Lademodus ist aktiviert.

o Sie deaktivieren den energiesparenden Lademodus, indem Sie den Roboter neu starten.

9.2 Lagerbedingungen

Bei langfristiger Lagerung sollten Sie den Roboter alle 6 Monate aufladen, um ihn vor Schaden zu
schiitzen. Akkuschaden, die auf eine GbermaBige Entladung zuriickgehen, fallen nicht unter die be-
schrankte Garantie. Flir den Akku sollte die Temperatur bei langfristiger Lagerung zwischen -10° C (14
°F)und 35°C(95°F) liegen. Am niedrigsten ist das Schadensrisiko, wenn der Akku bei einer Tempe-
ratur zwischen 0° C(32°F) und 25° C (77 ° F) gelagert wird.

Hinweis: Die Lebensdauer des Roboterakkus hangt von der Nutzungshaufigkeit und den Betriebsstun-
den ab. Ein beschadigter oder nicht mehr aufladbarer Akku darf nicht einfach im normalen Hausmiill
entsorgt werden. Beachten Sie bitte die vor Ort geltenden Recyclingvorschriften.

10 Winterlager

= Roboter

1. Laden Sie den Akku vollstandig auf, bevor Sie den Roboter ausschalten.

2. Reinigen Sie den Roboter griindlich, bevor Sie ihn fiir den Winter einlagern.

3. Bringen Sie die LiDAR-Schutzabdeckung an.

4. Lagern Sie den Roboter in einem trockenen Innenraum bei Temperaturen tiber 0° C (32 ° F).

« Ladestation

Ziehen Sie den Stecker der Ladestation von der Steckdose ab und lagern Sie die Ladestation an einem
trockenen und kihlen Ort, an dem sie vor direkter Sonneneinstrahlung geschitzt ist.

Hinweis: Stellen Sie die Ladestation nach der Winterlagerung wieder auf und docken Sie den Robo-
ter zum Aufladen an. Wenn Sie die Ladestation an einem anderen Ort wieder aufstellen, aktualisiert
der Roboter automatisch den Standort der Station, sobald er aufgeladen ist und die Station verlasst.
Wenn aufgrund gréBerer Veranderungen in Ihrem Garten Positionierungsfehler auftreten, empfiehlt
sich eine erneute Kartierung des Gelandes.

11 Transport

Achten Sie bei Langstreckentransporten darauf, dass der Roboter ausgeschaltet ist. Es empfiehlt sich,
die Originalverpackung zu verwenden. Bringen Sie die LiDAR-Schutzabdeckung an.

/A\ Warnung:

e Schalten Sie den Roboter vor dem Transport aus.

« Heben Sie den Roboter am seitlichen Griff an und halten Sie dabei die Messerscheibe von Ihrem Korper fern.

@=0



12 Fehlersuche

Problem

Ursache

Lésung

Der Roboter ist nicht
mit der App verbun-
den.

1. Der Roboter befindet sich
auBerhalb der WLAN-Si-
gnalabdeckung oder
Bluetooth-Reichweite.

2. Der Roboter ist ausge-
schaltet oder wird gerade
neu gestartet.

1. Prufen Sie, ob der Roboter den Einschaltvor-
gang abgeschlossen hat.

2. Priifen Sie, ob der Router ordnungsgemaR
funktioniert.

3. Gehen Sie ndher an den Roboter heran, um
eine Bluetooth-Verbindung herzustellen.

WLAN-Verbindung
fehlgeschlagen.

Der Roboter untersttitzt nur
Netzwerke mit 2,4 GHz.

Verwenden Sie ein Singleband-Netzwerk mit
einer Frequenz von 2,4 GHz.

Roboter angehaoben.

Nicht alle Rader stehen auf
dem Boden.

1. Stellen Sie den Roboter wieder auf flachen
Boden.
2. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und
bestatigen Sie ihn.
. Der Roboter kann nicht Gber Objekte fahren,
die héher als 6 cm (2,4") sind. Halten Sie den
Boden im Arbeitsbereich des Roboters eben.

w

Roboter geneigt.

Der Roboter ist starker als
80 % (38,7°) geneigt.

—_

. Stellen Sie den Roboter wieder auf flachen
Boden.

2. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und
bestatigen Sie ihn.

. Der Roboter kann keine Steigungen tber 80 %
(38,7°) Uberwinden.

w

Roboter eingeklemmt.

Der Roboter hat sich fest-
gefahren und kann sich
nicht befreien.

—_

. Entfernen Sie die Hindernisse in der Umge-

bung und versuchen Sie es erneut.

2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine
flache und offene Stelle innerhalb der Karte
und starten Sie die Aufgabe erneut. Wenn das
Problem weiterhin auftritt, versuchen Sie es
erneut, nachdem der Roboter in der Ladesta-
tion ist.

3. Uberpriifen Sie, ob Lécher im Boden vor-
handen sind. Fillen Sie die Locher vor dem
Mahen auf, damit der Roboter sich nicht
festfahrt.

4. Priifen Sie, ob das Gras in der Umgebung ho-
her als 12 cm (4,7") ist. Sie kénnen die Hohe
zur Vermeidung von Hindernissen anpassen
oder das Gras im Voraus mit einem herkdmm-
lichen Rasenmaher mahen, damit der Robo-
ter sich nicht festfahrt.

5. Wenn der Roboter sich an dieser Stelle haufig

festfahrt, konnen Sie eine Sperrzone festle-

gen.

Fehler an den An-
triebsradern.

Das Rad dreht sich nicht,
oder es liegt ein Problem
am Radmotor vor.

—_

. Reinigen Sie die Antriebsrader und versuchen
Sie es erneut.
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten
Sie den Roboter neu.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

=_—8
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Problem

Ursache

Lésung

Die Messerscheibe
kann sich nicht dre-
hen.

Die Messerscheibe dreht
sich nicht normal, oder

es liegt ein Problem am

Mahmotor vor.

. Reinigen Sie die Messerscheibe und versuchen
Sie es erneut.

. Priifen Sie, ob das Gras in der Umgebung
hoéher als 12 cm (4,7") ist. Sie kdnnen das Gras
vorher mit einem herkdmmlichen Rasenma-
her klrzen, damit die Messerscheibe nicht
durch hohes Gras blockiert wird.

. Prifen Sie, ob sich Wasser unter der Messer-
scheibe 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, starten

Sie den Roboter neu.
. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe
kann sich nicht nach
oben oder unten be-
wegen.

Die Messerscheibe kann
sich nicht nach oben oder
unten bewegen.

. Reinigen Sie die Messerscheibe und versuchen
Sie es erneut.

. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten
Sie den Roboter neu.

. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe
kann sich nicht zur
Seite bewegen.

Die Messerscheibe kann
sich nicht zur Seite bewe-
gen.

. Reinigen Sie das Schneidsystem und entfer-
nen Sie Schmutz und Fremdkérper.

. Wenn der Fehler weiterhin auftritt, kdnnen Sie
zunachst die UltraTrim ™ -Funktion deaktivie-
ren.

. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

4. Schmiermittel regelmdaBig am exzentrischen

Gelenk der Messerscheibe anwenden.

Fehler an der StoB-
stange.

Der Sensor an der vorderen
StoBstange wird perma-
nent ausgelost.

. Priifen Sie, ob der Roboter sich festgefahren
hat.

. Klopfen Sie leicht auf die StoBstange und
kontrollieren Sie, dass sie zurlckfedert.

. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten
Sie den Roboter neu.

4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.

Ladefehler.

Der Roboter dockt an die
Ladestation an, aber es
liegt ein Problem mit dem
Ladestrom oder der Lades-
pannung vor.

. Priifen Sie, ob die Ladestation richtig an die
Stromversorgung angeschlossen ist.

. Priifen Sie, ob die Ladekontakte am Roboter
und an der Ladestation sauber sind.

. Versuchen Sie nach der Uberpriifung, den Ro-
boter erneut an die Ladestation anzudocken.

4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.

e
g
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Problem Ursache Lésung

1. Verwenden Sie den Roboter erst, wenn die Ak-
Akkutemperatur = 65 ° C !(utemperatur unter 57 ° C (135 ° F) gesunken
(149 ° F) ISt

2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
Der Roboter schaltet sich bitte an den Kundendienst.

sich sofort aus.

_

. Verwenden Sie den Roboter erst, wenn die
Akkutemperatur<-15°C(5 Akkutemperatur tiber -9° C (16 °F) liegt.
°F) 2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich an den Kundendienst.

—_

. Schalten Sie den Roboter aus und warten
Sie, bis die Akkutemperatur unter 57° C (135

Akkutemperatur =62 °C ° F) gesunken ist. Die Temperatur geht nach

(144°F) einiger Zeit automatisch zuruck.

2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.

Der Roboter unter-
bricht seine Aufgabe
und kehrt zur Station

zurtck.

—_

. Verwenden Sie den Roboter erst, wenn die
Akkutemperatur <-6 ° C (21 Akkutemperatur Gber -6 ° C (21 ° F) liegt.
°F) 2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich an den Kundendienst.

_

. Schalten Sie den Roboter aus und warten
Sie, bis die Akkutemperatur unter 57 ° C (135

Akkutemperatur >57°C ° F) gesunken ist. Die Temperatur geht nach

(135°F) einiger Zeit automatisch zurtick.

2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.

Der Roboter befindet
sich in der Station,
wird aber nicht aufge-

laden. 1. Verwenden Sie den Roboter erst, wenn die
Akkutemperatur < 6° C (43 Akkutemperatur tber 6 ° C (43 °F) liegt.
°F) 2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich an den Kundendienst.
1. Entfernen Sie die LiDAR-Schutzabdeckung und
Das LiDAR ist blockiert (z. B. versuchen Sie es erneut.
LiDAR ist blockiert. wurde die LiDAR-Schutz- 2. Wenn das LiDAR oben am Roboter stark ver-
abdeckung nicht entfernt). schmutzt ist, reinigen Sie es mit einem fusself-
reien Tuch und versuchen Sie es erneut.
1. Priifen Sie, ob das LiDAR verschmutzt ist. Rei-
nigen Sie es ggf. und versuchen Sie es dann
Das LiDAR ist stark ver- erneut.
LiDAR-Fehlfunktion. schmutzt, oder es liegt ein 2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten
Sensorfehler vor. Sie den Roboter neu.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.




Problem

Ursache

Losung

Das LiDAR ist ver-
schmutzt.

Das LiDAR ist verschmutzt.

Wischen Sie den LiDAR-Sensor oben auf dem
Roboter mit einem sauberen Tuch ab. Halten
Sie das LiDAR nach der Reinigung trocken.

Der Roboter wird nicht
gefunden.

Die Ortung ist fehlgeschla-
gen.

1. Prifen Sie, ob das LiDAR oben am Roboter
verschmutzt ist. Verschmutzungen beein-
trachtigen die Ortung.

2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine
freie Stelle im Kartenbereich und versuchen
Sie, die Aufgabe erneut zu starten.

3. Wenn die Ortung weiter nicht funktioniert,
steuern Sie den Roboter tber die App zurlick
zur Ladestation und starten Sie dann die
Mdahaufgabe.

Die LiDAR-Temperatur
ist zu hoch.

Die LiDAR-Temperatur ist
zu hoch. Die LiDAR-Funkti-
on wurde eingestellt.

—_

. Das LiDAR wurde aufgrund hoher Tempera-

turen abgeschaltet.

2. Verwenden Sie den Roboter bei Umge-
bungstemperaturen unter 40 ° C (104 ° F).

3. Stellen Sie den Roboter an einen schattigen,
kiihlen und gut bellfteten Ort. Der Alarm
stoppt, wenn die Temperatur wieder im nor-
malen Bereich liegt.

4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie

sich bitte an den Kundendienst.

Die LiDAR-Temperatur
ist hoch.

Die LiDAR-Temperatur ist
hoch. Das LiDAR wird seine
Funktion bald einstellen.

1. Der Roboter versucht automatisch, zur Lade-
station zurtickzukehren, um sich abzukihlen.

2. Verwenden Sie den Roboter bei Umge-
bungstemperaturen unter 40° C (104 ° F).

3. Stellen Sie den Roboter an einen schattigen,
kiihlen und gut bellfteten Ort. Der Alarm
stoppt, wenn die Temperatur wieder im nor-
malen Bereich liegt.

4. Der Roboter nimmt den Betrieb automatisch
wieder auf, sobald der Alarm stoppt.

5. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

Sensorfehler.

Sensorfehler.

1. Starten Sie den Roboter neu und versuchen
Sie es erneut.

2. Besteht das Problem weiterhin, 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 tUber die App fern-
gesteuert aus der Sperrzone, und versuchen
Sie es erneut.

Der Roboter befindet
sich auBerhalb des
Kartenbereichs.

Der Roboter befindet sich
auBerhalb des Kartenbe-
reichs.

1. Bewegen Sie den Roboter manuell zurtick
in den Kartenbereich und versuchen Sie es
erneut.

2. Steuern Sie den Roboter tber die App zurilick
in den Kartenbereich, und versuchen Sie es
erneut.

Notstopp aktiviert.

Die Stopptaste am Roboter
wurde gedrickt.

Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und
bestatigen Sie ihn.

e
g
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Problem

Ursache

Lésung

Niedriger Akkustand.
Der Roboter wird bald
abgeschaltet.

Der Akkustand betragt <
10 %.

Docken Sie den Roboter zum Aufladen an die
Ladestation an.

Der Roboter hat den
Kartenbereich verlas-
sen. Diebstahlrisiko.

Der Roboter hat den Kar-
tenbereich verlassen.

1. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und
bestatigen Sie ihn.

2. Sie kénnen den Alarm bei Verlassen der Karte
in den Einstellungen der App deaktivieren.

Die Ruckkehr zur
Ladestation ist fehlge-
schlagen.

Der Roboter findet bei
Rlckkehr zur Ladestation
sein Ziel nicht.

—_

. Priifen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse
blockiert wird. Entfernen Sie die Hindernisse
und versuchen Sie es erneut.

2. Navigieren Sie den Roboter per Fernbedie-

nung Uber die App zurtick zur Ladestation.

Andocken an der
Ladestation fehlge-
schlagen.

Der Roboter findet die
Ladestation, kann aber
nicht andocken.

—_

. Priifen Sie, ob die Reflektorfolien der Station
verschmutzt oder blockiert sind.
2. Priifen Sie, ob sich Hindernisse vor der Station
befinden.
3. Priifen Sie, ob die Station verschoben wurde.

4. Uberpriifen Sie, ob die Basisplatte mit dickem

Schlamm bedeckt ist.

5. Uberprfen Sie, ob die Station auf einer Neigung
steht.

6. Uberpriifen Sie, ob die Station mit Strom ver-
sorgt wird.

7. Helfen Sie dem Roboter manuell oder per Fern-
bedienung, an der Ladestation anzudocken.

Positionierung fehlge-
schlagen.

Die Positionierung schlagt
fehl, wenn der Roboter
versucht, eine Mahaufgabe
zu starten.

—_

. Das LiDAR kann blockiert sein. Bewegen Sie
den Roboter manuell an eine flache und
offene Stelle im Kartenbereich und starten
Sie die Aufgabe erneut.

2. Wenn der Fehler weiterhin auftritt, versuchen

Sie es erneut, nachdem der Roboter an der

Ladestation angedockt hat.

Nicht ausreichend
Platz zum Drehen vor
der Station.

Nicht ausreichend Platz
zum Drehen vor der Stati-
on.

_

. Wenn die Station am Rand oder innerhalb
des Kartenbereichs platziert ist, stellen Sie
sicher, dass zwischen dem vorderen Bereich
der Basisplatte der Station und der Kartenbe-
grenzung ein Freiraum von mindestens 1 m
(39,4") besteht; andernfalls kann der Roboter
maoglicherweise nicht wenden.

. Versetzen Sie die Station oder andern Sie die
Karte in der Kartenbearbeitung.

N




Problem

Ursache

Lésung

Pfad blockiert.

Pfad blockiert.

1. Uberpriifen Sie, ob im Pfad eine Sperrzone
festgelegt ist.

2. Priifen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse
blockiert wird.

3. Wenn der Roboter immer noch nicht passie-
ren kann, l6schen Sie den Pfad in der Karten-
bearbeitung und legen Sie einen neuen fest.

Die Frontkamera ist ver-
schmutzt.

Die Frontkamera ist ver-
schmutzt.

Wischen Sie die Frontkamera mit einem sau-
beren 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 sau-
beren Tuch ab.

2. Versuchen Sie, den Roboter neu zu starten.

3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie
sich bitte an den Kundendienst.

Frontkamera blockiert.

Frontkamera blockiert.

Wischen Sie die Frontkamera mit einem sau-
beren Tuch ab.

Wahrend der automa-
tischen Kartierung tritt
ein Fehler zur Begren-
zungserkennung auf.

Wahrend der automa-
tischen Kartierung tritt ein
Fehler zur Begrenzungser-
kennung auf.

1. Stellen Sie sicher, dass die Lichtverhaltnisse
geeignet sind (weder zu hell noch zu dun-
kel).

2. Kontrollieren Sie, dass das Wetter klar ist (kein
Nebel oder Regen).

3. Kontrollieren Sie, dass die Frontkamera sau-
ber und nicht blockiert ist.

4. Kontrollieren Sie, dass der Untergrund eben
ist - Unebenheiten kénnen die Erkennung
beeintrachtigen.

5. Wenn die Begrenzungserkennung weiterhin
fehlschlagt, wechseln Sie in den Fernbedie-
nungsmodus, um die Kartierung durchzu-
fahren.

Der Roboter vibriert
beim Mahen unge-
wohnlich stark.

Beschadigte oder fehlende
Messer an der Messer-
scheibe.

Schalten Sie den Roboter sofort aus und prifen
Sie die Messerscheibe auf fehlende, bescha-
digte oder nicht ordnungsgemaB befestigte
Messer.




13 Technische Daten

Méahroboter
Produktbezeichnung
LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD LiDAX Ultra 2000 AWD
Marke MOVA
Basisdaten Modell MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
Abmessungen 740 mm x 532 mm x 321 mm
9 (291" x 20,9" x 12,6")
Gewicht (einschlieBlich
Akku) 23.6 kg (52.0 lbs)
Maximal kartierbare 1000 m? 1600 m? 2000 m?
Flache (0,25 Acre) (0,4 Acre) (0,5 Acre)
Mihbetrieb Mahhohe 3-10cm (1,2-3,9")
Méhbreite 40cm
(15.7")
Ladedauer [1] 65 min
Schallleistungspegel
66 dB(A
(LWA) A
Unsicherheit Schalllei-
Gerdusche- |stung (KWA) 3 dB(A)
mission
Schalldruckpegel (LpA) 58 dB(A)
Unsicherheit Schalldruck
3 dB(A
(KpA) w
Betriebstemperatur 0-50°C (32-122°F)
P Empfohlen: 10-35°C (50-95°F)
Temperatur bei Langzeit- -10-35°C(14-95°F)
Betrichsbe- lagerung Empfohlen: 0-25°C (32-77°F)
dingungen Roboter: IPX6
IP-Schutzart Ladestation: IPX4
Netzteil: IP67
Maximale Neigung der o o
Mahflache 80 % (38,7°)
B - -
lgetooth Frequenzbe 2400,0-2483,5 MHz
reich
802.11b:16+2 dBm(@11Mbps)
. 802.11g:14+2 dBm(@54Mbps)
Max. Funk
ax. Funkleistung 802.11n:13+2 dBmM(@HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Verbindung
WLAN WLAN 2,4 GHz
(2400-2483,5 M)
LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
. . LTE-TDD: B38/40/41
Link-Dienst [2] GSM: B2/3/5/8
(Kostenlos fiir 3 Jahre ab Aktivierung)




Albanien, Andorra, Osterreich, WeiBrussland, Belgien, Bosnien und Herze-
gowina, Bulgarien, Kroatien, die Tschechische Republik, Danemark, Estland,
Finnland, Frankreich, Deutschland, Griechenland, Ungarn, Island, Irland, Italien,

Abdeckung Link- Lettland, Liechtenstein, Litauen, Luxemburg, Malta, Moldawien, Monaco,
Verbindung Dienst Montenegro, die Niederlande, Nordmazedonien, Norwegen, Polen, Portugal,

Rumadnien, Russland, San Marino, Serbien, die Slowakei, Slowenien, Spanien,
Schweden, die Schweiz, die Ukraine, das Vereinigte Kdnigreich, Vatikanstadt,
Australien und Neuseeland.

GNSS [3] GPS/GLONASS/BDS/Galileo

Antriebsmotor Motortyp Radnabenmotor
Mé&hmotor Drehzahl 2500 U/min
Akkumodell MBPM50
Akkutyp Lithium-lonen-Akku
Akku (Roboter) Typische Akkukapazitat 7,5 Ah / 243 Wh

Nennspannung 32,4 VDC

Spannung bei voller 378VDC

Ladung

Modell Ladestation MPAM30

Eingangsspannung 100-240 V Wechselspannung

Netzteil

Ausgangsspannung 42 V Gleichspannung

Ausgangsstrom 5A

Modell Ladestation MCM30

Eingangsspannung 40 V Gleichspannung

Ladestation Ausgangsspannung 40V Gleichspannung

Eingangsstrom 5A

Ausgangsstrom 5A

Ersatzmesser und -hal- 36

Zubehor ter
Messermodell MBKM10

[1] Die Ladedauer bezeichnet die Zeit, die bendtigt wird, um 85 % der Kapazitat zu erreichen, damit
der Mahvorgang fortgesetzt werden kann, nachdem der Roboter aufgrund eines niedrigen Akku-
stands automatisch zur Ladestation zurtickgekehrt ist.

[2] Erfordert die Aktivierung des Link-Dienstes.

[3] Erfordert die Aktivierung des Link-Dienstes.

Hinweis: Die technischen Daten kdnnen sich dndern, da wir unser Produkt standig verbessern. Aktu-
elle Informationen finden Sie auf unserer Website unter https://www.mova.tech.
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Instructions de sécurité

1.1 Instructions générales de sécurité

Lisez attentivement et comprenez le manuel d'utilisation avant d'utiliser le produit.

Utilisez uniquement ['équipement recommandé par MOVA avec le produit. Toute autre utilisation
est incorrecte.

Ne laissez pas les enfants s'approcher ou jouer avec le robot lorsqu'il est en marche.
N'utilisez pas le produit dans des zones ol des personnes ne sont pas conscientes de sa
présence.

Lorsque vous utilisez le produit manuellement avec l'application MOVAhome, ne courez
pas. Marchez toujours, surveillez vos pas sur les pentes et gardez votre équilibre a tout
moment.

Evitez d'utiliser le produit lorsque des personnes, en particulier des enfants ou des animaux, se
trouvent dans la zone de travail.

Evitez d'utiliser le robot et ses outils périphériques par mauvais temps, en particulier lors-
qu'il y a un risque d'orage.

Si vous utilisez le produit dans des lieux publics, placez des panneaux d'avertissement
autour de la zone de travail avec le texte suivant : « Attention ! Tondeuse a gazon auto-
matique ! Ne vous approchez pas de la machine ! Surveillez les enfants ! »

Portez des chaussures robustes et des pantalons longs lorsque vous utilisez le produit.
Pour éviter d'endommager le produit et de causer des accidents impliquant des véhicules
et des personnes, ne placez pas les zones de travail ou les voies de transport sur les voies
publiques.

Ne touchez pas les piéces mobiles dangereuses, telles que le disque de coupe, avant
gu'elles ne soient complétement immobilisées.

Consultez un médecin en cas de blessure ou d'accident.

Mettez le produit hors tension avant de dégager des obstructions, d'effectuer l'entretien
ou d'examiner le produit. Si le produit vibre anormalement, inspectez-le pour détecter tout
dommage avant de le redémarrer. N'utilisez pas le produit si l'une de ses piéces est défec-
tueuse.

N'installez pas le cable principal dans des zones ou le produit pourrait le couper. Suivez les
instructions fournies pour linstallation du cable.

Utilisez uniquement la station de charge fournie dans 'emballage pour recharger le produit.
Une utilisation incorrecte peut entrainer un choc électrique, une surchauffe ou une fuite de
liquide corrosif provenant de la batterie. En cas de fuite d'électrolyte, rincez a l'eau/a l'agent
neutralisant et consultez un médecin si le liquide corrosif entre en contact avec les yeux.
Lors du raccordement du cable principal a la prise de courant, utilisez un appareil différen-
tiel résiduel (RCD) avec un courant de déclenchement maximal de 30 mA.

Utilisez uniquement les batteries d'origine recommandées par MOVA. La sécurité du pro-
duit ne peut pas étre garantie avec des piles non d'origine. N'utilisez pas de batteries non
rechargeables.

Eloignez tout cordon d'alimentation et/ou rallonge de la zone de travail afin d'éviter
tout dommage aux cordons susceptible de créer un contact avec des piéces sous ten-
sion.

Les illustrations utilisées dans ce document sont fournies a titre indicatif uniquement.
Veuillez vous référer aux produits réels.

Ne laissez jamais des enfants, des personnes ayant des capacités physiques, sensorielles
ou mentales réduites, ou manquant d'expérience et de connaissances, ou des personnes
qui ne sont pas familiarisées avec ces instructions utiliser le robot. La réglementation lo-

cale peut limiter l'age de l'opérateur.
e
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* Ne connectez pas et ne touchez pas un cable endommagé tant qu'il n'est pas débranché
de la prise de courant. Si le cable est endommagé pendant le fonctionnement, débranchez
la fiche de la prise de courant. Un cable usé ou endommagé augmente le risque d'électro-
cution et doit étre remplacé par le personnel de maintenance.

* Ne poussez pas le produit avec force ou rapidement, car cela pourrait l'endommager.

 Afin de respecter les exigences en matiére d'exposition aux radiofréquences, une distance
de 35 cm (13,8 po) doit &tre maintenue entre l'appareil et les personnes.

* AVERTISSEMENT : pour recharger la batterie, utilisez uniquement le bloc d'alimentation
amovible fourni avec cet appareil.

1.2 Consignes de sécurité pour linstallation

* Evitez d'installer la station de charge dans des endroits ou des personnes pourraient trébu-
cher dessus.

* N'installez pas la station de charge dans des endroits ol il y a un risque d'accumulation
d'eau.

* N'installez pas la station de charge, y compris ses accessoires, a moins de 60 cm (23,6 po)
de tout matériau combustible. Un dysfonctionnement ou une surchauffe de la station de
charge et de l'alimentation électrique peut présenter un risque d'incendie.

1.3 Consignes de sécurité pour l'utilisation

+ Eloignez les mains et les pieds des lames rotatives. Ne placez pas les mains ou les pieds &
proximité ou sous le produit lorsqu'il est allumé.

* Ne soulevez pas et ne déplacez pas le produit lorsqu'il est allumé.

« Stationnez le robot sur la station de charge ou mettez-le hors tension lorsque des per-
sonnes, en particulier des enfants ou des animaux, se trouvent dans la zone de travail.

* Assurez-vous qu'il n'y a pas d'objets tels que des pierres, des branches, des outils ou des
jouets sur la pelouse. Sinon, les lames pourraient étre endommagées lorsqu'elles entre-
raient en contact avec un objet.

* Ne placez pas d'objets sur le produit ou la station de charge.

 N'utilisez pas le produit si le bouton d'arrét ne fonctionne pas.

» Evitez les collisions entre le produit et des personnes ou des animaux. Si une personne ou
un animal se trouve sur le chemin du produit, arrétez-le immédiatement.

* Mettez toujours le produit hors tension lorsqu'il n'est pas utilisé.

* N'utilisez pas le produit en méme temps qu'un arroseur escamotable. Utilisez la fonction
Programme pour vous assurer que le produit et l'arroseur escamotable ne fonctionnent pas
en méme temps.

+ Evitez de placer un canal de raccordement a l'endroit ot sont installés des arroseurs esca-
motables.

* Ne faites pas fonctionner le produit en présence d'eau stagnante dans la zone de travail,
par exemple en cas de forte pluie ou d'accumulation d'eau.

* Ne mettez pas le robot a l'envers.

=_—8
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1.4 Consignes de sécurité pour l'entretien

» Mettez le produit hors tension avant d'effectuer toute opération d'entretien.

* Aprés le lavage, assurez-vous que le produit est posé sur le sol dans sa position normale,
et non a l'envers.

* Ne retournez pas le produit pour nettoyer le chassis. Cette précaution est nécessaire pour
éviter que de l'eau ne pénétre dans le moteur et n'affecte son bon fonctionnement.

» Débranchez la fiche de la station de charge ou actionnez l'appareil de désactivation avant
de nettoyer ou d'effectuer 'entretien de la station de charge.

 N'utilisez ni nettoyeur haute pression ni solvants pour nettoyer le produit.

1.5 Sécurité de la batterie

Les batteries lithium-ion peuvent exploser ou provoquer un incendie si elles sont démontées,

court-circuitées, exposées a l'eau, au feu ou a des températures élevées. Manipulez-les avec

précaution, ne démontez pas et n'ouvrez pas la batterie, et évitez toute forme d'abus élec-
triqgue/mécanique. Conservez-les a l'abri de la lumiére directe du soleil.

* Utilisez uniquement le chargeur de batterie et l'alimentation fournis par le fabricant. L'uti-
lisation d'un chargeur et d'une alimentation électrique inappropriés peut provoquer des
chocs électriques et/ou une surchauffe.

» N'ESSAYEZ PAS DE REPARER OU DE MODIFIER LES BATTERIES ! Les tentatives de répa-
ration peuvent entrainer des blessures graves, en raison d'une explosion ou de choc élec-
trique. En cas de fuite, les électrolytes libérés sont corrosifs et toxiques.

» Cet appareil contient des batteries qui ne peuvent étre remplacées que par des personnes
qualifiées.

1.6 Risques résiduels
Pour éviter toute blessure, portez des gants de protection lorsque vous remplacez les lames.



1.7 Symboles et autocollants

AVERTISSEMENT -
Lisez le mode d'emploi avant d'utiliser le robot.

AVERTISSEMENT -
Gardez une distance de sécurité avec le robot pendant son fonctionnement.

AVERTISSEMENT -
Actionnez l'appareil de mise hors service avant de travailler sur le robot ou
de le soulever.

AVERTISSEMENT -
Ne montez pas sur le robot.

AVERTISSEMENT -

Il est interdit de jeter ce produit avec les déchets ménagers normaux. Veillez
a ce que le produit soit recyclé conformément aux dispositions |égales en
vigueur.

@ 14 WP vep> T B

AVERTISSEMENT -

N'approchez pas les mains et les pieds de cette zone lorsque le disque de
coupe est en position de tonte décalée. Tout contact avec les lames peut
causer des blessures graves.

¥




Ce produit est conforme aux directives UE applicables.

Cce
@ Classe Il
L]

Avant de charger le robot, lisez les instructions.

- Courant continu

|:| Classe I

UTILISATION PREVUE

Le produit de jardinage est destiné a la tonte domestique. Il est congu pour tondre fréquem-
ment, afin de maintenir une pelouse plus saine et plus belle que jamais. En fonction de la taille
de votre pelouse, votre tondeuse peut étre programmée pour fonctionner a tout moment ou a
n'importe quelle fréquence. Il est impossible de creuser, balayer ou déneiger.

€

Par la présente, Kutting Technology (Suzhou) Co, Ltd. déclare que le modéle d'équipement ra-
dio Tondeuse a gazon MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 est conforme a la directive 2014/53/
UE. Le texte intégral de la déclaration de conformité UE est disponible a l'adresse Internet
suivante : https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Le produit est conforme a la réglementation britannique PSTI ; le texte complet de la déclara-
tion de conformité est disponible a l'adresse Internet suivante : https://www.mova.tech/pages/
statement-of-compliance-for-uk-psti.

Pour consulter le manuel électronique détaillé, veuillez vous rendre sur le site https://www.
mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.
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2 Présentation du produit
2.1 Contenu de la boite

v s s s e /4
(6 I

@ Couvercle de protection LiDAR

© Tour de charge

(avec une rallonge de 10 m [32,8 pil)
© Alimentation

@ Piquets x 8, Clé hexagonale

© Tournevis

@ Chiffon non pelucheux

TH

® Le robot

O Plaque de base

@ Brosse de nettoyage

@ Lames et vis de rechange x 36
@ Manuel d'utilisation

@ Guide de démarrage rapide



2.2 Présentation du produit

Bouton d'arrét

Couvercle supérieur =

|_— Capteur de pluie

P~
1 Molette

LiDAR'

Affichage

Caméra stéréoscopiqu

Contacts de charge

Compartiment Airtag

Compartiment de
batterie

Roue omnidirectionnelle

Poignée

1: Le LiDAR aide a obtenir des informations sur l'environnement et facilite le positionne-
ment du robot, |'évitement des obstacles et la détection de l'eau et de la saleté. D'aprés
les tests en laboratoire réalisés par MOVA, la portée de détection (4 100 kix) est de 30 m
(98,4 pi) avec une réflectivité de 10 % et de 70 m (229,7 pi) avec une réflectivité de 80 %.
Le champ de vision est de 360°.

2 : La caméra stéréoscopique détecte les obstacles, les limites de la pelouse et la présence
humaine. L'angle de vue est de 120° (horizontal), 75° (vertical), 120° (diagonal). La résolu-
tion est de 2 MP.

e
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Voyant lumineux arriére

Couleur Signification
Rouge fixe Le robot fonctionne normalement ou est en veille.
Rouge pulsant Le robot est en cours de recharge dans la station de charge.

Le robot est en mode de tonte décalée, avec son disque de
Rouge fluide coupe décalé latéralement pour une coupe plus nette des
bordures.

Rouge clignotant a haute fré-

quence Une erreur s'est produite.

2.3 Présentation du service de liaison

Le service de liaison fournit une connectivité cellulaire 4G et une fonctionnalité GPS.

* La connectivité réseau 4G vous permet de surveiller a distance l'état de votre robot et de
lancer des taches de tonte sans connexion Wi-Fi.

* Le GPS intégré vous permet de suivre la localisation en temps réel du robot dans Google
Maps via l'application et de recevoir des notifications s'il sort de la zone désignée sur la
carte.

Activez le service de liaison

Le service de liaison s'active automatiquement lorsque vous mettez votre robot sous tension. Vous
verrez le bouton |l s'allumer sur l'écran du robot et dans l'application, confirmant la réussite de

l'activation. Pour vérifier ['état du service de liaison et sa date d'expiration, allez & Page Appareil >: >
Connexions > Service de liaison.

Le service de liaison est offert gratuitement pendant une période spécifiée dans la section Specifica-
tions, a compter de la date d'activation. Pour prolonger le service apres expiration, veuillez contacter
le service aprés-vente MOVA.

Remarque :

e Le service de liaison sera verrouillé s'il n'est pas renouvelé dans les trois mois suivant son expiration. Pour
réactiver le service, veuillez contacter l'équipe du service apres-vente de MOVA. La réactivation peut entrai-
ner des frais.

e Le service de liaison est congu exclusivement pour étre utilisé avec les tondeuses a gazon MOVA. Tout
état anormal détecté dans le service de liaison peut entrainer la suspension de votre service. Si cela
se produit, veuillez contacter le service aprés-vente MOVA qui vous aidera a rétablir le service.



2.4 Présentation du compartiment Airtag

Le compartiment Airtag peut accueillir un AirTag ou d'autres dispositifs de suivi qui vous
aident a localiser et a suivre votre robot.

Remarque : aucun AirTag n'est inclus. Veuillez préparer le votre.
Pour installer ou retirer des AirTags :

@ Mettez le robot hors tension. @ Recouvrez le LIDAR de son couvercle
de protection.

© Placez le robot sur le coté et ap- QAppuyez sur la boucle pour retirer le
puyez-le fermement contre un mur. As- support AirTag.

surez-vous que l'affichage, la caméra et
le LiDAR ne sont pas appuyés contre une
surface.

@ Insérez |'AirTag dans le support ou
retirez-le du support.




3 linstallation
3.1 Choisissez un emplacement approprié

Placez la station de charge sur une surface plane prés du bord de la pelouse et a proximité d'une
prise de courant. Assurez-vous que l'emplacement répond aux exigences suivantes :

» La zone dispose d'un signal Wi-Fi puissant.

Remarque : utilisez votre appareil mobile pour vérifier la puissance du signal Wi-Fi de 'emplacement.
Un signal Wi-Fi puissant garantit une connexion stable entre le robot et l'application.

« Le sol est suffisamment meuble pour permettre l'installation des piquets.

« Le terrain est plat. Toute pente peut faire glisser le robot en arriere et lui faire perdre le contact.

~

AN —

o Laissez au moins 1 m (39,4 po) d'espace libre sans obstacle a gauche, a droite et devant la station de

charge.
o L'herbe autour de l'emplacement doit étre coupée a moins de 6 cm (2,4 po).
o Sil'herbe est plus haute, veuillez d'abord la tondre a l'aide d'une tondeuse manuelle. L'herbe haute

peut empécher le robot de retourner a la station de charge.

4 N\

3.2 Installation de la station de charge

@ Insérez la tour de charge dans la plaque de base jusqu'a ce que vous entendiez un clic.




@ Fixez la plaque de base au sol avec les piquets et la clé hexagonale fournis.

/ N\

A 7

@) Insérez la brosse de nettoyage dans la tour de charge en alignant la languette sur la fente.

@ Branchez l'alimentation & la rallonge puis branchez-la sur une prise de courant. Veuillez maintenir
'alimentation a au moins 30 cm (11,8 po) au-dessus du sol.
Remarque : L'indicateur LED de la station de charge est bleu fixe lorsque celle-ci est sous tension.




© Retirez le couvercle de protection LiDAR.

@ Placez le robot dans la station de charge pour le recharger. Assurez-vous que les contacts de
charge du robot et de la station de charge sont correctement connectés.

Remarque :

¢ Le voyant lumineux clignote en vert lorsque le robot se charge correctement dans la station de

charge.

¢ Sivous souhaitez ajouter un garage pour une protection supplémentaire, utilisez le garage MOVA
assorti, disponible dans les magasins locaux ou en ligne. L'utilisation d'un Garage MOVA autre que
'original peut entrainer des problemes lors de la recharge.

N
J
Indicateur LED sur la station de charge
Couleur de la lumieére de I
Signification

l'indicateur LED

Rouge clignotant/fixe

1. 1ly a un probléme avec la station de charge (par exemple, un pro-
bléeme avec le courant ou la tension de recharge).

2. Le robot s'installe dans la station de charge, mais la charge est
anormale (par exemple, les contacts de charge ont un court-cir-
cuit).

Bleu fixe

La station de charge est alimentée en électricité. Le robot n'est pas
dans la station de charge.

Vert pulsant

Le robot est en cours de recharge dans la station de charge.

Vert fixe

Le robot s'amarre a la station de charge et :

1. Il est completement chargé, ou

2. Il ne se recharge pas car l'heure actuelle est en dehors de la pé-
riode de recharge spécifiée.

=_—8
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4 Préparation pour la premiere utilisation

4.1 Familiarisation avec le panneau de contréle

Le panneau de contréle situé a l'intérieur du couvercle supérieur offre les fonctions suivantes.

e Modes : Commutation entre la tonte de toute la surface et la tonte des bords.

e Programme : Affichez et activez/désactivez le « Programme printemps/été » et le « Programme
automne/hiver ».

o Parametres : Accédez aux configurations de tonte telles que l'efficacité de tonte, la hauteur de
tonte, la hauteur d'évitement des obstacles et la protection contre le gel/la pluie. Vous pouvez
également gérer les configurations du robot, y compris le code PIN, le volume, la langue, etc.

Remarque : Les fonctionnalités peuvent étre mises a jour en fonction de la version du logiciel.

4 )

Affichage (:

S 6 G

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

Mise sous tension/hors tension Démarrer
{0 (o1

Molette

Retour @ @ Home

Affichage

Icone Statut

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

@fj' Chargement (le robot s'est correctement connecté a la station de charge)
>g Bluetooth (Le robot est connecté a l'application via Bluetooth.)

/,:\\ Wi-Fi (Le robot est connecté a l'application via un réseau Wi-Fi.)

il Service de liaison (Le service de liaison est active.)
@ Programm'e (une tache est programmeée pour aujourd'hui et n'a pas encore

commence)

e
g
=0



Boutons

Bouton Fonction
Appuyez sur le bouton (') et maintenez-le enfoncé pendant 2 secondes pour
allumer le robot.
Marche/Ar-
rét (I) Pour éteindre le robot, assurez-vous qu'il ne se trouve pas dans la station de
charge. Appuyez sur (') pendant 2 secondes, puis saisissez le code PIN pour
confirmer.
Pour démarrer la tonte de toute la surface ou reprendre les taches mises en pause,
Démarrer Dl appuyez sur le bouton ] et refermez le couvercle supérieur du robot pour confir-
mer.
Pour renvoyer le robot a la station de charge, appuyez sur le bouton ) et fer-
Home OO L ;
mez le couvercle supérieur du robot pour confirmer.
Retour O Pour remonter d'un niveau dans le menu, appuyez sur le bouton & .
Pour confirmer la sélection dans les menus, appuyez sur la molette.
Pour activer le mode d'appairage Bluetooth, appuyez sur la molette pendant 3 se-
Molette condes.
Pour naviguer dans le menu, faites pivoter la molette dans le sens horaire/antiho-
raire.
Démarrer + Pour réinitialiser le robot, appuyez sur le bouton [ et le bouton & et mainte-
Retour nez-les enfoncés pendant 3 secondes.
Maintenez enfoncés le bouton ) et le bouton & pendant 3 secondes pour accé-
Home + Retour | der ala page A propos de dans les paramétres. La page A propos disparaitra dans
les 5 secondes.
Arrét Appuyez sur le bouton d'arrét pour arréter le robot. Le code PIN doit étre saisi sur
le panneau de contréle pour reprendre l'opération.

4.2 Parametres initiaux

Complétez les parameétres de base avant que le robot ne soit prét a fonctionner.

4.2.1 Réglage de la langue et du code PIN

@ Ouvrez le couvercle supérieur du robot.




@ Appuyez sur le bouton (') du panneau de contrble et maintenez-le enfoncé pendant 2 secondes
pour allumer le robot.

Remarque : Le robot s'allume automatiqguement lorsqu'il se connecte a la station de charge.

MOVA

©) Sélectionnez la langue de votre choix
Faites pivoter la molette dans le sens horaire pour descendre et dans le sens antihoraire pour monter
afin de sélectionner votre langue. Appuyez sur la molette pour confirmer.

Espafiol
Francais

Espariol
Francais

@ Définir le code PIN

a. Tournez la molette pour sélectionner un chiffre entre 0 et 9.
Faites pivoter dans le sens horaire pour augmenter le chiffre et dans le sens antihoraire pour le
diminuer.

b. Appuyez sur la molette pour confirmer et régler le chiffre suivant.

c. (En option) Pour modifier le chiffre précédent, tournez la molette dans le sens inverse des aiguilles
d'une montre jusqu'au chiffre 0 et continuez a tourner encore une fois.

Important : veuillez ne pas définir le code PIN sur « 0000 ».

Y
Set PIN Set PIN

Don't set to '0000' Don't set to '0000" Don't set to '0000'

d. Saisissez a nouveau le code PIN pour terminer le réglage du code PIN.
Remarque : Une fois votre code PIN défini, vous pouvez le mettre a jour a tout moment en accédant
a Parametres> Modifier le code PIN dans l'application ou en sélectionnant Parametres> Modifier

PIN sur l'affichage.
g
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4.2.2 Connexion du robot a Internet

Avant la configuration du réseau :
e Assurez-vous que le robot et votre appareil mobile sont sur le méme réseau Wi-Fi.

e Assurez-vous que votre appareil mobile se trouve & moins de 10 m (32,8 pi) du robot.
o Activez la fonction Bluetooth sur votre appareil mobile.

@ Scannez le code QR pour télécharger l'application MOVAhome sur votre appareil mobile.
Vous pouvez également télécharger l'application MOVAhome depuis ['App Store ou Google Play.

Download on the
App Store

A\, Get it on
ou >’ Google Play

C, MOVAhome }

@ Ouvrez l'application MOVAhome, créez un compte et connectez-vous.
@) Connectez-vous via l'une des méthodes suivantes :

o Code QR: allez & #iy Appareil et sélectionnez = Scanner pour se connecter. Scannez le code QR
situé a l'intérieur du couvercle supérieur du robot pour vous connecter.

o Ajout manuel : allez & # Appareil et sélectionnez + Ajouter. Sélectionnez ensuite votre modéle de
robot pour vous connecter.

o Détection automatique : le robot recherche les appareils a proximité. Appuyez sur votre robot dans la
liste des appareils découverts pour le connecter.
@ suivez les instructions de l'application pour terminer la connexion au réseau Wi-Fi.
Important :
e Veuillez utiliser un réseau a bande unique de fréquence 2,4 GHz.

e Assurez-vous que votre réseau Wi-Fi ne dispose pas d'un pare-feu et n'est pas crypté. Sinon, la configu-
ration du réseau pourrait échouer.

—
—
o=@



© Appuyez sur la molette du panneau de contréle et maintenez-la enfoncée pendant 3 secondes.
Le robot passe en mode d'appairage Bluetooth.

@ suivez les instructions de l'application pour terminer l'appairage.
Remarque : Le service de liaison permet de contréler a distance sans Wi-Fi, mais une connexion Wi-Fi
est recommandée pour des performances optimales.

4.2.3 Autres parametres

Dissociation du robot

Le robot est automatiquement associé au compte MOVAhome une fois l'appairage réussi. Chaque
appareil ne peut étre lié qu'a un seul compte. Il ne peut pas étre associé a un autre compte en méme
temps.

Pour associer le robot a un nouveau compte, vous devez d'abord le dissocier. Pour le dissocier :

1. Ouvrez l'application MOVAhome. Allez & fx Appareil.

2. Localisez le nom de votre robot. Si plusieurs robots sont associés a votre compte MOVAhome, ba-
layez vers la gauche ou vers la droite pour accéder a la page du robot que vous souhaitez modifier.
3. Appuyez sur le nom du robot dans le coin supérieur gauche.

4. Sélectionnez Supprimer.

Remarque : lorsqu'un robot est supprimé du compte MOVAhome, toutes les données utilisateur acquises

par le robot sont effacées du serveur.
Partagez votre robot

1. Appuyez sur le nom du robot dans le coin supérieur gauche.
2. Sélectionnez Partage d'appareil.

Déconnexion et suppression du compte
1. Allez & & Moi > Paramétres > Généralités > Compte.
2. Sélectionnez Déconnexion ou Suppression du compte.

Réinitialisation de votre robot

Une fois que vous réinitialisez le robot aux parametres d'usine, toutes les données enregistrées sur le

robot sont effacées. Vous pouvez réinitialiser votre robot de l'une des manieres suivantes :

e Appuyez simultanément sur les boutons Démarrer et Précédent pendant 3 secondes sur le panneau
de controle.

o Accédez aux Parametres et sélectionnez Réinitialiser le robot via l'affichage.

e
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5 Cartographiez votre jardin

Important : avant de procéder a la cartographie, veuillez vérifier les points suivants :
* Le niveau de batterie du robot est supérieur a 50 %.
e Le couvercle de protection du LiDAR est retiré.

e Le couvercle supérieur est fermeé.
e Le robot se connecte correctement a la station de charge.

/ N\

5.1 Création de frontiére virtuelle

Avant de commencer le processus de cartographie, veuillez garder a l'esprit les points suivants :
e Restez a moins de 5 m (16,4 pi) derriére le robot pendant le processus de cartographie.




e Le robot peut franchir des pentes dont l'inclinaison peut atteindre 80 % (38,7° ). Cependant, pour
obtenir de meilleurs résultats de tonte, il est recommandé de maintenir la pente des zones de travail
en dessous de 45 % (24°). Ve

G J

Remarque : Si la frontiere est définie sur des pentes supérieures a 45 % (24°), le robot peut
légerement glisser au-dela de la frontiere.

o Pour les zones plus étroites que1 m (39.4"), veuillez les définir comme chemins afin de permettre au
robot de passer. Pour plus d'informations, consultez Definition d'un chemin.

21m7

« Sivotre pelouse dépasse de plus de 6 cm (2,4 po) le sol adjacent, maintenez le robot a au
moins 10 cm (3,9 po) du bord. Si votre pelouse est au méme niveau que le sol adjacent, le robot
peut traverser le périmetre pour obtenir des résultats de tonte optimaux le long des bords.

s

e Assurez-vous que les angles de rotation sont supérieurs a 90° . Pour les angles inférieurs a 90°, il
peut étre difficile pour le robot d'obtenir une coupe nette.

4 N




Démarrer la cartographie :
1. Appuyez sur Démarrer la cartographie dans 'application. Le robot vérifiera son état et s'étalonnera.

4 N\
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Attention : il quittera automatiquement la station de charge pour procéder a l'étalonnage. Soyez prudent.

2. Guidez le robot a distance jusqu'au bord de votre pelouse et appuyez sur Définir le point de départ
pour établir le point de départ de la limite.

/ N\
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3. Cartographie de la zone de travail. Les deux méthodes suivantes sont prises en charge.
« Commandez a distance le robot pour qu'il se déplace le long du périmétre de votre pelouse afin de
délimiter la zone de travail.
e Activez le mode de détection automatique des limites pour délimiter la zone de travail. Grace a un
algorithme d'lA avancé, le robot peut identifier les limites sans avoir besoin d'étre guidé manuelle-

ment.
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Important :

« Le mode Détection automatique des limites nécessite des limites de pelouse claires et doit étre utilisé
de jour pour garantir une bonne visibilité. Evitez d'utiliser cette fonction en cas de faible luminosité

ou de pluie.
« Nous vous recommandons de suivre le robot lorsque vous utilisez le mode de détection automatique

des limites. Si le robot ne parvient pas a détecter les limites avec précision, vous pouvez quitter le
mode de détection automatique des limites et passer a la télécommande a tout moment.
e Assurez-vous que la caméra frontale du robot est propre et dégagée.
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4. Lorsque le robot revient a moins de 1 m (39,4 po) du point de départ, vous pouvez appuyer sur Fer-
mer la limite pour terminer le réglage des limites.

5. (Facultatif) Modification de la carte.

Vous pouvez également accéder a Page Appareil > &> Modifier pour régler la carte aprés avoir terminé
la cartographie.

@ Définir la zone interdite

Bien que le robot puisse éviter automatiquement les obstacles, il est nécessaire de définir les zones

présentant un risque de chute, telles que les piscines et les bacs a sable, comme zones interdites. Pour

les objets que vous souhaitez protéger (comme un parterre de fleurs, un trampoline, un potager ou

une racine d'arbre exposée), veuillez les définir comme des zones interdites.

@ Ajout ou extension des zones

« Pour créer plus de zones

Sivotre pelouse est séparée par des routes ou si vous avez plusieurs pelouses isolées, vous pouvez
continuer a créer des zones de travail.

Remarque : si votre jardin comporte des allées en pierre, délimitez-les comme des zones séparées.
Tracez ensuite des chemins de liaison pour que le robot puisse naviguer entre les zones.
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» Pour étendre des zones existantes
Vous pouvez étendre une zone existante en créant la zone que vous souhaitez inclure. Si les deux

zones se chevauchent, elles seront automatiquement fusionnées.
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© Définition d'un chemin

Pour les zones isolées, veuillez créer un chemin pour les relier. Les zones isolées sans chemin seront
inaccessibles au robot.

Remarque : Par défaut, le robot se déplace uniqguement le long du chemin sans tondre l'herbe.
Important : si votre pelouse est divisée par des passages d'une hauteur supérieure a 6 cm (2,4 po),
placez un objet dont la pente est égale a la hauteur du passage (une rampe, par exemple).

A 41260!11
« Pour relier deux zones de travail isolées

Pour les zones isolées, veuillez créer des chemins pour les relier. Sinon, elles seront inaccessibles au
robot.

Important : assurez-vous que le début et la fin du chemin se trouvent dans la zone de travail.

7 5 oo Ve ~N
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* Pour connecter la zone de travail et la station de charge

Si votre station de charge ne se trouve pas dans la zone de travail, vous devez créer un chemin pour la
relier a la zone de travail.

Important :

e Assurez-vous qu'une extrémité se trouve a l'intérieur de la zone de travail et que ['autre extrémité se
trouve juste devant la station de charge. Il est conseillé d'aligner le chemin sur la station de charge.

e Lorsque vous créez des chemins pour relier la zone de travail et la station de charge, n'installez pas le

robot a distance dans la station de charge. Dans le cas contraire, le LiDAR peut étre bloqué, ce qui peut
entrainer un échec de la cartographie.

" @ (




O Séparer et combiner des zones
Divisez une zone en zones plus petites ou fusionnez des zones qui ont été divisées en une zone plus
grande.
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6. Appuyez sur Terminer la carte.

Important :

« Ne déplacez pas manuellement le robot lors de la création de la limite, car cela pourrait entrainer
'échec de la cartographie.

e Lorsque la cartographie commence, ne connectez pas le robot a distance a la station de charge avant
que le processus de cartographie soit terminé. Dans le cas contraire, le LiDAR peut étre bloqué, ce qui
peut entrainer un échec de la cartographie.

5.2 Ajout d'une deuxieme carte

La fonction Double carte est congue pour les situations ou le robot ne peut pas se déplacer de ma-
niere autonome entre des pelouses distinctes ou lorsque plusieurs cartes sont nécessaires.

Vous devrez peut-étre créer une deuxiéme carte si :

« Vos pelouses avant et arriére ne peuvent pas étre reliées.

o |l existe une différence de hauteur importante entre les zones de pelouse.

e Vous possédez plusieurs propriétés, mais un seul robot.

o La superficie de votre pelouse est trop importante pour une seule carte.

Remarque : sivos pelouses sont reliées entre elles et que leur superficie totale est inférieure a la ca-
pacité du robot, utilisez plutdét une configuration multi-zones.

Pour cartographier la deuxieme pelouse :

Zone A

Zone D

Zone E




Pour cartographier la deuxieme pelouse :
1. Préparez la station de charge.

» Sivous avez acheté une deuxieme station de charge, installez-la sur la deuxieme pelouse.

= Sinon, déplacez manuellement le robot et sa station de charge pour démarrer la cartographie de la
deuxieme pelouse.

2. Allez a Page Appareil > & et appuyez sur Ajouter une carte dans MOVAhome pour créer la deu-

xieme carte.
3. Une fois que vous avez terminé la deuxieme carte, vous pouvez passer d'une carte a l'autre via
> Utiliser.
= o o
< ..o < -
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Remarque :
o Apres avoir changé de carte, les programmes et les parameétres de tonte de la carte actuelle seront
appliqués.

o Vous pouvez acheter une station de charge supplémentaire a installer sur la deuxieme carte pour plus de
commodité. Avec une station de charge séparée installée dans la deuxieme carte, il vous suffit de déplacer
manuellement le robot entre les deux cartes.

6 Fonctionnement

6.1 Démarrer la tonte pour la premiere fois

Conseils avant de tondre :

o Utilisez une tondeuse manuelle pour tondre ['herbe a une hauteur maximale de 12 cm (4,7 po).

o Débarrassez la pelouse de tous les obstacles, notamment les débris, les tas de feuilles, les jouets,
les fils et les pierres. Assurez-vous qu'aucun enfant ni animal domestique ne se trouve sur la pelouse
lorsque le robot tond.

e Comblez les trous dans la pelouse.

o Définissez les préférences de tonte dans l'application a l'avance (par exemple, l'efficacité de tonte, la hauteur
de tonte et la direction de la tonte).

Vous pouvez choisir l'une des deux méthodes suivantes pour démarrer la tonte.
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a) Démarrage via le panneau de contréle
1. Ouvrez le couvercle supérieur du robot.

{7
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3. Faites pivoter la molette pour sélectionner le mode de tonte.

Edge
Mowing

Press [ to start all
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4. Appuyez sur le bouton >l et fermez le couvercle supérieur du robot pour confirmer. Le robot quitte-
ra la station de charge et commencera la tonte de toute la surface.

b) Démarrage via l'application
1. Ouvrez l'application.
2. Sélectionnez un mode de tonte et appuyez sur Démarrer la tonte pour commencer a tondre.

6.2 Tondre la pelouse avec double carte

1. Déplacez manuellement le robot sur la carte que vous souhaitez tondre.

2. Sélectionnez la carte correcte dans l'application avant de commencer a tondre.

Remarque : Apres avoir changé de carte, les programmes et les paramétres de tonte de la carte ac-
tuelle seront appliqués.

Comment gérer les problémes de batterie faible ou de charge ?

Pour les taches avec une seule station de charge, si vous ne déplacez pas manuellement la station
de charge avec le robot vers la deuxiéme carte, le robot risque d'épuiser sa batterie et d'afficher un
message d'échec de chargement, car il ne pourra pas localiser la station de charge. Pour résoudre ce
probleme, veuillez suivre les étapes suivantes :

a. Déplacez manuellement le robot vers la carte ou se trouve la station de charge pour le recharger.
b. Apres le chargement, remettez le robot sur la carte d'origine. La tonte reprend automatiquement.
Important : ne modifiez pas la carte dans l'application au cours de cette procédure. Le robot se sou-
vient ainsi de sa derniere position et peut reprendre la ou il s'est arrété.

c. Répétez ces étapes au besoin jusqu'a ce que toute la pelouse soit tondue.
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6.3 Pause
Pour mettre en pause la tache de tonte en cours, vous pouvez appuyer sur le bouton Arréter du robot
ou toucher Pause dans l'application.

Remarque : le robot ne peut pas étre démarré directement via l'application apres avoir appuyé sur
le bouton Arrét. Pour reprendre l'opération, entrez votre code PIN sur le panneau de controle.

6.4 Reprise

Pour reprendre la tache lorsque le robot est en pause, appuyez sur le bouton D, puis fermez le cou-
vercle supérieur du robot pour confirmer. Le robot reprend la tdche de tonte précédente. Vous pouvez
également appuyer sur Continuer dans l'application pour reprendre la tonte.

6.5 Retour a la station de charge

Pour renvoyer le robot a sa station de charge :
1. Appuyez sur O sur le panneau de controle.
2. Confirmez la mise en pause ou l'annulation de la tache en cours.

3. Fermez le couvercle supérieur du robot pour confirmer. Le robot retournera automatiquement a la
station de charge pour se recharger.

Sinon, vous pouvez renvoyer le robot dans 'application.

Q — :
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7 Application MOVAhome

Ou vous pouvez en savoir plus

L'application MOVAhome est bien plus qu'une télécommande. L'application vous offre de nombreuses
possibilités : régler divers parametres a distance, essayer difféerents modes de tonte et ajuster les
programmes de tonte.

7.1 Parametres de tonte

Fonction

Emplacement
dans l'applica-
tion

Description

Modes de
tonte

Page Appareil >
Boite de sélection
du mode dans
le coin supérieur
gauche

Le robot offre différents modes de tonte. Vous pouvez
passer d'un mode a l'autre via l'application, notamment
la tonte de toute la surface, la tonte par zone, la tonte des
bords, la tonte localisée et le mode manuel.

Programme

Page Appareil>

Une fois la premiere carte établie, le robot crée automa-
tiguement deux programmes de tonte hebdomadaire en
fonction de la taille de la pelouse, a savoir « Programme
printemps/été » et « Programme automne/hiver ». Grace
a la fonction de programmation, vous pouvez laisser le
robot se charger entierement de la tonte quotidienne. Il
vous suffit d'entretenir régulierement le robot.

Remarque : si vous craignez que le robot ne vous dérange
ou ne dérange vos voisins lorsqu'il fonctionne de maniere
autonome a certaines heures, vous pouvez accéder a
Parametres> Ne pas déranger et définir 'heure de la fonc-
tion Ne pas déranger dans l'application.

Formes de
tonte

Page Appareil>&
> Modifier > Formes

Personnalisez votre pelouse en y ajoutant des formes. Les
formes définies seront exclues de la tonte dans tous les
modes de tonte. Vous pouvez modifier leur position, leur
taille ou les supprimer dans Formes.

Disque de
coupe Ultra-
Trim ™

Page Appareil>:—z
> UltraTrim ™

Le disque de coupe UltraTrim ™ est concu pour se dépla-
cer sur le coté lorsqu'il atteint les bords de la pelouse, ce
qui garantit une coupe plus nette. Consultez l'application
MOVAhome pour obtenir des instructions d'utilisation spé-
cifiques.

7.2 Fonctions de protection contre les intempéries

Sivous craignez que des conditions météorologiques défavorables affectent le travail de tonte, vous
pouvez activer les fonctions de protection contre les intempéries suivantes dans Page Appareil >§

dans l'application.

Fonction

Description

la pluie

Protection contre

Lorsque cette fonction est activée, le robot interrompt automatiquement la
tonte et retourne a la station de charge lorsqu'il pleut. Vous pouvez régler la
durée de protection contre la pluie dans l'application.

Remarque : Tondre de l'herbe mouillée peut endommager votre pelouse. Il
est conseillé de prolonger la durée de la protection pour permettre a 'herbe
de sécher avant de la tondre a nouveau.
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Tondre a des températures inférieures a 0 ° C (32 ° F) peut causer des dommages
permanents au gazon. Par mesure de sécurité, la batterie ne se chargera pas.

) Pour protéger votre pelouse et votre robot, vous pouvez activer la fonction de
Protection contre

le gel protection contre le gel. Lorsque cette fonction est activée, le robot interrompt

automatiquement la tonte et retourne a la station de charge lorsque la tempé-
rature est inférieure a0° C(32°F) et reprend la tonte lorsque la température
est supérieurea0°C(32°F) et que le robot peut se charger normalement.

7.3 Fonctions antivol et de sécurité

Cette section traite des fonctions antivol et de sécurité du robot, notamment des alarmes en cas de
levage ou de déplacement hors carte, de la localisation en temps réel, des alertes en cas de présence
humaine et d'un verrouillage parental afin d'éviter tout fonctionnement involontaire.

Pour activer les fonctions antivol et de sécurité, allez a Page Appareil > dans l'application.

Fonction Description

Lorsque cette fonction est activée, une alarme retentit immeédiatement
Alarme de levage | lorsque le robot est soulevé et celui-ci se verrouille. Pour reprendre le fonc-
tionnement, saisissez d'abord le code PIN sur le robot.

Lorsque cette fonction est activée, le robot est verrouillé et l'alarme se dé-

Alarme hors carte . . ey
clenche immédiatement s'il s'éloigne de la carte.

Localisation en Lorsque cette fonction est activée, vous pouvez voir la position actuelle du
temps reel robot sur Google Maps.

Alerte de détec-

A ; Lorsque cette fonction est activée, le robot vous avertit lorsqu'il détecte une
tion de présence

présence humaine.

humaine
Verrouillage pa- | Lorsque cette option est activée, le robot est verrouillé. Activez cette fonction
rental si vous craignez que des enfants puissent utiliser le robot.

Remarque : Les fonctions d'alarme hors carte et de localisation en temps réel ne sont disponibles que
lorsque le service de liaison est activé.

7.4 Fonctions de TrueGuard

Ce robot vous permet de garder un ceil sur votre jardin grace a des vidéos en temps réel et des pa-
trouilles a des endroits spécifiques via l'application.

Fonction Description

Appuyez sur (@ pour afficher un flux vidéo en direct de la caméra frontale
du robot, ce qui vous permet de surveiller votre jardin a tout moment, ou que
Vous soyez.

Vidéo en temps
reel

Lorsque le robot est en veille, vous pouvez l'envoyer patrouiller dans des
Patrouille zones ou des endroits spécifiques de votre jardin via l'application. Pour accé-
der a cette fonctionnalité, allez & (@ > Patrouille.
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7.5 Chargement

Vous pouvez régler les parametres de chargement via Page Appareil > > Chargement dans l'application.

7.5.1 Période de recharge personnalisée

La fonction de Période de recharge personnalisée vous permet de personnaliser la période de charge du
robot en fonction d'heures spécifiques. Lorsque cette fonction est activée, le robot se charge lui-méme
pour atteindre un niveau de batterie sOr lorsque le niveau de la batterie est faible et qu'iln'y a pas de
taches de tonte, et il effectue une charge compléte uniquement pendant la période de charge désignée.

7.5.2 Contréle du niveau de batterie

= Niveau de batterie pour la recharge automatique : définissez les niveaux de batterie auxquels le ro-
bot retourne automatiquement a la station de charge.

= Niveau de batterie pour la reprise des taches : définissez les niveaux de batterie auxquels le robot
reprend automatiquement les taches de tonte inachevées.

Remarque : 'équipe de développement de MOVA effectuera continuellement des mises a jour OTA (par

transmission radio) et de la maintenance sur le micrologiciel et l'application. Vérifiez les notifications

de mise a jour ou activez la fonction de mise a jour automatique pour maintenir le micrologiciel et

l'application a jour et profiter de plus de fonctionnalités.

8 Entretien

Pour améliorer les performances et la durée de vie du robot, nettoyez-le régulierement et remplacez
les piéces usées selon la fréquence indiquée ci-dessous :

Piece Fréquence de remplacement
Lames Toutes les 6 a 8 semaines ou plus tot
Brosse de nettoyage Tous les 12 mois ou plus tot
Remarque :

« Vous pouvez vérifier le temps restant pour les lames et la brosse de nettoyage en naviguant vers
Page Appareil > > Consommables et maintenance dans l'application. Apres avoir remplacé les
consommables comme demandé, accédez a la page de détails du consommable et appuyez sur J'ai
remplacé pour réinitialiser le minuteur.

» Sivous avez défini des zones de votre jardin pour le nettoyage et l'entretien réguliers du robot, vous pou-
vez définir des points d'entretien sur la carte en accédant a Page Appareil > > Aller au point d'entretien >
Modifier le Point. Une fois les points d'entretien définis, il vous suffit d'appuyer sur Aller pour diriger le robot
vers les emplacements désignés afin de faciliter ['entretien.

8.1 Nettoyage

Nettoyez régulierement votre robot pour éviter que 'herbe coupée et la saleté ne s'accumulent et
n'obstruent le disque de coupe et les roues motrices, ce qui peut affecter ses performances de tonte,
de déplacement vers la station et de déplacement sur le terrain. Nous recommandons d'utiliser un kit
de nettoyage, disponible dans les magasins locaux ou en ligne.

/\ Avertissement : avant de procéder au nettoyage, veuillez éteindre le robot et débrancher la station
de charge.
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= Le boitier, le chassis et le disque de coupe :

1. Mettez le robot hors tension. 2. Recouvrez le LiDAR de son couvercle de protection.

MOVA

3. Placez le robot sur le coté et appuyez-le 4. Nettoyez le boitier, le disque de coupe et
fermement contre un mur. Assurez-vous que le chassis avec un tuyau d'arrosage.
l'affichage, la caméra et le LiDAR ne sont pas

appuyés contre une surface.

/\ Avertissement : ne touchez pas les lames lors du nettoyage du chdassis. Veuillez porter des gants
pour le nettoyage.

Attention : veuillez ne pas utiliser de nettoyeur haute pression pour le nettoyage. N'utilisez pas de
détergents pour le nettoyage.

5. Utilisez un chiffon non pelucheux pour nettoyer soigneusement le capteur LiDAR.




« Contacts de charge et caméra frontale :

Utilisez un chiffon propre pour essuyer les contacts de charge du robot et de la station de charge, et
nettoyez également la caméra frontale. Veillez a ce que les contacts de charge et la caméra frontale
restent secs aprées le nettoyage.

» Roues motrices :
Utilisez une brosse pour enlever la boue des roues afin d'assurer une bonne adhérence.

8.2 Remplacement des composants

= Remplacement des lames
Pour que les lames restent bien aiguisées, il convient de les remplacer régulierement. Il est recom-

mandé de remplacer les lames toutes les 6 a 8 semaines ou plus tot. N'utilisez que des lames d'origine
MOVA.

Remarque : veuillez remplacer l'intégralité des 12 lames en méme temps afin de garantir un systéme
de coupe équilibré.

1. Mettez le robot hors tension. 2. Recouvrez le LIDAR de son couvercle de protection.




3. Placez le robot sur le c6té et appuyez-le 4. Desserrez les vis avec un tournevis cruciforme.
fermement contre un mur. Assurez-vous

que l'affichage, la caméra et le LiDAR ne
sont pas appuyés contre une surface.

5. Retirez les 12 lames et les vis. 6. Alignez les nouvelles lames avec les trous du
disque de coupe, puis fixez-les avec les vis.

*« Remplacement de la brosse de nettoyage
Lorsque la brosse de nettoyage du capteur LiDAR est usée, ses poils peuvent s'effilocher ou se dé-
tériorer, ce qui affecte ses performances de nettoyage. Remplacez régulierement la brosse de net-

toyage afin d'obtenir un bon résultat. Il est recommandé de remplacer la brosse de nettoyage tous
les12 mois ou plus tot.




9 Batterie

9.1 Température de fonctionnement et de chargement

Le robot fonctionne normalement lorsque la température de la batterie est comprise entre -6 ° C (21 ° F)
et57°C(135°F).

Ne rechargez pas la batterie a une température inférieure a 6 ° C (43 ° F) ou supérieure a 57° C (135° F),
car le chargement sera bloqué par le systeme de protection de la batterie. Le chargement reprend des
que la température de la batterie dépasse 6 ° C (43 ° F) ou descend en dessous de 57° C (135° F) et que la
batterie est en mesure d’accepter la charge.

Remarque : toutes les valeurs de température admettent un écart de 3° C (37 ° F).

Pour obtenir les meilleures performances, il est recommandé d'utiliser la tondeuse a gazon a une tem-
pérature ambiante comprise entre 10° C(50°F) et 30° C (86 ° F).

Mode de chargement a faible puissance :

Lorsque le mode de chargement a faible puissance est activé, les fonctions non liées au chargement
sont désactivées (le réseau est mis hors tension).

Pour activer le mode de chargement a faible puissance, appuyez simultanément sur le bouton > et le
bouton O, puis appuyez rapidement 5 fois sur le bouton OK. Vous entendrez une invite vocale : Le
mode de chargement a faible puissance est activeé.

Pour désactiver le mode de chargement a faible puissance, redémarrez le robot.

9.2 Exigences en matiére de stockage

Pour un stockage a long terme, chargez le robot tous les 6 mois afin de protéger la batterie. Les dom-
mages causés a la batterie par une décharge excessive ne sont pas couverts par la garantie limitée. La
température de stockage a long terme de la batterie doit étre comprise entre-10°C(14°F) et 35° C (95
° F). Afin de minimiser les dommages, la température de stockage recommandée pour la batterie est
comprise entre0°C(32°F)et25°C(77°F).

Remarque : la durée de vie de la batterie du robot dépend de la fréquence d’utilisation et du nombre
d’'heures de fonctionnement. Si la batterie est endommagée ou ne peut pas étre chargée, ne vous dé-
barrassez pas sans précaution de la batterie obsoléte ou défectueuse. Veuillez respecter les réglemen-
tations locales en matiére de recyclage.

10 Stockage hivernal

Le robot

1. Chargez complétement la batterie avant d'éteindre le robot.

2. Nettoyez soigneusement le robot avant de le ranger pour ['hiver.

3. Mettez en place le couvercle de protection LiDAR.

4. Rangez le robot a l'intérieur dans un endroit sec, a une température supérieure a0°C (32°F).

« Station de chargement

Débranchez la station de charge et rangez-la dans un endroit sec et frais, a 'abri de la lumiére directe
du soleil.

Remarque : Apres le stockage hivernal, veuillez réinstaller la station de charge ety placer le robot
pour le recharger. Si vous réinstallez la station de charge a un autre endroit, le robot mettra automa-
tiqguement a jour 'emplacement de la station dés qu'il la chargera et la quittera. Si vous rencontrez
des erreurs de positionnement en raison de changements majeurs dans votre jardin, il est recomman-
dé de refaire la cartographie de la zone.

11 Transport
Pour les transports sur de longues distances, veillez a ce que le robot soit éteint. Il est recommandé

d'utiliser l'emballage d'origine. Mettez en place le couvercle de protection LiDAR.

A\ Avertissement :
« Veuillez éteindre le robot avant de le transporter.

o Soulevez le robot par la poignée latérale, en éloignant le disque de coupe de votre corps.
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12 Recherche de pannes

Probleme

Cause

Solution

Le robot n'est pas
connecté a l'applica-
tion.

1. Le robot ne se trouve pas
dans la zone de couver-
ture du signal Wi-Fi ou de
la portée Bluetooth.

2. Le robot est éteint ou
redémarre.

1. Vérifiez que 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.

Echec de la connexion
au Wi-Fi.

Le robot ne prend en
charge que les réseaux
2.4 GHz.

Assurez-vous d'utiliser un réseau a bande
unique de fréquence 2,4 GHz.

Robot soulevé.

La roue n'est pas au sol.

—_

. Reposez le robot sur une surface plane.

. Saisissez le code PIN sur le robot et confirmez.

. Le robot ne peut pas traverser des objets d'une
hauteur supérieure a 6 cm (2,4 po). Veillez a ce
que le sol soit plat a 'endroit ou le robot opére.

w N

Robot incliné.

Le robot s'incline de plus
de 80 % (38,7°).

—_

. Reposez le robot sur une surface plane.

. Saisissez le code PIN sur le robot et confirmez.

. Le robot ne peut pas gravir des pentes supé-
rieures a 80 % (38,7 °).

w N

Robot coincé.

Le robot est coincé et ne
parvient pas a se dégager.

—_

. Retirez les obstacles environnants, puis réessayez.

. Déplacez manuellement le robot vers un
endroit plat et dégagé a l'intérieur de la carte,
puis essayez de relancer la tache. Si le pro-
bleme persiste, veuillez réessayer aprés avoir
replacé le robot dans la station de charge.

3. Vérifiez s'iln'y a pas de trous dans le sol.
Comblez les trous avant de tondre afin d'éviter
que le robot ne reste coincé.

4. Vérifiez si I'herbe environnante ne dépasse pas
12 cm (4,7 po). Vous pouvez régler la hauteur
d'évitement des obstacles ou utiliser une ton-
deuse manuelle pour tondre la pelouse a l'avance
afin d'éviter que le robot ne reste coincé.

5. Si le robot se retrouve souvent coincé a cet

endroit, vous pouvez le définir comme zone

interdite.

N

—_

. Nettoyez les roues motrices et réessayez.

La roue ne peut pas tour- 2. Sivous continuez a rencontrer cette erreur,
Erreur des roues mo- .
. ner ou le moteur de roue a essayez de redémarrer le robot.
trices. R ; : X .
un probleme. 3. Si le probléme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.
1. Nettoyez le disque de coupe avant de réessayer.
2. Vérifiez si l'herbe environnante ne dépasse

Le disque de coupe ne
tourne pas.

Le disque de coupe ne
peut pas tourner norma-
lement ou le moteur de
coupe a un probléme.

pas 12 cm (4,7 po). Vous pouvez utiliser une

tondeuse manuelle pour tailler la pelouse a

l'avance afin d'éviter que le disque de coupe
ne soit bloqué par de ['herbe haute.

3. Vérifiez si de l'eau ne se trouve pas sous le
disque de coupe. Si c'est le cas, déplacez le
robot vers un endroit sec, puis réessayez.

4. Sivous continuez a rencontrer cette erreur,

essayez de redémarrer le robot.

. Si le probleme persiste, veuillez contacter le

U

service aprés—vente.
e
— _ ——
-
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Probléeme

Cause

Solution

—_

. Nettoyez le disque de coupe avant de rées-

. . sayer.
Le disque de coupe ne | Le disque de coupe ne . . R
; N ; N 2. Sivous continuez a rencontrer cette erreur,
parvient pas & monter | parvient pas a monter ou .
essayez de redémarrer le robot.
ou descendre. descendre. ; X ) ;
3. Si le probléme persiste, veuillez contacter le
service aprés-vente.
1. Nettoyez le systeme de coupe et retirez tous
les débris ou objets étrangers.
. . 2. Si cette erreur persiste, vous pouvez d'abord
Le disque de coupe ne | Le disque de coupe ne . . . :
. i . désactiver la fonction UltraTrim ™,
peut pas se déplacer peut pas se déplacer laté- ) . : .
) 3. Si le probléme persiste, veuillez contacter le
latéralement. ralement. . .
service apres-vente.
4. Appliquez périodiquement un lubrifiant sur la
liaison pivot excentrée du disque de coupe.
1. Vérifiez si le robot n'est pas coincé quelque
part.
2. Tapotez doucement le pare-chocs et assu-
Le capteur du pare-chocs s -
rez-vous qu'il rebondit.
Erreur de pare-chocs. avant est constamment . . .
i ) 3. Si vous continuez a rencontrer cette erreur,
déclenché. )
essayez de redémarrer le robot.
4. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.
1. Vérifiez que la station de charge est correcte-
ment connectée a l'alimentation.
Le robot s'installe dans la 2. Vérifiez que les contacts de chargement du
station de charge, mais le robot et de la station de charge sont propres.
Erreur de chargement. | courant ou la tension de 3. Une fois la vérification terminée, essayez a
chargement présente un nouveau d'amarrer le robot dans la station de
probleme. charge.
4. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.
1. Utilisez le robot lorsque la température de la
La température de la bat- batterie descend en dessous de 57° C(135°F).
terie est=65°C(149°F) 2. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
Le robot s'arréte sur service apres-vente.
place. . .
1. Utilisez le robot lorsque la température de la
La température de la bat- batterie est supérieure a-9°C (16 °F).
terieest<-15°C(5°F) 2. Sile probléme persiste, veuillez contacter le

service apres-vente.




Probléeme

Cause

Solution

Le robot interrompt
ses taches et retourne
a la station.

La température de la bat-
terie est=262°C(144°F)

—_

. Eteignez le robot et attendez que la tempéra-
ture de la batterie descende en dessous de 57
°C(135°F). La température baissera automa-
tiguement apres un certain temps.

2. Si le probleme persiste, veuillez contacter le

service apres-vente.

La température de la bat-
terieest<-6°C(21°F)

—_

. Utilisez le robot lorsque la température de la
batterie est supérieure a -6 ° C (21 °F).

Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

N

Le robot est dans la
station mais ne se
recharge pas.

La température de la bat-
terie est>57°C(135°F)

—_

. Eteignez le robot et attendez que la tempéra-
ture de la batterie descende en dessous de 57
°C(135°F). La température baissera automa-
tiguement apres un certain temps.

2. Si le probleme persiste, veuillez contacter le

service apres-vente.

La température de la bat-
terieest<6°C(43°F)

—_

. Utilisez le robot lorsque la température de la
batterie est supérieure a 6° C (43 °F).

. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

N

Le LiDAR est bloqué.

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

—_

. Réessayez apres avoir retiré le couvercle de
protection lidar.

2. Sile lidar du robot est sale, nettoyez-le avec

un chiffon non pelucheux et réessayez.

Dysfonctionnement du
lidar.

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

—_

. Vérifiez si le lidar est sale. Nettoyez-le si né-
cessaire, puis réessayez.

2. Sivous continuez a rencontrer cette erreur,
essayez de redémarrer le robot.

. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

w

Le LiDAR est sale.

Le LIDAR est sale.

Essuyez le capteur LiDAR situé sur le dessus
du robot avec un chiffon propre. Gardez le
LiDAR sec apres nettoyage.

La température du
LiDAR est élevée.

La température du LiDAR
est élevée. Le LiDAR s'arré-
tera bient6t.

1. Le robot tentera automatiquement de retour-
ner a la station de charge pour refroidir.

2. Assurez-vous que le robot fonctionne dans
une température ambiante inférieure a 40° C
(104°F).

3. Placez le robot dans un endroit ombragé, frais
et bien ventilé. L'alarme s'arrétera lorsque la
température reviendra a une plage normale.

4. Le robot reprendra automatiquement son
fonctionnement dés que l'alarme sera arrétée.

5. Si le probléme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

e
g
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Probléeme

Cause

Solution

La température du
LiDAR est trop élevée.

La température du LiDAR
est trop élevée. Le LiDAR
s'est arrété.

—_

. Le LiDAR est éteint en raison de températures
élevées.

2. Assurez-vous que le robot fonctionne dans
une température ambiante inférieure a 40 ° C
(104°F).

3. Placez le robot dans un endroit ombragé, frais
et bien ventilé. L'alarme s'arrétera lorsque la
température reviendra a une plage normale.

. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

N

Le robot est perdu.

Le positionnement est
perdu.

—_

. Vérifiez que le LiDAR situé sur le dessus du
robot n'est pas sale. La saleté affecte le posi-
tionnement.

2. Déplacez manuellement le robot vers un
endroit dégagé a l'intérieur de la carte et
essayez de relancer la tache.

3. Si le positionnement n'est pas retabli, téle-

commander le robot vers la station de charge

via l'application, puis lancer la tache de tonte.

Erreur de capteur.

Erreur de capteur.

—_

. Redémarrez le robot et réessayez.
. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

N

Le robot est dans la
zone interdite.

Le robot est dans la zone
interdite.

_

. Déplacez le robot manuellement de la zone
interdite, puis réessayez.

2. Utilisez l'application pour contréler le robot

a distance pour le déplacer hors de la zone

interdite, puis réessayez.

Le robot est hors de la
carte.

Le robot est hors de la
carte.

—_

. Déplacez le robot a l'intérieur de la carte ma-
nuellement, puis réessayez.

2.Ramenez le robot a l'intérieur de la carte a

l'aide de l'application, puis réessayez.

L'arrét d'urgence est
activé.

Le bouton d'arrét du robot
est enfonceé.

Saisissez le code PIN sur le robot et confir-
mez.

Batterie faible. Le
robot va bientot
s'éteindre.

Le niveau de la batterie est
<10 %.

Placez le robot dans la station de charge
pour le recharger.

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

Le robot est éloigné de la
carte.

1. Saisissez le code PIN sur le robot et confirmez.
2. Vous pouvez désactiver 'alarme hors carte
dans les parametres de l'application.

Echec du retour a la
station de charge.

Le robot ne peut pas trou-
ver la station de charge
lorsqu'il retourne a la
station de charge.

1. Vérifiez si des obstacles ne bloquent pas le
robot. Retirez les obstacles et réessayez.

2. Télécommandez le robot jusqu'a la station
de charge via l'application.

=_—8
—— W
D=0




Probléeme

Cause

Solution

Echec de l'ancrage
dans la station de
charge.

Le robot trouve la station
de charge mais ne parvient
pas a s'amarrer.

1. Vérifiez si les films réfléchissants de la station ne
sont ni sales ni obstrués.

2. Vérifiez 'absence d'obstacles devant la station.

3. Vérifiez si la station a été déplacée.

4. Vérifiez si la plaque de base n'est pas couverte
de boue épaisse.

5. Vérifiez si la station n'est pas sur une pente.

6. Vérifiez si la station est alimentée.

7. Aidez le robot a s'amarrer a la station de charge
en utilisant la télécommande ou manuellement.

Chemin obstrué.

Chemin obstrué.

1. Vérifiez si une zone interdite n'est pas définie
sur le chemin.

2. Veérifiez si des obstacles ne bloquent pas le
robot.

3. Si le robot ne peut toujours pas passer, sup-
primez le chemin dans l'édition de la carte et
définissez-en un nouveau.

La caméra frontale est
sale.

La caméra frontale est
sale.

Essuyez la caméra frontale avec un chiffon
propre.

Ily a un probléme avec
la caméra frontale.

Ily a un probleme avec la
caméra frontale.

1. Essuyez la caméra frontale avec un chiffon
propre.

2. Essayez de redémarrer le robot.

3. Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service apres-vente.

Caméra frontale blo-
quée.

Caméra frontale bloquée.

Essuyez la caméra frontale avec un chiffon
propre.

Une erreur de détec-
tion des limites se
produit pendant la
cartographie automa-
tique.

Une erreur de détection
des limites se produit
pendant la cartographie
automatique.

1. Assurez-vous que les conditions d'éclairage
sont appropriées, ni trop lumineuses ni trop
sombres.

2. Confirmez que le ciel est dégagé, sans
brouillard ni pluie.

3. Assurez-vous que la caméra frontale est
propre et non obstruée.

4. Assurez-vous que la surface du sol est plane,
car les bosses peuvent affecter la détection.

5. Si la détection de la limite échoue toujours,
passez en mode Télécommande pour effec-
tuer la cartographie.

Le robot vibre anor-
malement pendant la
tonte.

Lame(s) endommageée(s)
ou manquante(s) sur le
disque de coupe.

Eteignez immeédiatement le robot et vérifiez
si des lames du disque de coupe sont man-
quantes, endommageées ou desserrées.

e
g
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Probléeme

Cause

Solution

Le positionnement a
échoue.

Le positionnement échoue
lorsque le robot tente de
commencer une tache de
tonte.

—_

. Le Lidar pourrait étre obstrué. Déplacez ma-

nuellement le robot vers un endroit plat et
dégagé a l'intérieur de la carte, puis essayez
de relancer la tache.

. Si le probleme persiste, veuillez réessayer

apres avoir replacé le robot dans la station
de charge.

Espace insuffisant
pour tourner devant la
station.

Espace insuffisant pour
tourner devant la station.

—_

g

. Si la station est placée sur le bord ou a

l'intérieur de la carte, assurez-vous qu'ily a
au moins 1 m (39,4 po) 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.

Déplacez la station, ou modifiez la carte
dans l'édition de la carte.




13 Spécifications

Nom du produit

Tondeuse a gazon robotisée

LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD

LiDAX Ultra 2000 AWD

. Marque MOVA
Informations
debase |Modele MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
. . 740 mm x 532 mm x 321 mm
Dimensions
(29,1 po x 20,9 po x 12,6 po)
Poids (batterie incluse) 23.6 kg (52.0 lbs)
Zone de cartographie 1000 m? 1600 m? 2000 m?
maximale (0,25 acre) (0,4 acre) (0,5 acre)
Hauteur de tonte 3~10cm (1,2~3,9 po)
Tonte
Largeur de tonte 40 cm
g (15.7 po)
Temps de charge [1] 65 minutes
Niveau de puissance
66 dB(A
acoustique LWA (A)
Incertitudes sur la puis-
o fudes surta pul 3 dB(A)
Emissions | sance acoustique KWA
sonores Ni d i
|veau. e pression 58 dB(A)
acoustique LpA
| titudes d i
ncerti .u es de pression 3 dB(A)
acoustique KpA
Température de fonction- 0~50°C(32~122°F)
nement Recommandée : 10~35° C (50~95°F)
Température de stockage -10~35°C(14~95°F)
Etat de fonc- | 2 long terme Recommandée : 0~25° C (32~77 °F)
tionnement Robot : IPX6
Classification IP Station de charge : IPX4
Alimentation : IP67
Pent imale de L
ente maximale de la 80 % (38,7°)
zone de tonte
Gamme de fréquences 2400,0-2483,5 MHz
Bluetooth
802.11b : 16+2 dBm (@11Mbps)
. . 802.11g : 14+2 dBm (@54Mbps)
Puissance RF maximal
uissance d e 802.11n : 13+2 dBm (@HT20,HT40)
Bluetooth : 7,49 dBm
Connectivité

Wi-Fi

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

Service de liaison [2]

LTE-FDD : B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD : B38/40/41
GSM : B2/3/5/8

(Gratuit pendant 3 ans a partir de l'activation)

e
g
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Connectivité

Couverture du service
de liaison

Albanie, Andorre, Autriche, Biélorussie, Belgique, Bosnie-Herzégovine, Bulgarie,
Croatie, République tchéque, Danemark, Estonie, Finlande, France, Allemagne,
Grece, Hongrie, Islande, Irlande, Italie, Lettonie, Liechtenstein, Lituanie, Luxem-
bourg, Malte, Moldavie, Monaco, Monténégro, Pays-Bas, Macédoine du Nord,
Norvege, Pologne, Portugal, Roumanie, Russie, Saint-Marin, Serbie, Slovaquie,
Slovénie, Espagne, Suede, Suisse, Ukraine, Royaume-Uni, Cité du Vatican, Aus-
tralie et Nouvelle-Zélande.

GNSS [3]

GPS/ GLONASS/BDS/Galileo

Moteur d'entrai-
nement

Type de moteur

Moteur de moyeu de roue

Moteur de coupe

Régime

2500/minute

Modeéle de batterie

MBPM50

Type de batterie

Batterie au lithium-ion

Batterie (robot) Capacité typique 7,5 Ah / 243 Wh
Tension nominale 324V c.c.
Tensi
en5|0{1 de charge 378V e,
compléte
Modeéle de chargeur MPAM30
Tension d'entrée 100~240V c.a.
Alimentation
Tension de sortie 42V c.c.
Courant de sortie 5A
Mode ;
odele de station de MCM30

charge
Tension d'entrée 40V c.c.

Station de charge Tension de sortie 40V c.c.
Courant d'entrée 5A
Courant de sortie 5A
Lames et supports de 36

Accessoires rechange

Modeéle de lame MBKM10

[1] Le temps de charge correspond au temps nécessaire pour atteindre une capacité de 85 % afin de
reprendre la découpe lorsque le robot retourne automatiquement a la station de charge en raison
d'une batterie faible.
[2] Nécessite l'activation du service de liaison.

[3] Nécessite l'activation du service de liaison.

Remarque : Les spécifications sont susceptibles d'étre modifiées en raison de l'amélioration constante
de nos produits. Pour obtenir les dernieres informations, veuillez consulter notre site Web a l'adresse
https://www.mova.tech.
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Istruzioni di sicurezza

1.1 Istruzioni generali sulla sicurezza

Leggere attentamente e comprendere il manuale utente prima di utilizzare il prodotto.
Utilizzare solo l'attrezzatura raccomandata da MOVA con il prodotto. Qualsiasi altro uso non
é corretto.

Non lasciare che i bambini si trovino nelle vicinanze o giochino con la macchina quando
questa & in funzione.

Non utilizzare il prodotto in aree in cui le persone non sono consapevoli della sua presenza.
Quando si aziona manualmente il prodotto con l'app MOVAhome, non correre. Camminare
sempre, fare attenzione sui pendii e mantenere sempre l'equilibrio.

Evitare di utilizzare il prodotto in presenza di persone, in particolare bambini o animali, nell'area
di lavoro.

Evitare di utilizzare la macchina e le sue periferiche in condizioni meteo avverse, special-
mente se c'¢ il rischio di fulmini.

Se si utilizza il prodotto in aree pubbliche, posizionare cartelli di avvertimento intorno
all'area di lavoro con il seguente testo: "Avvertenza! Robot tosaerba! Tenersi lontani dalla
macchina! Sorvegliare i bambini!”

Durante l'utilizzo del prodotto, indossare calzature robuste e pantaloni lunghi.

Per evitare danni al prodotto e incidenti a veicoli e persone, non impostare le aree di lavoro
o le vie di trasporto su percorsi pubblici.

Non toccare le parti pericolose in movimento, come il disco di taglio, prima che si sia arre-
stato completamente.

Rivolgersi a un medico in caso di lesioni o incidenti.

Impostare il prodotto su OFF prima di eliminare le ostruzioni, di eseguire la manutenzione
o di esaminare il prodotto stesso. Se il prodotto vibra in modo anomalo, verificare che non
sia danneggiato prima di riavviarlo. Non utilizzare il prodotto se alcune parti sono difettose.
Non installare il cavo principale in aree in cui il prodotto operera. Seguire le istruzioni forni-
te per linstallazione dei cavi.

Per caricare il prodotto, utilizzare esclusivamente la stazione di ricarica inclusa nella confe-
zione. L'uso improprio pud provocare scosse elettriche, surriscaldamento o perdite di liquido
corrosivo dalla batteria. In caso di fuoriuscita di elettrolita, sciacquare con acqua/agente
neutralizzante e rivolgersi a un medico se il liquido corrosivo viene a contatto con gli occhi.
Quando si collega il cavo principale alla presa di corrente, utilizzare un interruttore diffe-
renziale (RCD) con una corrente di intervento massima di 30 mA.

Utilizzare esclusivamente batterie originali raccomandate da MOVA. La sicurezza del prodotto
non puo essere garantita con batterie non originali. Non utilizzare batterie non ricaricabili.
Tenere eventuali cavi di alimentazione e/o di prolunga lontani dall'area di lavoro per
evitare danni ai cavi e il conseguente rischio di contatto con parti sotto tensione.

Le illustrazioni utilizzate in questo documento sono solo di riferimento. Si prega di fare
riferimento ai prodotti reali.

Non consentire mai l'uso della macchina a bambini, a persone con ridotte capacita fisiche,
sensoriali 0 mentali o con scarsa esperienza e conoscenza o a persone che non conoscono
queste istruzioni; le norme locali possono limitare l'eta dell'operatore.

Non collegare o toccare un cavo danneggiato finché non viene scollegato dalla presa di
corrente. Se il cavo si danneggia durante il funzionamento, scollegare la spina dalla presa
di corrente. Un cavo usurato o danneggiato aumenta il rischio di scosse elettriche e deve
essere sostituito dal personale di assistenza.
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Non spingere il prodotto con forza o rapidamente per evitare di danneggiarlo.

Per mantenere la conformita ai requisiti di esposizione alle radiofrequenze, € necessario
mantenere una distanza di 35 cm (13,8 pollici) tra il dispositivo e la persona.
AVVERTENZA: Per ricaricare la batteria, utilizzare esclusivamente ['alimentatore staccabile
fornito con l'apparecchio.

1.2 Istruzioni di sicurezza per l'installazione

Evitare di installare la stazione di ricarica in aree in cui le persone potrebbero inciampare.
Non installare la stazione di ricarica in aree a rischio di presenza di acqua stagnante.

Non installare la stazione di ricarica, compresi gli accessori, a meno di 60 cm (23,6 pollici)
da materiali combustibili. Il malfunzionamento o il surriscaldamento della stazione di ricari-
ca e dell'alimentazione elettrica possono comportare un rischio di incendio.

1.3 Istruzioni di sicurezza per il funzionamento

Tenere mani e piedi lontani dalle lame rotanti. Non mettere le mani o i piedi vicino o sotto
il prodotto quando & acceso.

Non sollevare o spostare il prodotto quando e acceso.

Parcheggiare il robot nella stazione di ricarica o impostarlo in posizione di accensione OFF
quando nell'area di lavoro sono presenti persone, specialmente bambini, o animali.
Assicurarsi che non siano presenti oggetti come pietre, rami, attrezzi o giocattoli sul pra-
to. In caso contrario, le lame potrebbero danneggiarsi quando entrano in contatto con un
oggetto.

Non collocare oggetti sopra il prodotto o la stazione di ricarica.

Non utilizzare il prodotto se il pulsante di stop non funziona.

Evitare collisioni tra il prodotto e persone o animali. Se una persona o un animale si trova
sul percorso del prodotto, fermarlo immediatamente.

Impostare sempre il prodotto in posizione di accensione OFF quando non € in funzione.
Non utilizzare il prodotto contemporaneamente a un irrigatore a scomparsa. Utilizzare la
funzione di programmazione per assicurarsi che il prodotto e lirrigatore a scomparsa non
funzionino contemporaneamente.

Evitare di posizionare un canale di collegamento dove sono installati gli irrigatori a scom-
parsa.

Non utilizzare il prodotto in presenza di acqua stagnante nell'area di lavoro, ad esempio in
caso di pioggia battente o di accumuli d'acqua.

Non capovolgere il robot.



1.4 Istruzioni di sicurezza per la manutenzione

Impostare il prodotto in posizione di accensione OFF quando si esegue la manutenzione.
Dopo il lavaggio, assicurarsi che il prodotto sia appoggiato a terra nel suo orientamento
normale, non capovolto.

Non capovolgere il prodotto per pulire il telaio. Questa precauzione &€ necessaria per evita-
re che l'acqua penetri nel motore e possa comprometterne il normale funzionamento.
Scollegare la spina dalla stazione di ricarica o azionare il dispositivo di disattivazione prima
di pulire o eseguire la manutenzione della stazione di ricarica.

Non utilizzare idropulitrici ad alta pressione o solventi per pulire il prodotto.

1.5 Sicurezza della batteria

Le batterie Li-lon possono esplodere o provocare un incendio se smontate, cortocircuitate,
esposte all'acqua, al fuoco o a temperature elevate. Maneggiare con cura, non smontare o
aprire la batteria ed evitare qualsiasi forma di abuso elettrico/meccanico. Conservarle al ripa-
ro dalla luce diretta del sole.

Utilizzare esclusivamente il caricabatterie e l'alimentazione elettrica forniti dal produttore.
L'uso di un caricabatterie e di un’alimentazione elettrica inadeguati pud causare scosse
elettriche e/o surriscaldamento.

NON TENTARE DI RIPARARE O MODIFICARE LE BATTERIE! | tentativi di riparazione pos-
sono esporre al rischio di lesioni personali, dovute a esplosioni o scosse elettriche. Se si
verifica una perdita, gli elettroliti rilasciati sono corrosivi e tossici.

Questo apparecchio contiene batterie che possono essere sostituite solo da personale spe-
cializzato.

1.6 Rischi residui
Per evitare lesioni, indossare guanti protettivi durante la sostituzione delle lame.



1.7 Simboli e decalcomanie

AVVERTENZA -
Leggere le istruzioni per l'uso prima di utilizzare la macchina.

AVVERTENZA -
Mantenere una distanza di sicurezza dalla macchina durante il funzionamen-
to.

AVVERTENZA -
Azionare il dispositivo di disattivazione prima di lavorare sulla macchina o di
sollevarla.

AVVERTENZA -
Non salire sulla macchina.

AVVERTENZA -

Non & consentito smaltire questo prodotto tra i normali rifiuti domestici.
Assicurarsi che il prodotto venga riciclato in conformita ai requisiti di legge
locali.

AVVERTENZA -
Tenere mani e piedi lontani da quest'area quando il disco di taglio & in posi-
zione di taglio sfalsato. Il contatto con le lame puo causare lesioni gravi.

@ 1 WP el T =B
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Questo prodotto & conforme alle direttive UE applicabili.

C€
@ Classe Il
L]

Prima della ricarica, leggere le istruzioni.

- Corrente continua

|:| Classe I

USO PREVISTO

Il prodotto da giardino & destinato alla tosatura del prato in ambito domestico. E progettato per
tagliare spesso, mantenendo un prato piu sano e piu bello che mai. A seconda delle dimensioni
del prato, il tosaerba pud essere programmato per funzionare a qualsiasi ora o frequenza. Non
é utilizzabile per scavare, spazzare o pulire la neve.

C€

Con la presente, Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. dichiara che l'apparecchiatura radio
modello Tosaerba MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 e conforme alla Direttiva 2014/53/UE. Il
testo completo della dichiarazione di conformita UE e disponibile al seguente indirizzo Internet:
https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Il prodotto & conforme alle normative PSTI del Regno Unito; il testo completo della dichiara-
zione di conformita é disponibile al seguente indirizzo internet: https://www.mova.tech/pages/
statement-of-compliance-for-uk-psti.

Il manuale elettronico dettagliato & disponibile all'indirizzo https://www.mova.tech/pages/user-
manuals-and-fags.



2 Introduzione al prodotto
2.1 Contenuto della confezione
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© Coperchio protettivo LiDAR @ Il robot

© Torre di ricarica O Piastra di base

(con cavo di prolunga di 10 m (32,8 piedi)

© Alimentazione elettrica 0 Spazzola di pulizia

@ Picchetti x 8, Chiave esagonale @ Lame e viti di ricambio x 36

© Cacciavite @ Manuale utente

@ Panno senza pelucchi @ Guida avvio rapido
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2.2 Panoramica del prodotto

Pulsante di stop

Copertura superiore ~—,

Sensore pioggia
Manopola

LiDAR'

Telecamera con Schermo

visione stereo?

Contatti di ricarica

Scomparto AirTag

Ruota omnidirezionale

Manico

1: Il LiDAR aiuta a ottenere informazioni ambientali e facilita il posizionamento del robot, l'e-
vitamento degli ostacoli e il rilevamento di acqua e sporcizia. Sulla base dei test di labora-
torio condotti da MOVA, il raggio di rilevamento (a 100 kix) & di 30 m (98,4 piedi) con una
riflettivita del 10% e di 70 m (229,7 piedi) con una riflettivita dell'80%. Il campo visivo & di
360°.

2: La telecamera con visione stereo rileva gli ostacoli, i confini del prato e la presenza uma-
na. Langolo di campo & di 120° (orizzontale), 75° (verticale), 120° (diagonale). La risoluzione

e di 2 MP.
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Indicatore luminoso posteriore

Colore Significato
Rosso fisso ILrobot funziona normalmente o e in standby.
Luce rossa pulsante ILrobot si sta caricando nella stazione di ricarica.

Il robot & in modalita di falciatura sfalsata, con il disco di ta-

R f . . . N
osso fluente glio spostato lateralmente per un taglio dei bordi piu netto.

Lampeggio in rosso ad alta

Si e verificato un errore.
frequenza

2.3 Introduzione al Servizio Link

Il Servizio Link fornisce connettivita cellulare 4G e funzionalita GPS.

e La connettivita di rete 4G consente di monitorare da remoto lo stato del robot e di avviare
le attivita di falciatura senza una connessione Wi-Fi.

* Il GPS integrato consente di seguire la posizione del robot in tempo reale su Google Maps
tramite l'app e di ricevere notifiche se il robot si sposta al di fuori dell'area designata.

Attivazione del Servizio Link

Il Servizio Link si attiva automaticamente all'accensione del robot. L'icona | si illuminera sia sullo
schermo del robot che nell'app, confermando l'avvenuta attivazione. Per verificare lo stato del Servi-
zio Link e la data di scadenza, andare a Pagina dispositivo > > Connessioni > Servizio Link.

Il Servizio Link e offerto gratuitamente per un periodo specificato nella sezione Specifiche tecniche,
a partire dal momento dell'attivazione. Per estendere il servizio alla scadenza, contattare il team di
assistenza post-vendita MOVA.

Nota:

o Il Servizio Link sara bloccato se il Servizio Link non viene rinnovato entro tre mesi dalla scadenza. Per
riattivare il servizio, contattare il team di assistenza post-vendita MOVA. La riattivazione pud comportare
addebiti.

e Il Servizio Link & progettato esclusivamente per essere utilizzato con i tosaerba MOVA. Qualsiasi stato
anomalo rilevato nel Servizio Link puo comportare la sospensione del servizio. In tal caso, contattare
il servizio di assistenza MOVA per ripristinare il servizio.



2.4 Introduzione allo Scomparto AirTag

Lo scomparto AirTag supporta AirTag o altri dispositivi di tracciamento che consentono di localizzare e
tracciare il robot.

Nota: AirTag non incluso. Procurarsene uno.
Perinstallare o rimuovere gli AirTag:

© Spegnere il robot. @ Coprire il LIDAR con il suo coperchio pro-
tettivo.

@® Posizionare il robot su un fianco e ap- O premere La fibbia per rimuovere il sup-
poggiarlo in modo stabile contro una parete. porto AirTag.

Assicurarsi che lo schermo, la telecamera e
il LIDAR non siano a contatto con nessuna
superficie.

\

O Inserire l'AirTag nel supporto o rimuoverlo dal O Reinstallare il supporto.
supporto.




3 Installazione
3.1 Scegliere un luogo adatto

Posizionare la stazione di ricarica su una superficie piana vicino al bordo del prato e in prossimita di
una presa di corrente. Assicurarsi che la sede soddisfi i seguenti requisiti:

« 'area e dotata di un forte segnale Wi-Fi.

Nota: Utilizzare il proprio dispositivo mobile per verificare la potenza del segnale Wi-Fi della localita.
Un segnale Wi-Fi forte garantisce una connessione stabile tra il robot e l'applicazione.

« Il terreno deve essere sufficientemente morbido da permettere l'installazione con i picchetti.

Il terreno e in piano. Le pendenze possono comportare che il robot rotoli all'indietro perdendo il

contatto.
- N\ N\
7
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« Mantenere almeno 1 m (39,4 pollici) di spazio libero senza ostacoli a sinistra, a destra e davanti alla stazio-
ne diricarica.

e L'erbaintorno al luogo e piu corta di 6 cm (2,4 pollici).

e Sel'erba e piu alta, tagliarla prima con un tosaerba a spinta. L'erba alta puo rendere difficile il ritorno
del robot alla stazione di ricarica.

Vs

~

3

3.2 Installazione della stazione di ricarica

@ Inserire la torre di ricarica nella piastra di base finché non viene prodotto un clic.




@ Assicurare la piastra di base al suolo con i picchetti e la chiave esagonale in dotazione al kit.

/ N\
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© Inserire la spazzola di pulizia nella torre di ricarica allineando la linguetta alla fessura.

@ Collegare l'alimentazione elettrica al cavo di prolunga e quindi a una presa di corrente. Tenere
l'alimentazione elettrica ad almeno 30 cm (11,8 pollici) dal suolo.

Nota: L'indicatore LED della stazione di ricarica si accende in blu fisso quando e presente l'alimenta-
zione.




© Rimuovere il coperchio protettivo LiDAR.

@ Posizionare il robot nella stazione di ricarica per ricaricarlo. Assicurarsi che i contatti di ricarica del

robot e della stazione di ricarica siano collegati correttamente.

Nota:

e L'indicatore luminoso presentera un lampeggio lento in verde quando il robot riceve carica corretta-
mente nella stazione di ricarica.

e Se si desidera aggiungere un garage per una maggiore protezione, utilizzare il garage MOVA abbina-
to, disponibile nei negozi locali oppure online. L'utilizzo di un garage non MOVA puo causare proble-
mi durante la ricarica.

~
%

Indicatore LED sulla stazione di ricarica

Colore indicatore luminoso LED Significato

1. Si e verificato un problema con la stazione di ricarica (ad esempio
un problema con la corrente o la tensione di ricarica).

Rosso lampeggiante/fisso 2. ILrobot si aggancia alla stazione di ricarica ma la ricarica € ano-

mala (ad esempio, i contatti di ricarica presentano un cortocircui-
to).

La stazione diricarica e alimentata. Il robot non si trova nella stazio-

Blu fisso R
ne diricarica.
Luce verde pulsante ILrobot si sta caricando nella stazione di ricarica.
Il robot si aggancia alla stazione di ricarica ed é:
. 1. Completamente carico, o
Verde fisso

2. Non riceve ricarica poiché l'ora corrente non ricade nel periodo di
ricarica designato.

e
g
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4 Preparazione per il primo utilizzo

4.1 Familiarizzare con il pannello di controllo

Il pannello di controllo all'interno del coperchio superiore offre le seguenti funzioni.
e Modalita: Commutare tra la falciatura di tutta l'area e la falciatura dei bordi.
e Programma: Visualizzare e attivare/disattivare "Programma Primavera/Estate" e "Programma Au-

tunno/Inverno".

o Impostazioni: Consente di accedere alle configurazioni di falciatura, come l'efficienza di falciatura,

l'altezza di falciatura, l'altezza di evitamento degli ostacoli e la protezione antipioggia/antigelo.
Inoltre, e possibile gestire le configurazioni del robot, tra cui il codice PIN, il volume, la lingua, ecc.
Nota: Le funzionalita potrebbero essere aggiornate a seconda della versione del software.

Schermo

4 )

@ % = il &=

S S ©

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

4 I _
Accensione e speghimento Avvio
{0) (o1
Manopola
Indietro Home
{9 (©}
\_ J
Schermo
Icona Stato

Livello della batteria (mostra il livello attuale della batteria.)

&

Ricarica (il robot si aggancia con successo alla stazione di ricarica.)

3

Bluetooth (il robot e collegato all'app tramite Bluetooth.)

Wi-Fi (il robot e collegato all'app tramite una rete Wi-Fi.)

Servizio Link (il Servizio Link e attivato.)

Programma (un'attivita e pianificata per oggi e non & ancora iniziata.)




Pulsanti

Pulsante

Funzione

Accensione/Spen-

Tenere premuto (|) per 2 secondi per accendere il robot.

to (l) Per spegnere il robot, assicurarsi che si trovi fuori dalla stazione di ricarica.

Tenere premuto per 2 secondi (') , quindi inserire il codice PIN per confermare.

Awvio Dl Per avviare la falciatura di tutta l'area o riprendere le attivita sospese, premere >l e
chiudere la copertura superiore del robot per confermare.

Home 1> Per rimandare il robot alla stazione di ricarica per la ricarica, premere il pul-
sante {0 e chiudere la copertura superiore del robot per confermare.

Indietro O Per salire di un livello nel menu, premere il pulsante O .
Per confermare la selezione nei menu, premere la manopola.
Per attivare la modalita di associazione Bluetooth, tenere premuta la manopola

Manopola

per 3 secondi.

Per navigare nel menu, ruotare la manopola in senso orario/antiorario.

Awvio + Indietro

Per ripristinare le impostazioni di fabbrica del robot, tenere premuti contempora-
neamente i pulsanti D>l e & per 3 secondi.

Home + Indietro

Tenere premuti contemporaneamente i pulsanti ) e & per 3 secondi per accede-
re alla pagina Info in Impostazioni. La pagina Info scompare nel giro di 5 secondi.

Stop

Premere il pulsante di stop per arrestare il robot. Per riprendere il funzionamento,
€ necessario inserire il codice PIN sul pannello di controllo.

4.2 Impostazioni iniziali

Completare le impostazioni di base prima che il robot sia pronto per iniziare a lavorare.

4.2.1 Impostazione della lingua e del codice PIN

@ Aprire la copertura superiore del robot.




@ Tenere premuto il pulsante (') sul pannello di controllo per 2 secondi per accendere il robot.
Nota: Il robot si attiva in automatico quando si aggancia alla stazione di ricarica.

©) Selezionare la lingua preferita
Ruotare la manopola in senso orario per scendere e in senso antiorario per salire per selezionare la
lingua desiderata. Premere la manopola per confermare.

Language
Deutsch
| English |
Espariol

Francaic

Deutsch

Espariol

Francais

@ Impostazione del codice PIN

a. Ruotare la manopola per selezionare un numeroda 0 a 9.
Ruotare in senso orario per aumentare il numero e in senso antiorario per diminuirlo.

b. Premere la manopola per confermare e impostare la cifra successiva.

c. (Facoltativo) Per modificare la cifra precedente, ruotare la manopola in senso antiorario finché il
numero non diventa 0 e continuare a ruotarla ancora una volta.

Importante: Non impostare il codice PIN su "0000".

Set PIN Set PIN

Don't set to '0000' Don't set to '0000" Don't set to '0000'

d. Inserire nuovamente il codice PIN per completare l'impostazione del codice PIN.

Nota: Una volta impostato il codice PIN, e possibile aggiornarlo in qualsiasi momento accedendo a
Impostazioni> Modifica del codice PIN nell'app o selezionando Impostazioni > Modifica PIN sullo
schermo.

=_—8
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4.2.2 Collegareil robot a Internet
Prima della configurazione della rete:

e Assicurarsi che il robot e il proprio dispositivo mobile siano collegati alla stessa rete Wi-Fi.
e Assicurarsi che il dispositivo mobile si trovi entro 10 m (32,8 piedi) di distanza dal robot.
o Attivare la funzione Bluetooth sul proprio dispositivo mobile.

@ scansionare il codice QR per scaricare l'app MOVAhome sul proprio dispositivo mobile.
E possibile anche scaricare l'app MOVAhome da App Store o Google Play.

Download on the
App Store

A\, Get it on
OPPURE >’ Google Play

G, MOVAhome }

@ Aprire 'lapp MOVAhome, creare un account e accedere.
@ Connettersi mediante uno dei sequenti metodi:

* Scansionare il codice QR: Andare a f Dispositivo e toccare — Scansiona per connetterti. Per con-
nettersi, scansionare il codice QR situato all'interno della copertura superiore del robot.

» Aggiungere manualmente: Andare a # Dispositivo e toccare 4 Aggiungi. Quindi selezionare il mo-
dello di robot da collegare.

¢ Rilevamento automatico: Il robot cerchera i dispositivi nelle vicinanze. Toccare il robot nell'elenco dei
dispositivi rilevati per connettersi.

@ seguire le istruzioni in-app per completare la connessione alla rete Wi-Fi.
Importante:

e Utilizzare una rete a banda singola con frequenza di 2.4 GHz.

e Assicurarsi che la rete Wi-Fi non abbia un firewall e non sia criptata. In caso contrario, la configurazione
della rete potrebbe non riuscire.
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© Tenere premuta la manopola sul pannello di controllo per 3 secondi. Il robot entrera in modalita
di associazione Bluetooth.

MOVA

@ seguire le istruzioni in-app per completare l'associazione.
Nota: Il Servizio Link consente il controllo remoto senza Wi-Fi, ma per ottenere prestazioni ottimali si
consiglia una connessione Wi-Fi.

4.2.3 Altre impostazioni

Disassociare il robot

Una volta effettuata l'associazione, il robot viene collegato in automatico all'account MOVAhome.
Ogni dispositivo pud essere associato a un solo account. Non pud essere associato contemporanea-
mente a un altro account.

Per associare il robot con un nuovo account, & necessario prima disassociarlo. Per dissociarlo:

1. Aprire 'lapp MOVAhome. Andare a i Dispositivo.

2. Individuare il nome del robot. Se all'account MOVAhome sono collegati robot multipli, scorrere a
sinistra o a destra per accedere alla pagina del robot che vuoi modificare.

3. Toccare ilnome del robot nell'angolo in alto a sinistra.

4. Selezionare Elimina.

Nota: Una volta rimosso un robot dall'account MOVAhome, tutti i dati utente acquisiti dal robot verranno

cancellati dal server.

Condividi il tuo robot
1. Toccare ilnome del robot nell'angolo in alto a sinistra.

2. Selezionare Condivisione del dispositivo.

Disconnettersi ed eliminare l'account
1. Andare a & lo > Impostazioni > Generale > Account.
2. Selezionare Disconnettiti o Elimina Account.

Ripristino del tuo robot

Una volta effettuato il ripristino del robot alle impostazioni di fabbrica, tutti i dati del robot verranno can-
cellati. E possibile effettuare il ripristino del tuo robot in uno dei seguenti modi:

« Tenere premuti contemporaneamente per 3 secondi i pulsanti Avvia e Indietro sul pannello di controllo.
e Andare su Impostazioni e selezionare Ripristino del robot tramite lo schermo.
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5 Mappare il giardino

Importante: Prima di eseguire la mappatura, verificare quanto segue:
¢ |l livello della batteria del robot & superiore al 50%.
* |l coperchio protettivo del LiDAR & rimosso.

e La copertura superiore e chiusa.
o Ilrobot si aggancia correttamente alla stazione di ricarica.

/ N\

5.1 Creazione del confine virtuale

Prima di iniziare il processo di mappatura, tenere presente quanto segue:
¢ Camminare entro 5 m (16,4 piedi) di distanza dietro il robot durante il processo di mappatura.




e IlLrobot e in grado di superare pendenze fino all'80% (38,7° ). Tuttavia, per ottenere risultati di taglio

migliori, si consiglia di mantenere le pendenze delle aree di lavoro al di sotto del 45% (24°).
("

Nota: Se il confine e impostato su pendenze superiori al 45 % (24°), il robot pu0 scivolare leggermen-
te oltre il confine.

» Per consentire il passaggio del robot, le aree piu strette di1 m (39.4") vanno impostate come percor-
si. Per i dettagli, vedere Imposta percorso.

Glen bl s

X e

e Se il prato e piu alto di 6 cm (2,4 pollici) rispetto al terreno adiacente, tenere il robot ad almeno
10 cm (3,9 pollici) di distanza dal bordo. Se il prato e allo stesso livello del terreno adiacente, il
robot puo attraversare il perimetro per ottenere risultati di taglio ottimali lungo i bordi.

Ve

e Assicurarsi che gli angoli di rotazione siano superiori a 90° . Angoli inferiori a 90° possono rendere
difficile per il robot ottenere un taglio netto.
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Avvia mappatura:
1. Toccare Avvia mappatura tramite l'app e il robot controllera il suo stato e si calibrera.

- - m
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Attenzione: Il dispositivo lascera automaticamente la stazione di ricarica per eseguire la calibrazione.

Fai attenzione.

2. Guidare il robot a distanza verso il bordo del prato e toccare Imposta il punto di partenza per sta-

bilire il punto di partenza del confine. Ve ~
3
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3. Tracciare la mappa dell'area di lavoro. Sono supportati i due metodi seguenti.
o Ilrobot puo essere controllato a distanza per spostarsi lungo il perimetro del prato e tracciare l'area

di lavoro.
o Attivare la modalita di Rilevamento automatico del confine per tracciare 'area di lavoro. Grazie a un

avanzato algoritmo di intelligenza artificiale, il robot e in grado di identificare i confini senza bisogno

di una guida manuale.
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Importante:
« La modalita Rilevamento automatico del confine richiede confini del prato chiari e deve essere utiliz-

zata alla luce del giorno per garantire una visibilita adeguata. Evitare di utilizzare questa funzionalita

in condizioni di scarsa illuminazione o di pioggia.
¢ Siconsiglia di seguire il robot quando si utilizza la modalita di Rilevamento automatico del confine.

Se il robot non riesce a rilevare con precisione i confini, & possibile uscire dalla modalita di Rileva-
mento automatico del confine e passare al telecomando in qualsiasi momento.
o Verificare che la telecamera anteriore del robot sia pulita e non ostruita.

e
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4. Quando il robot torna entro 1 m (39.4 pollici) di distanza dal punto di partenza, & possibile toccare
Chiudi il confine per completare l'impostazione del confine.

5. (Facoltativo) Modificare la mappa.
In alternativa e possibile andare a Pagina dispositivo > & > Modifica per regolare la mappa dopo

che la mappatura € completata.
@ Imposta zona vietata
Sebbene il robot sia in grado di evitare automaticamente gli ostacoli, € comunque necessario impostare le
aree arischio di caduta, come le piscine e le sabbiere, come zone vietate. Impostare come zone vietate gli
oggetti che si desidera proteggere (come un'aiuola, un trampolino, un orto o una radice d'albero esposta).

@ Aggiungere o espandere le zone

« Creare pil zone

Se il prato e separato da strade o si hanno diversi prati isolati, & possibile continuare a creare aree di
lavoro.

Nota: Se il giardino contiene percorsi lastricati, designarli come zone separate. Poi tracciare percorsi
di collegamento in modo che il robot possa navigare tra le zone.
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« Espandere le zone esistenti
E possibile espandere una zona esistente creando l'area che si desidera includere. Se le due aree si

sovrappongono, vengono unite automaticamente.
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© Imposta percorso

Per le zone isolate, creare un percorso che le colleghi. Le zone isolate senza un percorso saranno
inaccessibili al robot.

Nota: Per impostazione predefinita, il robot si limita a muoversi lungo il percorso senza tagliare l'erba.
Importante: Se il prato e diviso da passaggi piu alti di 6 cm (2,4 pollici), collocare un oggetto con una
pendenza pari all'altezza del passaggio (ad esempio una rampa).

u iabcm
« Collegare due aree di lavoro isolate

Per le aree isolate, creare percorsi che le colleghino. Altrimenti, saranno inaccessibili al robot.
Importante: Assicurarsi che l'inizio e la fine del percorso siano nell'area di lavoro.
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= Collegare l'area di lavoro e la stazione di ricarica

Se la stazione di ricarica non si trova nell'area di lavoro, & necessario creare un percorso che la colleghi

ad essa.

Importante:

o Assicurarsi che un'estremita si trovi all'interno dell'area di lavoro e l'altra davanti alla stazione di ricari-
ca. E consigliato allineare il percorso con la stazione di ricarica.

e Quando si creano percorsi per collegare l'area di lavoro e la stazione di ricarica, non agganciare il robot
a distanza nella stazione di ricarica. In caso contrario, il LIDAR potrebbe essere bloccato e questo puo
causare il fallimento della mappatura.
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O Separare e combinare le zone
Dividere una zona in altre piu piccole o unire zone che erano state divise in una piu grande.
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6. Toccare Finire Mappa.

Importante:

« Non spostare manualmente il robot quando si crea il confine, perché in questo caso la mappatura
potrebbe non andare a buon fine.

e Quando la mappatura inizia, non far agganciare il robot da remoto nella stazione di ricarica fino al
completamento del processo di mappatura. In caso contrario, il LIDAR potrebbe essere bloccato e
questo puo causare il fallimento della mappatura.

5.2 Aggiungere una seconda mappa

La funzionalita Doppia Mappa e progettata per le situazioni in cui il robot non puo spostarsi autono-
mamente tra prati diversi o quando sono necessarie piu mappe.

Potrebbe essere necessario creare una seconda mappa se:

e | prati anteriore e posteriore non possono essere collegati.

o Fra le aree del prato esiste una notevole differenza di altezza.

e Hai piu giardini di proprieta, ma un solo robot.

e l'area del prato e troppo grande per una sola mappa.

Nota: Se i prati sono collegati e rientrano nella capacita del robot, utilizzare invece una configurazio-
ne Multi-zona.

Per mappare il secondo prato:

8 @

Zone A Zone B

Zone D
Zone E




Per mappare il secondo prato:
1. Preparare la stazione di ricarica.

= Se e stata acquistata una seconda stazione diricarica, installarla sul secondo prato.

» In caso contrario, spostare manualmente il robot e la sua stazione di ricarica per iniziare la mappa-
tura del secondo prato.

2. Navigare a Pagina dispositivo >& e toccare Aggiungi mappa in MOVAhome per creare una secon-
da mappa.

3. Una volta completata la seconda mappa, € possibile passare da una mappa all'altra tramite g > Usa.
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Nota:

« Dopo aver cambiato mappa, verranno applicati i programmi e le impostazioni di taglio della nuova
mappa.

o E possibile acquistare una stazione di ricarica aggiuntiva da installare nella seconda mappa per una mag-
giore comodita. Con una stazione di ricarica separata installata nella seconda mappa, e sufficiente spostare
manualmente il robot tra le due mappe.

6 Utilizzo

6.1 Avvia falciatura per la prima volta

Suggerimenti prima della falciatura:

o Utilizzare un tosaerba a spinta per tagliare l'erba a un'altezza non superiore a 12 cm (4,7 pollici).

o Eliminare dal prato gli ostacoli, come detriti, mucchi di foglie, giocattoli, fili e pietre. Assicurarsi che
nessun bambino o animale domestico si trovi sul prato quando il robot sta tagliando.

e Riempire le buche nel prato.

« Impostare in anticipo le tue preferenze di falciatura nell'app (come efficienza di falciatura, altezza di falciatura
e direzione di falciatura).

E possibile selezionare uno dei due metodi seguenti per avvia falciatura.



a) Avvio tramite il pannello di controllo

1. Aprire la copertura superiore del robot.

3. Ruotare la manopola per selezionare la modalita di falciatura.

£ Bt am
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4. Premere il pulsante | e chiudere la copertura superiore del robot per confermare. Il robot lascera
la stazione diricarica e iniziera la falciatura di tutta l'area.

b) Avviare tramite l'app
1. Aprire l'app.
2. Selezionare una modalita di falciatura e toccare Avvia falciatura per avviare la falciatura.

6.2 Tagliare il prato con la Doppia mappa

1. Spostare manualmente il robot alla parte del prato rappresentata dalla mappa che vuoi tagliare.
2. Selezionare la mappa corretta nell'app prima di iniziare le operazioni di falciatura.

Nota: Dopo aver cambiato mappa, verranno applicati i programmi e le impostazioni di taglio della
nuova mappa.

Come gestire problemi di ricarica o di batteria scarica?

Per le attivita con una sola stazione diricarica, se non si sposta manualmente la stazione di ricarica
insieme al robot nella seconda mappa, il robot potrebbe esaurire la batteria e segnalare un errore di
ricarica poiché non riesce a localizzare la stazione di ricarica. Per risolvere questo problema, seguire i
passaggi indicati di seqguito:

a. Spostare manualmente il robot alla mappa con la stazione di ricarica per la ricarica.

b. Dopo laricarica, riportare il robot alla mappa originaria. Riprendera a falciare automaticamente.
Importante: Non modificare la mappa nell'app durante questo processo. In questo modo il robot
ricorda la sua ultima posizione e puo continuare da dove si & fermato.

c. Ripetere questi passaggi nella misura necessaria finché non e falciato l'intero prato.
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6.3 Attivita in pausa

Per mettere in pausa l'attivita di falciatura in corso, & possibile premere il pulsante di Stop sul robot o
toccare Pausa nell'app.

Nota: Il robot non puo essere avviato direttamente tramite l'app dopo aver premuto il pulsante di
stop. Perriprendere il funzionamento, inserire il codice PIN sul pannello di controllo.

OPPURE |“im =%
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6.4 Ripresa dell'attivita

Per riprendere 'attivita quando il robot & in pausa, premere il pulsante |, quindi chiudere la co-
pertura superiore del robot per confermare. ILrobot riprendera l'attivita di falciatura precedente. In
alternativa, e possibile toccare Continua nell'app per riprendere l'attivita di falciatura.

OPPURE |=

6.5 Ritorno alla stazione di ricarica

Per rimandare il robot alla stazione di ricarica:
1. Premere O sul pannello di controllo.
2. Confermare per mettere in pausa o annullare l'attivita corrente.

3. Chiudere la copertura superiore del robot per confermare. Il robot tornera automaticamente alla sta-
zione di ricarica per ricaricarsi.

In alternativa, e possibile rimandare indietro il robot nell'app.
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7 App MOVAhome

Dove e possibile esplorare di piu

L'app MOVAhome e piu di un telecomando. L'app consente di effettuare numerose operazioni:
completare varie impostazioni in remoto, sperimentare diverse modalita di falciatura e regolare i
programmi di falciatura.

7.1 Impostazioni di falciatura

Funziona- - . ..
lita Posizione in APP Descrizione
Pagina d|s_p05|t|\_lo ILrobot offre diverse modalita di falciatura. L'app consente
e > Casella di selezio- . s ; - -
Modalita di N di passare da una modalita all'altra, tra cui la Falciatura di
- ne della modalita . . . . .
falciatura , . tutta l'area, la Falciatura a zone, la Falciatura dei bordi, la
nell'angoloin alto a - . s
- Falciatura a punti e la Modalita manuale.
sinistra
Una volta completata la prima mappa, il robot crea auto-
maticamente due programmi di taglio settimanali in base
alle dimensioni del prato: "Programma Primavera/Estate"
e "Programma Autunno/Inverno". Con la funzione dei
Pagina dispositivo > | Programmi, & possibile affidare completamente al robot il
Programma +— lavoro di falciatura quotidiano. E sufficiente effettuare una

manutenzione regolare del robot.

Nota: Se siteme che il robot possa disturbare l'utente o

i vicini guando lavora autonomamente in determinate
ore, & possibile andare a Impostazioni > Non disturbare e
impostare il periodo Non disturbare nell'app.

Personalizzare il prato aggiungendo forme. Le forme defi-
nite saranno escluse dalla falciatura in tutte le modalita di
falciatura. E possibile modificarne la posizione, le dimen-
sioni o rimuoverle in Forme.

Pagina dispositivo
> £ > Modifica >
Forme

Forme per la
falciatura

. . . ILdisco di taglio UltraTrim ™ e progettato per spostarsi
Disco di taglio Pigna dispositivo > | |ateralmente quando raggiunge i bordi del prato, garan-
UltraTrim ™ 7=+ > UltraTrim ™ tendo un taglio piu pulito. Fare riferimento all'app MO-

VAhome per specifiche istruzioni operative.

7.2 Funzionalita di protezione dalle intemperie

Se si teme che le condizioni meteo avverse possano influire sul lavoro di falciatura, e possibile attiva-
re le seguenti funzionalita di protezione dalle intemperie in Pagina dispositivo > nell'app.

Funzionalita Descrizione

Quando questa funzione & attivata, il robot interrompe automaticamente la
falciatura e torna alla stazione di ricarica quando piove. E possibile impostare
Protezione dalla il tempo di protezione dalla pioggia nell'app.

pioggia Nota: Il taglio dell'erba bagnata pud danneggiare il prato. E consigliabile pro-
lungare la durata della protezione per consentire all'erba di asciugarsi prima
ditagliare nuovamente.
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La protezione
antigelo

La falciatura a temperature inferioria 0° C(32° F) pu0 causare danni perma-
nenti al prato. Per sicurezza, la batteria non si carica.

Per proteggere il prato e il robot, & possibile attivare la funzionalita Protezione
antigelo. Quando e abilitata, il robot sospende automaticamente la falciatura e
torna alla stazione di ricarica quando la temperatura scende sotto gli0° C (32° F),
e riprende la falciatura quando la temperatura sale sopraglio® C(32° F) eil robot
puo caricarsi normalmente.

7.3 Funzionalita antifurto e di sicurezza

Questa sezione tratta le funzionalita antifurto e di sicurezza del robot, tra cui gli allarmi per il solle-
vamento o lo spostamento fuori mappa, il rilevamento della posizione in tempo reale, gli avvisi di
presenza umana e il blocco bambini per impedire il funzionamento involontario.

Per abilitare le funzionalita antifurto e di sicurezza, andare a Pagina dispositivo > nell'app.

Funzionalita

Descrizione

Allarme di solle-
vamento

Con questa funzione abilitata, quando il robot viene sollevato scatta imme-
diatamente un allarme e il robot viene bloccato. Per riprendere il funziona-
mento, inserire prima il codice PIN sul robot.

Allarme fuori
mappa

Con questa funzione abilitata, il robot verra bloccato e l'allarme scattera im-
mediatamente se si allontana dalla mappa.

Posizione in tem-
po reale

Con questa funzione abilitata, e possibile visualizzare la posizione attuale del
robot su Google Maps.

Avviso di Presen-
za Umana

Quando questa funzione e attiva, il robot informa l'utente che é stata rilevata
la presenza di persone.

Blocco bambini

Quando la funzione e attivata, il robot verra bloccato. Attivare questa funzio-
nalita se si teme che i bambini possano utilizzare il robot.

Nota: Le funzionalita di allarme fuori mappa e di posizione in tempo reale sono disponibili solo quan-
doil Servizio Link e attivato.

7.4 Funzionalita TrueGuard

Questo robot consente di tenere sotto controllo il giardino con video in tempo reale e perlustrazione
di punti specifici tramite l'app.

Funzionalita

Descrizione

reale

Video in tempo

Toccare °| per monitorare il giardino in qualsiasi momento e da qualsiasi
posizione con la trasmissione video in diretta dalla telecamera anteriore del
robot.

Perlustrazione

Mentre il robot & in standby, e possibile inviarlo a perlustrare confini o punti
specifici del giardino tramite 'app. Per accedere a questa funzionalita, andare
a (@ > Perlustrazione.
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7.5 Ricarica

E possibile regolare le impostazioni di ricarica tramite la Pagina dispositivo > > Ricarica nell'app.f

7.5.1 Periodo di carica personalizzato

La funzione Periodo di carica personalizzato consente di personalizzare il periodo di carica del robot

in base a ore specifiche. Quando & abilitato, il robot si carica da solo fino a un livello di sicurezza della
batteria, quando il livello della batteria e basso e non ci sono attivita di falciatura, e completa una carica
totale solo durante il periodo di ricarica designato.

7.5.2 Controllo del livello della batteria

« Livello della batteria per la ricarica automatica: Impostare il livello della batteria al quale il robot
torna automaticamente alla stazione di ricarica.

« Livello della batteria per riprendere le attivita: Impostare il livello della batteria al quale il robot
riprende automaticamente le attivita di falciatura non completate.

Nota: Il team di sviluppo MOVA eseqguira continuamente aggiornamenti OTA (Over-the-Air) e ma-

nutenzione per firmware e app. Controllare le notifiche di aggiornamento o attivare la funzione di Ag-

giornamento automatico per mantenere il firmware e l'applicazione aggiornati e godere di maggiori

funzionalita.

8 Manutenzione

Per migliorare le prestazioni e la durata del robot, pulirlo regolarmente e sostituire le parti usurate
secondo la frequenza indicata di seguito:

Parte Frequenza di sostituzione
Lame Ogni 6-8 settimane o prima
Spazzola di pulizia Ogni 12 mesi o prima

Nota:
o E possibile controllare la durata residua delle lame e della spazzola di pulizia navigando a Pagina

dispositivo > > Materiali di consumo e Manutenzione nell'app. Dopo aver sostituito i materiali di
consumo come richiesto, andare alla pagina dei dettagli del materiale di consumo e toccare Ho so-
stituito il materiale per ripristinare il timer.

» Se nel giardino sono state designate aree per la pulizia e la manutenzione ordinaria del robot, e possibile
impostare Punti di manutenzione sulla mappa navigando a Pagina dispositivo >§> Vai al Punto di ma-
nutenzione > Modifica Punto. Una volta impostati i punti di manutenzione, é sufficiente toccare Vai per
dirigere il robot verso le posizioni designate per facilitare la manutenzione.

8.1 Pulizia

Pulire regolarmente il robot per evitare che l'erba tagliata e la sporcizia si accumulino e intasino il di-
sco ditaglio e le ruote motrici, compromettendo le prestazioni di taglio, di aggancio e di movimento.
Si consiglia di utilizzare un kit di pulizia, disponibile nei negozi locali oppure online.

/\ Avvertenza: Prima della pulizia, spegnere il robot e scollegare la stazione di ricarica.
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« L'alloggiamento, il telaio e il disco di taglio:

1. Spegnere il robot. 2. Coprire il LIDAR con il suo coperchio protettivo.

MOVA

3. Posizionare il robot su un fianco e appog- 4. Pulire l'alloggiamento, il disco di taglio e il
giarlo in modo stabile contro una parete. Assi- telaio con un tubo flessibile.

curarsi che lo schermo, la telecamera e il LIDAR

non siano a contatto con nessuna superficie.

/\ Avvertenza: Non toccare le lame durante la pulizia del telaio. Indossare i guanti durante la pulizia.
Attenzione: Per la pulizia non utilizzare idropulitrici ad alta pressione. Non utilizzare detergenti per
la pulizia.

5. Utilizzare un panno senza pelucchi per pulire con cura il sensore LiDAR.




= Contatti di ricarica e telecamera anteriore:

Utilizzare un panno pulito per pulire i contatti di ricarica del robot e della stazione di ricarica, nonché
per pulire la telecamera anteriore. Dopo la pulizia, tenere asciutti i contatti di ricarica e la telecamera
anteriore.

» Ruote motrici:
Utilizzare una spazzola per rimuovere il fango dalle ruote e garantire una buona aderenza.

8.2 Sostituzione dei componenti

= Sostituzione delle lame

Per mantenere le lame affilate, sostituirle regolarmente. Si consiglia di sostituire le lame ogni 6-8
settimane o prima. Utilizzare esclusivamente lame originali MOVA.

Nota: Sostituire tutte e dodici le lame contemporaneamente per garantire un sistema di taglio equili-
brato.

1. Spegnere il robot. 2. Coprire il LIDAR con il suo coperchio protettivo.

MOVA




3. Posizionare il robot su un fianco e appoggiarlo in 4. Allentare le viti con un cacciavite a croce.
modo stabile contro una parete. Assicurarsi che
lo schermo, la telecamera e il LIDAR non siano a
contatto con nessuna superficie.

5. Rimuovere le dodici lame e le viti. 6. Allineare le nuove lame ai fori sul disco di
taglio, quindi fissale con le viti.

= Sostituire la spazzola di pulizia

Quando la spazzola di pulizia del sensore LiDAR si consuma, le sue setole possono sfilacciarsi o dete-
riorarsi, compromettendo le prestazioni di pulizia. Sostituire regolarmente la spazzola di pulizia per
mantenere un buon risultato di pulizia. Si consiglia di sostituire la spazzola di pulizia ogni 12 mesi o
prima.




9 Batteria

9.1 Temperatura operativa e di ricarica

ILrobot funziona normalmente quando la temperatura della batteria e compresatra-6°C(21°F) e
57°C(135°F).

Non caricare la batteria a temperature inferioria 6 ° C (43 ° F) o superiori a 57° C (135° F), poiché la
ricarica verra bloccata dal sistema di protezione della batteria. La ricarica riprende quando la tempe-
ratura della batteria supera 6 ° C (43 ° F) o scende sotto 57° C (135° F) e la batteria & in grado di rice-
vere ricarica.

Nota: Per tutti i valori di temperatura € ammesso uno scostamento di 3° C (37 °F).

Per ottenere prestazioni ottimali, si consiglia di utilizzare il tosaerba a una temperatura ambiente
compresatra10°C(50°F)e30°C(86°F).

Modalita di ricarica a basso consumo:

Quando si attiva la modalita di ricarica a basso consumo, le funzioni non correlate alla ricarica ven-
gono disattivate (la rete viene disattivata).

Per attivare la modalita di ricarica a basso consumo, tenere premuti contemporaneamente il pulsante
Dl eil pulsante 1 e premere il pulsante OK per 5 volte rapidamente e contemporaneamente. Viene
emesso un messaggio vocale: La modalita di ricarica a basso consumo é attiva.

Per disattivare la modalita di ricarica a basso consumo, riavviare il robot.

9.2 Requisiti per lo stoccaggio

Per proteggere la batteria negli stoccaggi a lungo termine, caricare completamente il robot ogni 6
mesi. | danni alla batteria causati da una scarica eccessiva non sono coperti dalla garanzia limitata.
La temperatura di stoccaggio a lungo termine della batteria deve essere compresa fra-10°C(14°F) e
35°C(95°F). Perridurre al minimo il rischio di danni, la temperatura di stoccaggio raccomandata per
la batteria @ compresafra0°C(32°F)e25°C(77°F).

Nota: La durata della batteria del robot dipende dalla frequenza di utilizzo e dalle ore di funziona-
mento. Se la batteria € danneggiata o non puo essere caricata, non smaltire arbitrariamente la batte-
ria obsoleta o difettosa. Rispettare le norme locali in materia di riciclaggio.

10 Stoccaggio invernale

« Il robot

1. Caricare completamente la batteria prima di spegnere il robot.

2. Pulire accuratamente il robot prima di riporlo in inverno.

3. Applicare il coperchio protettivo LiDAR.

4. Conservare il robot all'interno in un luogo asciutto, a una temperatura superiorea0° C(32°F).

« Stazione di ricarica

Scollegare la stazione di ricarica e conservarla in un luogo asciutto e fresco, lontano dalla luce solare
diretta.

Nota: Dopo lo stoccaggio invernale, reinstallare la stazione di ricarica e collocarvi il robot per cari-
carlo. Se sireinstalla la stazione di ricarica in una posizione diversa, il robot aggiornera automatica-
mente la posizione della stazione non appena laricarica e la lascia. Se si verificano errori di posizio-
namento a causa di cambiamenti importanti nel giardino, si consiglia di rimappare l'area.

11 Trasporto
Per il trasporto su lunghe distanze, assicurarsi che il robot sia spento. Si raccomanda di utilizzare la
confezione originale. Posizionare il coperchio protettivo LiDAR.

A\ Avvertenza:
e Spegnere il robot prima di trasportarlo.

e Sollevare il robot dal manico laterale, tenendo il disco di taglio lontano dal corpo.
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12 Risoluzione dei problemi

Problema

Causa

Soluzione

ILrobot non & connes-
so all'app.

1. ILrobot non si trova
all'interno della copertura
del segnale Wi-Fi o della
portata del Bluetooth.

2. Ilrobot e spento o si sta
riavviando.

1. Controllare se il robot ha completato il proces-
so di accensione.

2. Verificare che il router funzioni correttamente.

3. Awvicinarsi al robot per stabilire una connes-
sione Bluetooth.

Impossibile connetter-
si al Wi-Fi.

IL robot supporta solo reti
da 2.4 GHz.

Utilizzare indispensabilmente una rete a banda
singola con frequenza di 2.4 GHz.

Il robot e stato solle-
vato.

La ruota non poggia a
terra.

—_

. Riportare il robot su un terreno piatto.

Inserire il codice PIN sul robot e confermare.

. ILrobot non puo attraversare oggetti piu alti di
6 cm (2,4 pollici). Mantenere il terreno unifor-
me nel punto in cui il robot sta lavorando.

w N

Robot inclinato.

ILrobot e inclinato a piu
dell's0% (38,7°).

—_

. Riportare il robot su un terreno piatto.

. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.

. ILrobot non pud superare pendenze superiori
all'80% (38,7°).

w N

Robot intrappolato.

ILrobot e intrappolato e
non riesce ad uscire.

—_

. Rimuovere gli ostacoli intorno e riprovare.
. Spostare manualmente il robot in un'area
piatta e aperta all'interno della mappa e pro-
vare a ricominciare l'attivita. Se si continua a
riscontrare questo problema, riprovare dopo
che il robot e nella stazione di ricarica.
3. Controllare se ci sono buchi nel terreno. Riem-
pire le buche prima di falciare per evitare che
il robot rimanga intrappolato.

4. Controllare se l'erba circostante e piu alta di
12 cm (4,7 pollici). E possibile regolare l'altezza
di evitamento degli ostacoli o utilizzare un to-
saerba a spinta per tagliare il prato in anticipo
ed evitare che il robot rimanga intrappolato.

5. Se il robot rimane spesso intrappolato in que-

sto punto, & possibile impostarlo come zona

vietata.

N

Errore ruote motrici.

La ruota non puo girare o
il motore della ruota ha un
problema.

—_

. Pulire le ruote motrici e riprovare.

. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a
riavviare il robot.

3. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

N

Il disco di taglio non
ruota.

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

—_

. Pulire il disco di taglio e riprovare.

. Controllare se l'erba circostante e piu alta di
12 cm (4,7 pollici). E possibile utilizzare un
tosaerba a spinta per tagliare il prato in an-
ticipo per evitare che il disco di taglio venga
bloccato dall'erba alta.

3. Controllare se c'e acqua sotto il disco di taglio.
Se c'é acqua, spostare il robot in un luogo
asciutto e riprovare.

4. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a

riavviare il robot.

. Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

N
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Problema

Causa

Soluzione

Il disco di taglio non
riesce a muoversi
verso l'alto o verso il
basso.

Il disco di taglio non riesce
a muoversi verso l'alto o
verso il basso.

N —

w

. Pulire il disco di taglio e riprovare.

Se si continua a riscontrare 'errore, provare a
riavviare il robot.

. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

ILdisco di taglio non
puo spostarsi lateral-
mente.

Il disco di taglio non puo
spostarsi lateralmente.

—_

w

. Pulire il sistema di taglio e rimuovere eventua-

li oggetti estranei o detriti.
Se il problema persiste, e possibile prima
disabilitare la funzione UltraTrim ™,

. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

. Applicare periodicamente lubrificante al

collegamento a snodo eccentrico del disco di
taglio.

Errore paraurti.

Il sensore del paraurti
anteriore si attiva costan-
temente.

_

w

. Controllare se il robot & intrappolato da qual-

che parte.

. Toccare delicatamente il paraurti e assicurarsi

che ritorni in posizione.

. Se si continua a riscontrare questo errore, pro-

vare a riavviare il robot.
Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

Anomalia della ricari-
ca.

Il robot si aggancia alla
stazione diricarica, ma la
corrente o la tensione di
ricarica presentano un pro-
blema.

—_

w

. Controllare che la stazione di ricarica sia colle-

gata correttamente all'alimentazione.
Controllare che i contatti di ricarica del robot e
della stazione di ricarica siano puliti.

. Al termine del controllo, provare ad aggan-

ciare nuovamente il robot alla stazione di
ricarica.

Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

Il robot si spegne nel
punto in cui si trova.

La temperatura della bat-
teria@=65°C(149°F)

—_

. Utilizzare il robot quando la temperatura della

batteria scende sotto 57° C(135°F).

. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

La temperatura della bat-
teriaé<-15°C(5°F)

—_

. Utilizzare il robot quando la temperatura della

batteria e superiore a-9°C (16 °F).
Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

e
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Problema

Causa

Soluzione

Il robot interrompe le
attivita e torna alla
stazione.

La temperatura della bat-
teria @=62°C(144°F)

_

. Spegnere il robot e attendere che la tempe-
ratura della batteria scenda sotto 57 ° C (135
°F). La temperatura diminuira automatica-
mente dopo un po’ di tempo.

2. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

La temperatura della bat-
teriae<-6°C(21°F)

_

. Utilizzare il robot quando la temperatura della
batteria e superiore a -6 °C (21 °F).

2. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

Il robot & nella stazio-
ne ma non siricarica.

La temperatura della bat-
teria@>57°C(135°F)

—_

. Spegnere il robot e attendere che la tempe-
ratura della batteria scenda sotto 57 ° C (135
°F). La temperatura diminuira automatica-
mente dopo un po’ di tempo.

2. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

La temperatura della bat-

—_

. Utilizzare il robot quando la temperatura della
batteria e superiore a6°C(43°F).

tettivo LiDAR non e stato
rimosso).

teriaé<6°C(43°F) 2. Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.
IL LIDAR & bloccato (ad 1. R.lmuovere il coperchio protettivo LiDAR e
esempio, il coperchio pro- riprovare.
ILLIDAR & bloccato. . 2.Se il LIDAR sulla parte superiore del robot e

molto sporco, pulirlo con un panno senza
pelucchi e riprovare.

Malfunzionamento del
LiDAR.

ILLIDAR & molto sporco o
c'e un errore del sensore.

—_

. Controllare se il LIDAR e sporco. Pulirlo se
necessario e riprovare.

2. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a
riavviare il robot.

. Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

w

ILLIDAR & sporco.

ILLIDAR & sporco.

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

Causa

Soluzione

La temperatura del
LiDAR & alta.

La temperatura del LIDAR
e alta. ILLIDAR si arrestera
presto.

—_

. ILrobot tentera automaticamente di tornare
alla stazione diricarica per raffreddarsi.

2. Assicurarsi che il robot funzioni a una tempe-
ratura ambiente inferiore a 40 ° C (104 ° F).

. Posizionare il robot in un'area ombreggiata,
fresca e ben ventilata. L'allarme si fermera
quando la temperatura tornera nell'intervallo
normale.

4. Il robot riprendera automaticamente a funzio-

nare non appena l'allarme si fermera.

5. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

w

La temperatura del
LiDAR é troppo alta.

La temperatura del LiDAR
e troppo alta. ILLiDAR si e
arrestato.

_

. ILLIDAR si & spento a causa delle temperature
elevate.

2. Assicurarsi che il robot funzioni a una tempe-
ratura ambiente inferiore a 40 ° C (104 ° F).

. Posizionare il robot in un'area ombreggiata,
fresca e ben ventilata. L'allarme si fermera
quando la temperatura tornera nell'intervallo
normale.

4. Se il problema persiste, contattare il servizio

post-vendita.

w

ILrobot si e perso.

Il posizionamento e perso.

_

. Controllare se il LIDAR sulla parte superiore
del robot & sporco. La sporcizia influisce sul
posizionamento.

2. Spostare manualmente il robot in un luogo
aperto all'interno della mappa e provare a
ricominciare ['attivita.

. Se il posizionamento non viene recuperato,
controllare il robot in remoto fino alla stazione
di ricarica tramite 'app e poi avviare l'attivita
di falciatura.

w

Errore del sensore.

Errore del sensore.

—_

. Riawviare il robot e riprovare.
Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

N

ILrobot si trova nella
zona vietata.

ILrobot si trova nella zona
vietata.

_

. Spostare manualmente il robot fuori dalla
zona vietata e riprovare.

2. Controllare il robot da remoto tramite l'app

per spostarlo fuori dalla zona vietata e ripro-

vare.

ILrobot e uscito dalla
mappa.

Il robot e uscito dalla map-
pa.

—_

. Spostare manualmente il robot all'interno del-
la mappa e riprovare.

2. Controllare il robot da remoto all'interno della

mappa tramite l'app e riprovare.

L'arresto di emergen-
za e attivato.

Il pulsante di stop del robot
viene premuto.

Inserire il codice PIN sul robot e confermare.

e
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Problema

Causa

Soluzione

Batteria scarica. Il ro-

bot si spegnera presto.

ILlivello della batteria & <
10%.

Agganciare il robot nella stazione di ricarica
per ricaricarlo.

Il robot e uscito dalla
mappa. Rischio di
furto.

ILrobot e uscito dalla map-
pa.

1. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.
2. E possibile disattivare lAllarme fuori mappa
nelle Impostazioni dell'app.

Impossibile tornare
alla stazione di ricari-
ca.

IL robot non riesce a tro-
vare la stazione diricarica
quando vi ritorna.

—_

. Controllare se ci sono ostacoli che bloccano il
robot. Rimuovere gli ostacoli e riprovare.

2. Controllare a distanza il robot per farlo tor-

nare alla stazione di ricarica tramite 'app.

Impossibile aggan-
ciarsi alla stazione di
ricarica.

Il robot trova la stazione di
ricarica, ma non riesce ad
agganciarsi.

—_

. Controllare se le pellicole riflettenti della stazio-
ne sono sporche o bloccate.

2. Controllare se ci sono ostacoli davanti alla sta-
zione.

3. Controllare se la stazione e stata spostata.

4. Controllare se la piastra di base e coperta di uno
spesso strato di fango.

5. Verificare se la stazione si trova su una penden-
za.

6. Verificare se la stazione e alimentata.

7. Aiutare il robot ad agganciarsi alla stazione di

ricarica utilizzando il telecomando o manual-

mente.

Posizionamento falli-
to.

Il posizionamento fallisce
quando il robot tenta di
avviare un'attivita di falcia-
tura.

—_

. ILLIDAR potrebbe essere ostruito. Spostare
manualmente il robot in un'area piatta e
aperta all'interno della mappa e provare a
ricominciare l'attivita.

2. Se si continua a riscontrare questo errore,

riprovare dopo che il robot & agganciato alla

stazione di ricarica.

Spazio insufficiente
per girare davanti alla
stazione.

Spazio insufficiente per gi-
rare davanti alla stazione.

—_

. Se la stazione e posizionata sul bordo della
mappa o all'interno di essa, assicurarsi che vi
sia almeno 1 m (39,4 pollici) di spazio libero
tra 'area anteriore della piastra di base della
stazione e il confine della mappa; altrimen-
ti, il robot potrebbe non essere in grado di
girare.

2. Spostare la stazione, o modificare la mappa

in Modifica mappa.

Percorso ostruito.

Percorso ostruito.

—_

. Controllare se € impostata una zona vietata
nel percorso.
2. Controllare se ci sono ostacoli che bloccano
iLrobot.
3. Se il robot non riesce ancora a passare,
eliminare il percorso in Modifica mappa e
impostarne uno nuovo.
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Problema

Causa

Soluzione

La telecamera anteriore
€ sporca.

La telecamera anteriore
sporca.

Pulire la telecamera anteriore con un panno
pulito.

C'e un problema con la
telecamera anteriore.

C'e un problema con la
telecamera anteriore.

1. Pulire la telecamera anteriore con un panno
pulito.

2. Provare a riavviare il robot.

3. Se il problema persiste, contattare il servizio
post-vendita.

Telecamera anteriore
bloccata.

Telecamera anteriore bloc-
cata.

Pulire la telecamera anteriore con un panno
pulito.

Si e verificato un
errore di rilevamento
dei confini durante la
Mappatura automati-
ca.

Si e verificato un errore
di rilevamento dei confi-
ni durante la Mappatura
automatica.

1. Assicurarsi che le condizioni di illuminazione
siano adatte, con una luminosita né eccessi-
va né troppo scarsa.

2. Verificare che il tempo sia buono, senza neb-
bia o pioggia.

3. Verificare che la telecamera anteriore sia
pulita e non ostruita.

4. Assicurarsi che la superficie del terreno sia
piana, poiché le irregolarita potrebbero
influire sul rilevamento.

5. Se il rilevamento del confine continua a non
riuscire, passare alla modalita telecomando
per la mappatura.

IL robot vibra in modo
anomalo durante la
falciatura.

Lama/e danneggiata/e
0 mancante/i sul disco di
taglio.

Spegnere immediatamente il robot e controlla-
re il disco di taglio in merito a lame mancanti,
danneggiate e allentate.




13 Specifiche tecniche

Robot tosaerba
Nome del prodotto
LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD LiDAX Ultra 2000 AWD
.. |Marca MOVA
Informazioni
dibase Modello MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
Dimensioni 740 mm x 532 mm x 321 mm
(29,1 pollici x 20,9 pollici x 12,6 pollici)
Peso (batteria inclusa) 23.6 kg (52.0 lbs)
Area di mappatura massi- 1000 m? 1600 m? 2000 m?
ma (0,25 acri) (0,4 acri) (0,5 acri)
. Altezza di falciatura 3~10 cm (1,2~3,9 pollici)
Falciatura
40
Larghezza di falciatura (157 ;;T“ci)
Tempo di ricarica [1] 65 min
Livello di potenza acustica
WA 66 dB(A)
Incertezze della potenza
o - potenz 3dB(A)
Emissioni | sonora KWA
acustiche Livello di i -
|Ye o di pressione acu 58 dB(A)
stica LpA
| t dell. i
ncertezze della pressione 3 dB(A)
sonora KpA
Temperatura di esercizio 0~30°C(32-122°F)
P Raccomandata: 10~35° C (50~95 ° F)
Temperatura di conserva- -10~35°C(14~95°F)
Condizioni di |Z°ne @ lungo termine Raccomandata: 0~25° C (32~77 °F)
lavoro Robot: IPX6
Grado IP Stazione di ricarica: IPX4
Alimentazione elettrica: IP67
Pend i
‘en en'za ma.55|ma per 80% (38,7°)
l'area di sfalcio
Gamma di frequenza 2400.0-2483.5 MHz
Bluetooth
802.11 b:16 + 2 dBm(@11 Mbps)
. 802.11 g:14 + 2 dBm(@54 Mbps)
Pot RF
otenza massima 802.11 n:13 = 2 dBmM(@HT20, HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Connettivita Wik Wi-Fi 2,4 GHz
(2400-2483.5 M)
LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
P LTE-TDD: B38/40/41
Servizio Link [2] GSM: B2/3/5/8
(Gratuito per 3 anni dall'attivazione)




Connettivita

Copertura del Servizio
Link

Albania, Andorra, Austria, Bielorussia, Belgio, Bosnia-Erzegovina, Bulgaria,
Croazia, Repubblica Ceca, Danimarca, Estonia, Finlandia, Francia, Germania,
Grecia, Ungheria, Islanda, Irlanda, Italia, Lettonia, Liechtenstein, Lituania,
Lussemburgo, Malta, Moldavia, Monaco, Montenegro, Paesi Bassi, Macedonia
del Nord, Norvegia, Polonia, Portogallo, Romania, Russia, San Marino, Serbia,
Slovacchia, Slovenia, Spagna, Svezia, Svizzera, Ucraina, Regno Unito, Citta del
Vaticano, Australia e Nuova Zelanda.

GNSS [3]

GPS/ GLONASS/BDS/Galileo

Motore di aziona-
mento

Tipo di motore

Motore al mozzo ruota

Motore di taglio

Velocita

2500/min

Batteria (robot)

Modello di batteria

MBPM50

Tipo di batteria

Batteria Li-lon

Capacita tipica

7,5 Ah / 243 Wh

Tensione nominale 324V CC
Tensi di cari -

ensione di carica com 378V CC
pleta
Modello di caricabatte-

. MPAM30
rie

Alimentazione Tensione d'ingresso 100~240 V CA
elettrica

Tensione di uscita 42V CC
Corrente di uscita 5A
Modello di stazi di

.o .eo i stazione di MCM30
ricarica
Tensione d'ingresso 40V CC

Stazione di ricari-
ca Tensione di uscita 40V CC
Corrente diingresso 5A
Corrente di uscita 5A
Lame e supporti di 36
Accessori ricambio

Modello di lama MBKM10

[1] Il tempo diricarica si riferisce al tempo necessario per raggiungere 1'85% della capacita e ripren-

dereiltaglio dopo che il robot e tornato automaticamente alla stazione di ricarica a causa di batteria

scarica.

[2] Richiede l'attivazione del Servizio Link.
[3] Richiede l'attivazione del Servizio Link.
Nota: Le specifiche tecniche sono soggette a modifiche in quanto miglioriamo continuamente il no-

stro prodotto. Per le informazioni piu recenti, visitare il nostro sito web su https://www.mova.tech.
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Instrucciones de seguridad

1.1 Instrucciones generales de seguridad

Lea atentamente y comprenda el manual de usuario antes de utilizar el producto.

Utilice exclusivamente el equipo recomendado por MOVA con el producto. Cualquier otro uso
es incorrecto.

No permita que los nifios estén cerca ni jueguen con la maquina mientras esté en funcio-
namiento.

No utilice el producto en zonas donde las personas no sean conscientes de su presencia.
Al operar el producto manualmente con la app MOVAhome, no corra. Camine siempre; ten-
ga cuidado con donde pisa en pendientes y mantenga el equilibrio en todo momento.
Evite utilizar el producto cuando haya personas, especialmente nifios o animales, en el area
de trabajo.

Evite usar la maquina y sus periféricos en condiciones meteorolégicas adversas, especial-
mente si hay riesgo de tormenta eléctrica.

Si utiliza el producto en zonas publicas, disponga sefales de advertencia alrededor del
area de trabajo con el siguiente texto: «jAdvertencia! jCortacésped automatico! jMantén-
gase alejado de la maquina! jSupervise a los nifios!»

Use un calzado resistente y pantalones largos al utilizar el producto.

Para evitar dafios al producto y accidentes que impliquen a vehiculos o personas, no esta-
blezca areas de trabajo ni rutas de transporte que crucen vias publicas.

No toque piezas moviles peligrosas, como el disco de cuchillas, antes de que se haya dete-
nido por completo.

Solicite asistencia médica en caso de lesion o accidente.

Apague el producto antes de retirar obstrucciones, realizar tareas de mantenimiento o
examinarlo. Si el producto vibra de forma andémala, reviselo para detectar dafos antes de
volver a encenderlo. No utilice el producto si detecta alguna pieza defectuosa.

No disponga el cable principal en zonas de corte del producto. Siga las instrucciones facili-
tadas para la instalacién del cable.

Utilice exclusivamente la estacién de carga incluida en el paquete para cargar el producto. El
uso incorrecto puede ocasionar descargas eléctricas, sobrecalentamiento o fugas del liquido
corrosivo de la baterfa. Ante una fuga de electrolito, enjuague con agua o agente neutrali-
zante y solicite atencién médica si el liquido corrosivo entra en contacto con los ojos.

Para conectar el cable principal a la toma de corriente, utilice un dispositivo de corriente
residual (RCD) con una corriente de disparo maxima de 30 mA.

Usar exclusivamente baterias originales recomendadas por MOVA. No es posible garantizar
la seguridad del producto con baterias no originales. No utilice baterias no recargables.
Mantenga los cables de alimentacién y/o alargadores alejados de la zona de trabajo
para evitar dafios que podrian conllevar el contacto con piezas bajo tensién.

Las ilustraciones incluidas en este documento son meramente de referencia. Consulte
los productos reales.

Nunca permita que nifios, personas con capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas, o
con falta de experiencia y conocimientos, o que no estén familiarizadas con estas instrucciones,
utilicen la maquina. Las normativas locales pueden limitar la edad del operador.

No conecte ni toque un cable dafado hasta haberlo desenchufado de la toma de corriente.
Si el cable resulta danado durante el funcionamiento, desconecte el enchufe de la toma de
corriente. Un cable desgastado o dafiado aumenta el riesgo de descarga eléctrica y debe
ser sustituido por el personal de servicio.

No empuje el producto con fuerza ni rapidez, ya que podria dafarlo.
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 Para satisfacer el requisito de exposicién a radiofrecuencias, es preciso mantener una
distancia de 35 cm (13,8") entre el dispositivo y la persona.

* ADVERTENCIA: Para recargar la bateria, utilice exclusivamente la fuente de alimentacién
extraible incluida con este aparato.

1.2 Instrucciones de seguridad para la instalacion

* Evite instalar la estacién de carga en zonas donde alguien pueda tropezar con ella.

* No instale la estacion de carga en zonas con riesgo de agua estancada.

* No instale la estacion de carga, ni sus accesorios, a menos de 60 cm (23,6") de cualquier
material combustible. El mal funcionamiento o el sobrecalentamiento de la estacién de car-
ga y la fuente de alimentacién pueden representar un peligro de incendio.

1.3 Instrucciones de seguridad para el funcionamiento

* Mantenga manos y pies alejados de las cuchillas giratorias. No coloque las manos ni los
pies cerca ni debajo del producto mientras esté encendido.

* No levante ni mueva el producto mientras esté encendido.

* Estacione el robot en la estacién de carga o apaguelo cuando haya personas, especial-
mente niflos o animales, en el area de trabajo.

 Verifigue que no haya objetos como piedras, ramas, herramientas o juguetes en el césped.
De lo contrario, las cuchillas podrian dafarse al entrar en contacto con el objeto.

* No coloque objetos sobre el producto ni sobre la estaciéon de carga.

* No utilice el producto si el botén STOP (Parada) no funciona.

* Evite colisiones entre el producto y personas o animales. Si una persona o un animal se
encuentra en el camino del producto, deténgalo inmediatamente.

* Apague siempre el producto cuando no esté en funcionamiento.

* No utilice el producto simultaneamente con un aspersor emergente. Utilice la funcion de
programacién para garantizar que el producto y el aspersor emergente no funcionen simul-
taneamente.

* Evite disponer un canal de conexion donde estén instalados los aspersores emergentes.

* No utilice el producto si hay agua estancada en el area de trabajo, como durante lluvias
intensas o en presencia de charcos.

* No coloque el robot boca abajo.

1.4 Instrucciones de seguridad para el mantenimiento

» Apague el producto antes de iniciar cualquier tarea de mantenimiento.

* Después de limpiarlo, asegurese de colocar el producto en el suelo en su orientacién nor-
mal, no boca abajo.

* No dé la vuelta al producto para limpiar el chasis. Esta es una precauciéon necesaria para
evitar que entre agua en el motor y afecte al funcionamiento normal.

» Desconecte el enchufe de la estacion de carga o active el dispositivo de desactivacion
antes de limpiarla o realizar tareas de mantenimiento.

* No utilice limpiadores de alta presion ni disolventes para limpiar el producto.

1.5 Seguridad de la bateria

Las baterias de iones de litio pueden explotar u ocasionar incendios si se desmontan, cor-

tocircuitan, exponen al agua, al fuego o a altas temperaturas. Manipulelas con cuidado, no

desmonte ni abra la bateria y evite cualquier tipo de mal uso eléctrico o mecanico. Guardelas

alejadas de la luz solar directa.

* Utilice exclusivamente el cargador de bateria y la fuente de alimentaciéon suministrados
por el fabricante. El uso de un cargador y una fuente de alimentacién inadecuados puede
derivar en descargas eléctricas o sobrecalentamiento.

D=0



« iNO INTENTE REPARAR NI MODIFICAR NUNCA LAS BATERIAS! Intentar repararla puede
conllevar lesiones fisicas graves debido a explosiones o descargas eléctricas. Si se produce
una fuga, recuerde que los electrolitos liberados son corrosivos y téxicos.

 Este aparato contiene baterias que solo pueden ser sustituidas por personal cualificado.

1.6 Riesgos residuales
Para evitar lesiones, utilice guantes protectores al cambiar las cuchillas.

1.7 Simbolos y adhesivos

ADVERTENCIA -
Lea las instrucciones de uso antes de operar la maquina.

ADVERTENCIA -
Manténgase a una distancia segura de la maquina durante su funcionamien-
to.

ADVERTENCIA -
Accione el dispositivo de desactivacién antes de usar o levantar la maquina.

ADVERTENCIA -
No se suba a la maquina.

ADVERTENCIA -

No esta permitido desechar este producto con la basura doméstica normal.
Asegurese de que el producto se recicle de acuerdo con la legislacién local
vigente.

ADVERTENCIA -

Mantenga manos y pies alejados de esta zona cuando el disco de cuchillas
se encuentre en una posicién de corte descentrada. El contacto con las
cuchillas podria ocasionar lesiones graves.

@ 1 WP e T = B
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Este producto satisface las normativas aplicables de la UE.

€
@ Clase Il
L]

Antes de cargarlo, lea las instrucciones.

- Corriente continua

|:| Clase Il

USO PREVISTO

Este producto de jardineria esta diseflado para cortar el césped de su hogar. Esta disefiado
para cortar el césped con frecuencia, manteniéndolo mas sano y con mejor aspecto que nunca.
Dependiendo del tamafio de su superficie con césped, su cortacésped puede programarse para
funcionar a cualquier hora o frecuencia. No es apto para retirar, barrer ni limpiar nieve.

q3

Por la presente, Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. declara que el equipo de radio modelo
de Cortacésped MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 cumple la Directiva 2014/53/UE. El texto
completo de la declaracion de conformidad de la UE esta disponible en la siguiente direccién
de Internet: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

El producto satisface la normativa PSTI del Reino Unido. El texto completo de la declaracion de
conformidad esta disponible en la siguiente direccién de Internet: https://www.mova.tech/pa-
ges/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Si desea consultar el manual electronico en mas detalle, visite https://www.mova.tech/pages/
user-manuals-and-fags.



2 Presentacion del producto
2.1 Contenido de la caja
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@ Cubierta protectora del lidar © El robot
© Torre de carga O Placa base
(con un cable de extension de 10 m (32,8 pies))
© Fuente de alimentacién O Cepillo de limpieza
@ Estacas x 8, llave hexagonal @ Cuchillas y tornillos de repuesto x 36
© Destornillador @ Manual de usuario
@ Paio sin pelusa @ Guia de inicio rapido
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2.2 Descripcion general del producto

Boton de parada

Cubierta superior ~—

Sensor de lluvia

Perilla

LiDAR'

Céamara de visién

estereoscopica’ Pantalla

Contactos de carga

Compartimento
para AirTag

Compartimento
de la bateria

Rueda omnidireccional

Luz indicadora trasera

Mango

1: El LiDAR ayuda a obtener informacién medioambiental y facilita el posicionamiento del
robot, la evitacion de obstaculos y la deteccion de agua y suciedad. Segun las pruebas de
laboratorio de MOVA, el rango de deteccion (a 100 kix) es de 30 m (98,4 pies) con una
reflectividad del 10 % y de 70 m (229,7 pies) con una reflectividad del 80 %. El campo de
vision es de 360°.

2: La camara de vision estereoscopica detecta obstaculos, limites del césped y presencia
humana. El angulo de visiéon es de 120° (horizontal), 75° (vertical) y 120° (diagonal). La
resolucion es de 2 MP.
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Luz indicadora trasera

Color Significado
Rojo fijo El robot funciona con normalidad o esta en modo de espera.
Luz roja ritmica El robot se esta cargando en la estacion de carga.

El robot se encuentra en modo de corte descentrado, con el
Rojo dinamico disco de cuchillas desplazado lateralmente para realizar un
corte mas limpio de los bordes.

Luz roja intermitente de alta

. Se ha producido un error.
frecuencia

2.3 Introduccion al servicio de enlace

El servicio de enlace ofrece conectividad mévil 4G y funcionalidad GPS.

 La conectividad a la red 4G permite supervisar remotamente el estado de su robot e iniciar
tareas de corte sin necesidad de conexién Wi-Fi.

* El GPS integrado permite rastrear la ubicacion del robot en tiempo real en Google Maps a
través de la app y recibir notificaciones si este abandona el drea designada en el mapa.

Activar el servicio de enlace

El servicio de enlace se activa automdaticamente al encender el robot. Observara el 1| iluminado
tanto en la pantalla del robot como en la app, confirmando que la activacién ha sido correcta. Para
comprobar el estado y la fecha de vencimiento del servicio de enlace, vaya a la Pagina del dispositi-
vo > > Conexiones > Servicio de enlace.

El servicio de enlace se ofrece de forma gratuita durante el periodo especificado en la secciéon Spe-
cifications (Especificaciones), a partir de la hora de activacion. Si desea prolongar el servicio tras su
vencimiento, contacte con el equipo de servicio posventa de MOVA.

Nota:

« Elservicio de enlace se bloqueara si no se renueva en los tres meses posteriores a su vencimiento. Si desea
reactivar el servicio, contacte con el equipo de servicio posventa de MOVA. La reactivacion puede conllevar
costes.

e Elservicio de enlace esta disefiado exclusivamente para su uso con los cortacéspedes MOVA. Cual-
quier estado anémalo detectado en el servicio de enlace puede ocasionar la suspension del servicio.
Si asi fuera, contacte con el equipo de servicio posventa de MOVA para que le ayuden a restablecer el
servicio.



2.4 Introduccién al compartimento para Airtag

Este compartimento admite AirTag u otros dispositivos de seguimiento que ayudan a locali-
zar y rastrear su robot.

Nota: AirTag no incluido. Prepare el suyo.
Para instalar o retirar AirTags:

@ Apague el robot. @ Tape el LIDAR con su cubierta protectora.

© Disponga el robot de lado y apdyelo firme- O Presione la hebilla para retirar el
mente contra una pared. Asegurese de que soporte del AirTag.

la pantalla, la cdmara y el LIiDAR no estén en

contacto con ninguna superficie.

@ Introduzca el AirTag en el soporte o
extraigalo de este.




3 Instalacion
3.1 Seleccione una ubicacién adecuada

Coloque la estacion de carga en una superficie nivelada cerca del borde del césped y préxima a una
toma de corriente. Asegurese de que la ubicacién cumpla los siguientes requisitos:

= La zonatiene una sefial Wi-Fi potente.

Nota: use su dispositivo moévil para comprobar la intensidad de la sefial Wi-Fi en la ubicacién. Una
sefial Wi-Fi potente garantiza una conexion estable entre el roboty la app.

= El suelo es lo suficientemente blando como para permitir la instalacion de estacas.

« El suelo esta nivelado. Una pendiente puede hacer que el robot retroceda y pierda contacto.

AN —

« Mantenga al menos 1 m (39,4") de espacio libre sin obstaculos a izquierda, derecha y delante de la esta-

cién de carga.
e La altura del césped alrededor de la ubicacién es inferior a 6 cm (2,4").

o Sila altura del césped fuera mayor, cortelo primero con un cortacésped tradicional. La hierba alta

puede dificultar el regreso del robot a la estacion de carga.

Vs

3

3.2 Instalacion de la estacidon de carga

@ Introduzca la torre de carga en la placa base hasta escuchar un clic.




@ Fije la placa base al suelo con las estacas suministradas utilizando la llave hexagonal.

/ N\
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© Introduzca el cepillo de limpieza en la torre de carga alineando la pestafia con la ranura.

@ Conecte la fuente de alimentacion al cable de extensién y, a continuacién, a una toma de corriente.
Mantenga la fuente de alimentacién al menos a 30 cm (11,8") del suelo.
Nota: el indicador LED de la estacion de carga se mantendra en azul constante cuando hay corriente.




© Retire la cubierta protectora del LiDAR.

@ Acople el robot a la estacion de carga para que se cargue debidamente. Aseglrese de que los con-

tactos de carga del roboty la estacion de carga estén conectados correctamente.

Nota:

e Elindicador luminoso se iluminara ritmicamente en vede cuando el robot se esté cargando correcta-
mente en la estacion de carga.

e Sidesea afiadir un garaje para mayor proteccion, utilice el MOVA Garage correspondiente, disponible
en tiendas locales u online. Usar un MOVA Garaje no original puede derivar en problemas durante la
recarga.

N
J
Indicador LED en la estacion de carga
Color del indicador LED Significado

1. Hay un problema con la estacién de carga (por ejemplo, con la
corriente o la tensién de carga).

Rojo intermitente/fijo 2. Elrobot se acopla a la estacién de carga, pero la carga es ano-

mala (por ejemplo, los contactos de carga presentan un cortocir-
cuito).

La estacidn de carga tiene energia. EL robot no esta en la estacién

Azul constante de carga.

Luz verde ritmica El robot se estd cargando en la estacién de carga.

El robot se acopla a la estacion de carga y bien se encuentra:
1. Completamente cargado, o
2. No se carga porgue la hora actual no pertenece al periodo de

carga designado.
e
g
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4 Preparacion para el primer uso

4.1 Familiaricese con el panel de control

El panel de control, situado dentro de la cubierta superior, ofrece las siguientes funciones.

e Modos: alterna entre el Corte de todas las zonas y el Corte de bordes.

e Programa: Very activar/desactivar el «<Programa de prim. y ver.» y el «Programa de ot. e inv.».

o Configuracion: Acceda a las configuraciones de corte, como la eficiencia de corte, la altura de
corte, la altura para evasion de obstaculos y la proteccion contra lluvia y escarcha. También puede
gestionar la configuracion del robot, incluyendo el codigo PIN, el volumen, el idioma, etc.

Nota: las funciones pueden actualizarse segun la version del software.

Pantalla

4 )

@ % = il &=

S S ©

Encendido/apagado

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

4 ) N
@ @ Iniciar

Perilla

Atras @ @ Home
g J
Pantalla
Icono Estado
@- Nivel de bateria (muestra el nivel actual de la bateria.)
@fj' Carga (el robot se acopla correctamente a la estacién de carga.)
>g Bluetooth (el robot estd conectado a la app por Bluetooth.)
/,? Wi-Fi (el robot se conecta a la app a través de una red Wi-Fi.)
il Servicio de enlace (el servicio de enlace esta activado.)
@ Programa (hay una tarea programada para hoy que auin no ha comenzado.)
==




Botones

Boton Funcion
Mantenga pulsado (|) 2 segundos para encender el robot.
Encendido/ ~ - »
apagado (|) Para apagar el robot, verifique que esté fuera de la estaciéon de carga. Manten-
ga pulsado (') durante 2 segundos y, a continuacion, introduzca el cédigo PIN
para confirmar.
Iniciar > Para comenzar el corte de todas las zonas o reanudar las tareas pausadas, pulse
niciar el botdn Dy cierre la cubierta superior del robot para confirmar.
Home O Para devolver el robot a la estacion de carga e iniciar su carga, pulse el botén
Oy cierre la cubierta superior del robot para confirmar.
Atrds O Para subir un nivel en el menu, pulse el botén & .
Para confirmar la seleccién en los menus, pulse la perilla.
Perilla Para activar el modo de emparejamiento Bluetooth, mantenga pulsada la perilla

durante 3 segundos.

Para navegar por el menu, gire la perilla en sentido horario/antihorario.

Iniciar + Atras

Para reiniciar el robot a los valores de fabrica, pulse simultdneamente durante 3
segundos los botones >ly & .

Home + Atras

Mantenga pulsados simultdneamente durante 3 segundos los botones Oy O
para acceder a la pagina Acerca de en Configuracion. La pagina Acerca de desa-
parecera en los siguientes 5 segundos.

Parada

Pulse el boton Paradapara detener el robot. Es preciso introducir el cddigo PIN en
el panel de control para reanudar la operacién.

4.2 Configuracion inicial

Complete la configuracion basica antes de que el robot esté listo para funcionar.

4.2.1 Configurar idioma & codigo PIN

@ Abra la cubierta superior del robot.




@ Mantenga pulsado el boton d) del panel de control durante 2 segundos para encender el robot.
Nota: el robot se encendera automdticamente cuando se acople a la estacion de carga.

©) Seleccione el idioma que prefiera

Gire la perilla en sentido horario para bajar y en sentido antihorario para subir hasta el idioma desea-
do. Pulse la perilla para confirmar.

Espafiol
Francais

Espariol

Francais

@ Configurar el cédigo PIN
a. Gire la perilla para seleccionar un nimero del 0 al 9.

Gire en sentido horario para aumentar el nimero y en sentido antihorario para reducirlo.
b. Pulse la perilla para confirmar y ajustar la siguiente cifra.

c. (Opcional) Para modificar la cifra anterior, gire la perilla en sentido antihorario hasta que el nimero
sea 0y continte girandola una vez mas.
Importante: no configure el codigo PIN en «0000».

Set PIN Set PIN

Don't set to '0000' Don't set to '0000" Don't set to '0000'

d. Introduzca nuevamente el cddigo PIN para completar su configuracion.
Nota: una vez configurado el codigo PIN, puede actualizarlo en cualquier momento accediendo a

Configuracion > Cambiar el cédigo PIN en la app o seleccionando Configuracion > Cambiar PIN en
la pantalla.



4.2.2 Conectar el robot a Internet
Antes de configurar la red:

e Asegurese de que el robot y su dispositivo movil estén conectados a la misma red Wi-Fi.
o Asegurese de que su dispositivo movil esté a menos de 10 m (32,8 pies) del robot.
o Active la funcién Bluetooth en su dispositivo movil.

@ Escanee el c6digo QR para descargar la app MOVAhome en su dispositivo movil.
También puede descargar la app MOVAhome de la App Store o de Google Play.

Download on the
App Store

A\, Get it on
0 >’ Google Play

G, MOVAhome }

@ Abra la app MOVAhome, cree una cuenta e inicie sesion.
@) Conéctese siguiendo uno de estos métodos:

o Escanee el c6digo QR: vaya a & Dispositivo y pulse .— Escanear para conectarse. Escanee el cédi-
go QR situado dentro de la cubierta superior del robot para conectarse.

 Afiadir manualmente: vaya a i Device (Dispositivo) y pulse + Add (ARadir). A continuacion, selec-
cione el modelo de robot que desea conectar.

e Deteccion automatica: el robot buscara los dispositivos proximos. Toque su robot en la lista de dispo-
sitivos detectados para conectarse.
@ siga las instrucciones de la aplicacion para completar la conexion a la red Wi-Fi.
Importante:
e Usar una red de banda uUnica con una frecuencia de 2,4 GHz.

« Asegurese de que su red Wi-Fi no tenga firewall ni esté cifrada. De lo contrario, la configuracion de la
red podria fallar.

 ——
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© Mantenga pulsada la perilla del panel de control durante 3 segundos. El robot entrard en modo
de emparejamiento Bluetooth.

MOVA

@ siga las instrucciones de la app para completar el emparejamiento.
Nota: el servicio de enlace permite mantener el control remoto sin Wi-Fi, pero se recomienda una
conexién Wi-Fi para lograr un rendimiento éptimo.

4.2.3 Otros ajustes

Desvincular el robot

El robot se vincula automaticamente a la cuenta MOVAhome una vez realizado correctamente el
emparejamiento. Cada dispositivo solo puede vincularse a una cuenta. No se puede vincular a otra
cuenta simultaneamente.

Para vincular el robot con una nueva cuenta, antes debe desvincularlo. Para desvincularlo:

1. Abra la app MOVAhome. Vaya a i Device (Dispositivo).

2. Localice el nombre de su robot. Si tiene varios robots vinculados a su cuenta de MOVAhome, deslice
aizquierda o derecha para acceder a la pagina del robot que desea editar.

3. Toque el nombre del robot en la esquina superior izquierda.

4. Seleccione Delete (Eliminar).

Nota: una vez eliminado el robot de la cuenta MOVAhome, todos los datos de usuario obtenidos del

robot se borraran del servidor.

Comparta su robot
1. Toque el nombre del robot en la esquina superior izquierda.
2. Seleccione Device Sharing (Compartir dispositivo).

Cerrar sesion y eliminar su cuenta
1. Vaya a & Mi > Configuracién > General > Cuenta.
2. Seleccione Cerrar sesién o Borrar cuenta.

Reinicie su robot

Una vez reiniciar el robot a los valores de fabrica, se borraran todos sus datos. Puede reiniciar su robot
de cualquiera de las siguientes maneras:

e Pulse simultdneamente los botones Inicio y Atras durante 3 segundos en el panel de control.

« Vaya a Configuracién y seleccione Reiniciar el robot en la pantalla.
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5 Mapee su jardin

Importante: antes de iniciar el mapeo, revise los siguientes aspectos:
* El nivel de bateria del robot es superior al 50 %.
* Se ha retirado la cubierta protectora del LiDAR.

e La cubierta superior esta cerrada.
e Elrobot se ha acoplado correctamente a la estacion de carga.

/ N\

5.1 Creacion de limites virtuales

Antes de iniciar el proceso de mapeo, tenga en cuenta lo siguiente:
e« Camine a menos de 5 m (16,4 pies) detras del robot durante el proceso de mapeo.




e Elrobot puede avanzar por pendientes con una inclinacion de hasta el 80 % (38,7°). Sin embargo,
para obtener mejores resultados de corte, recomendamos mantener las pendientes de las areas de
trabajo por debajo del 45 % (24°).

-

Nota: Si los limites se establecen en pendientes superiores al 45 % (24° ), el robot puede deslizarse
ligeramente mas alla de los limites.

« Para que el robot pase sin problemas, configure las areas con una anchura inferior a 1 m (39.4")
como caminos. Para conocer mds detalles, consulte Set Path (Establecer camino).

e Sila altura de su césped supera en mas de 6 cm (2,4") el terreno adyacente, mantenga el robot
al menos a 10 cm (3,9") del borde. Si el césped esta nivelado con el terreno adyacente, el robot
podra cruzar el perimetro para obtener resultados de corte 6ptimos en los bordes.

Ve

e Asegurese de que los angulos de giro sean superiores a 90°. Los angulos inferiores a 90° pueden
dificultar que el robot realice un corte limpio.
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Iniciar mapeo:
1. Pulse Iniciar mapeo en la app; el robot comprobard su estado y se calibrara.
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Precaucién: Saldra automaticamente de la estacion de carga para realizar la calibracion. Tenga cuidado.

2. Guie el robot de forma remota hasta el borde del césped y pulse Establecer punto de inicio para
marcar el punto de inicio del limite.

/ N\
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3. Mapee el area de trabajo. Se admiten los dos métodos expuestos a continuacion.
« Controle remotamente el robot para que se desplace por el perimetro de su césped y mapee el area

de trabajo.
e Active el modo de Deteccidon automatica de limites para trazar el area de trabajo. Gracias a un algo-

ritmo avanzado de IA, el robot puede identificar limites sin necesidad de guia manual.
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Importante:

« El modo de Deteccién automatica de limites requiere limites de césped claros y debe usarse durante
el dia para garantizar una visibilidad adecuada. Evite usar esta funcién en condiciones de poca luz o

lluvia.
« Recomendamos seguir al robot mientras utiliza el modo de Deteccion automatica de limites. Si el

robot no logra detectar los limites con precision, podria salir del modo de Deteccion automadtica de

limites y cambiar al control remoto en cualquier momento.
e Asegurese de que la camara frontal del robot esté limpia y sin obstrucciones.

e
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4. Cuando el robot regrese a 1 m (39,4") del punto de partida, puede pulsar Cerrar limite para com-

pletar la configuracién.

5. (Opcional) Editar el mapa.
Opcionalmente, puede visitar la Pagina del dispositivo> & >Editar para ajustar el mapa una vez
finalizada la fase de mapeo.

@ Establecer zona prohibida

Aunque el robot puede evitar obstaculos automaticamente, es preciso establecer zonas prohibidas con
riesgo de caida, como piscinas y areneros. Configure zonas prohibidas alrededor de los objetos que desee
proteger (como un parterre, una cama elastica, un huerto o la raiz de un arbol expuesta).

@ Anadir o ampliar zonas

= Para crear mas zonas

Si su jardin esta separado por caminos o tiene varios jardines aislados, puede continuar creando
areas de trabajo.

Nota: si su jardin tiene caminos de piedra, designelos como zonas separadas. Luego, trace trayecto-
rias de enlace para que el robot pueda desplazarse entre las zonas.
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= Para ampliar zonas existentes
Puede ampliar una zona existente creando el area que desea incluir. Si las dos areas se superponen,

se fusionaran automaticamente.
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© Establecer camino

En el caso de las zonas aisladas, cree un camino para conectarlas. Las zonas aisladas sin camino son
inaccesibles para el robot.

Nota: por defecto, el robot solo avanza por el camino, sin cortar el césped.

Importante: si su césped estd dividido por vias de paso de mas de 6 cm (2,4") de altura, coloque un
objeto con una pendiente igual a la altura del paso (como una rampa).

e N .

« Para conectar dos zonas de trabajo aisladas

En el caso de las areas aisladas, cree caminos para conectarlas. De lo contrario, seran inaccesibles para
el robot.

Importante: Asegurese de que el inicio y el final del camino se encuentran en la area de trabajo.
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= Para conectar el area de trabajo y la estacion de carga

Si su estacion de carga no se encuentra en el area de trabajo, debera crear un camino para conectarla con ella.
Importante:

o Asegurese de que un extremo se encuentre dentro del drea de trabajo y el otro, justo enfrente de la
estacion de carga. Se recomienda alinear la trayectoria con la estacion de carga.

e Al crear caminos para conectar el area de trabajo y la estacion de carga, no acople el robot a la estacion de
carga de forma remota. De lo contrario, el LIDAR podria bloquearse, pudiendo generar un error de mapeo.
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O Separar y combinar zonas
Divida una zona en otras mas pequefas o fusione zonas que se dividieron en una mas grande.
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6. Pulse Finalizar el mapa.

Importante:

 No mueva el robot manualmente cuando cree el limite, de lo contrario, fallara el mapeo.

e Una vez que comience el mapeo, no acople el robot a la estacion de carga a distancia hasta que
haya finalizado el proceso de mapeado. De lo contrario, el LiDAR podria bloquearse, pudiendo gene-
rar un error de mapeo.

5.2 Afadir un segundo mapa

La Funcion de doble mapa esta disefiada para situaciones donde el robot no puede desplazarse de
forma autonoma entre jardines separados o cuando se necesitan varios mapas.

Es posible que necesite crear un segqundo mapa si:

« No es posible conectar los jardines delantero y trasero.

o Existe una diferencia de elevacion significativa entre las dreas con césped.

e Tiene varias propiedades, pero un solo robot.

e Su area con césped es demasiado grande para un solo mapa.

Nota: si sus zonas con césped estan conectadas y dentro de la capacidad del robot, utilice una confi-
guracion Multizona.

Para mapear el segundo césped:
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Para mapear el segundo césped:
1. Prepare la estacion de carga.

= Si ha adquirido una segunda estacion de carga, instdlela en la segunda area con césped.

» De lo contrario, desplace el robot y su estacion de carga manualmente para iniciar el mapeo del
segundo césped.

2. Vaya a la Pagina del dispositivo> & y pulse Afhadir mapa en MOVAhome para crear el segundo
mapa.
3. Unavezfinalizado el segundo mapa, puede cambiar de mapa a través de & > Usar.
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Nota:

o Después de cambiar de mapa, se aplicaran los programas y los ajustes de corte del mapa actual.

o Puede adquirir una estacion de carga adicional e instalarla en el sequndo mapa para mayor comodidad.
Con una estacion de carga independiente instalada en el segundo mapa, solo necesitara mover el robot ma-
nualmente entre los dos mapas.

6 Funcionamiento

6.1 Iniciar el primer corte de césped

Consejos antes de cortar el césped:
o Utilice un cortacésped tradicional para cortar el césped a una altura maxima de 12 cm (4,7").

e Retire los obstdculos, como basura, montones de hojas, juguetes, cables y piedras, del césped. Ase-
gurese de que no haya nifios ni mascotas en el césped mientras el robot esté cortando.

o Rellene los agujeros del césped.

o Ajuste de antemano sus preferencias de corte en la app (como la eficiencia, la altura y la direccién de corte).

Puede seleccionar uno de los dos métodos siguientes para iniciar el corte de césped.
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a) Inicio desde el panel de control

1. Abra la cubierta superior del robot.

3. Gire la perilla para seleccionar el modo de corte.

£ Bt am

Edge All Edge
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Press [ to start all Press [ to start all




4. Pulse el boton Dl y cierre la cubierta superior del robot para confirmar. El robot saldra de la esta-
cién de carga e iniciara el corte de todas las zonas.

b) Inicio desde la app
1. Abra la app.
2. Seleccione un modo de corte y pulse Iniciar el corte para comenzar.

6.2 Cortar el césped con Doble mapa

1. Desplace manualmente el robot al mapa que desea cortar.

2. Seleccione el mapa correcto en la app antes de comenzar a cortar el césped.

Nota: Después de cambiar de mapa, se aplicaran los programas y los ajustes de corte del mapa ac-
tual.

¢Cémo resolver los problemas de bateria baja o de carga?

Para las tareas con una sola estacion de carga, si no reubica manualmente la estacidon de carga junto
con elrobot en el sequndo mapa, este podria agotar su bateria y ocasionar un fallo de carga al no
poder localizar la estacion de carga. Para resolver el problema, siga estos pasos:

a. Desplace manualmente el robot hasta el mapa con la estacion de carga para su recarga.

b. Después de la carga, devuelva el robot a la zona original. Este reanudara el corte automaticamente.
Importante: No cambie el mapa en la app durante este proceso. Esto garantiza que el robot recuerde
su Ultima posicion y pueda continuar donde lo dejo.

c. Repita estos pasos como corresponda hasta cortar todo el césped.
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6.3 Pausa

Si desea pausar la tarea de corte en curso, puede pulsar el botén Stop (Parada)del robot o tocar Pau-
se (Pausa) en la app.

Nota: el robot no se puede iniciar directamente a través de la app después de pulsar el boton de Stop
(Parada). Para reanudar el funcionamiento, introduzca su codigo PIN en el panel de control.

" Om

6.4 Reanudar

Para reanudar la tarea cuando el robot esté en pausa, pulse el botén Dly, a continuacion, cierre la cu-

bierta superior del robot para confirmar. El robot reanudara la tarea de corte anterior. También puede
pulsar Continuar en la app para reanudar la tarea de corte.

2 wla Bu G
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Paused

Press [>| to start all

6.5 Volver a la estacion de carga
Para devolver el robot a su estacion de carga:
1. Pulse 0 en el panel de control.

2. Confirme para pausar o cancelar la tarea actual.

3. Cierre la cubierta superior del robot para confirmar. El robot regresara automdaticamente a la estacion
de carga para recargarse.

Otra opcidn consiste en devolver el robot en la app.
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7 App MOVAhome

Doénde encontrar mdas informacion

La app MOVAhome es mucho mdas que un control remoto. Esta app permite hacer muchas cosas: configu-
rar varios ajustes a distancia, experimentar diferentes modos de corte y ajustar los programas de corte.

7.1 Ajustes de corte

0 Ubicacioén en la L
Funcién Descripcion
app
F_’aglna del disposi- El robot ofrece varios modos de corte. Puede cambiar
tivo > Cuadro de se- . X
Modos de T entre los modos a través de la app, incluyendo el corte de
leccion de modo en
corte ) . ) todas las zonas, el corte de zona, el corte de bordes, el
a esquina superior
- - corte por puntos y el modo manual.
izquierda
Tras completar el primer mapa, el robot crea automatica-
mente dos programas de corte semanales segun el tama-
fio del césped: «Programa de prim. y ver.» y «Programa
. o de ot. einv.». La funcion de programacion le permite
Device Page (Pagina | delegar totalmente al robot el trabajo diario de corte. Solo
Programa del dispositivo) > necesita realizar el mantenimiento del robot periddica-
mente.
Nota: si le preocupa que el robot pueda molestarle, o a
sus vecinos, durante su funcionamiento auténomo duran-
te ciertas horas, puede ir a Configuracion > No molestary
determine la hora del modo No molestar en la app.
Pagina del disposi- Pgrsonalice su clésped afiadiendo formas. Las formas defi-
Formas de . o . nidas se excluiran del corte en todos los modos de corte.
t|vo>>Ed|tar> . S ~ o
corte Puede modificar su posicién, tamafo o eliminarlas en
Formas Formas.
. . El disco de cuchillas UltraTrim ™ esta disefiado para des-
Disco de cu- | Device Page (Pagina | plazarse lateralmente al llegar a los bordes del césped,
chillas Ultra- 9ild'5p°5't'V°) > garantizando un corte mds limpio. Consulte la app MO-
Trim ™ 7=+ > UltraTrim ™ VAhome para obtener instrucciones de funcionamiento
especificas.

7.2 Funciones de proteccion contra la intemperie

Si le preocupa que las condiciones climaticas adversas puedan afectar al corte del césped, puede ac-
tivar las siguientes funciones de proteccién contra la intemperie en la Device Page (Pagina del dispo-
sitivo)>: en la APP.

Funcidn Descripcidn

Con esta funcién activada, el robot pausa automdaticamente el corte y regresa
a la estacion de carga en caso de lluvia. Puede establecer el tiempo de pro-
teccién contra la lluvia en la app.

Nota: cortar el césped mojado puede dafiarlo. Se recomienda prolongar la
duracion de la proteccion para que el césped pueda secarse antes de volver a
cortarlo.

Proteccion contra
la lluvia
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Proteccion contra
escarcha

Cortar el césped a temperaturas inferiores a 0° C(32° F) puede ocasionar da-
fAos permanentes en la hierba. Por seguridad, la bateria no se cargara.

Para proteger su césped y su robot, puede activar la funcion Proteccion contra
escarcha. Cuando esta activada, el robot interrumpe automaticamente el corte y
regresa a la estacion de carga cuando la temperatura desciende por debajo de 0°C
(32°F), y reanuda el corte cuando la temperatura supera los 0° C (32° F) y el robot
puede cargarse normalmente.

7.3 Funciones antirrobo & de seguridad

Esta seccion describe las funciones antirrobo y de seguridad del robot, incluyendo alarmas por eleva-

cion o movimiento fuera del mapa, rastreo de ubicacion en tiempo real, alertas de presencia humana
y un bloqueo infantil que evita el funcionamiento involuntario.

Para activar las funciones antirrobo y de seguridad, vaya a la Device Page (Pagina del dispositivo)>§

en la APP.

Funcidén

Descripcion

Alarma de eleva-
cion

Con esta funcién activada, al levantar el robot se emitird inmediatamente
una alarmay este se bloqueard. Para reanudar el funcionamiento, introduzca
primero el codigo PIN del robot.

Alarma de fuera
del mapa

Con esta funcidn activada, el robot se bloqueard y la alarma se activard inme-
diatamente si esta fuera del mapa.

Ubicacion en
tiempo real

Con esta funcion activada, podra consultar la ubicacién actual del robot en
Google Maps.

Alerta de presen-
cia humana

Cuando esta funcion esta activada, el robot le notifica la deteccion de una
presencia humana.

Bloqueo infantil

Cuando estén activadas, el robot quedara bloqueado. Active esta funcion si le
preocupa que los nifios puedan operar el robot.

Nota: las funciones de alarma de fuera del mapa y de ubicacién en tiempo real solo estan disponibles
cuando el Servicio de enlace también esta activado.

7.4 Funciones TrueGuard

Este robot permite vigilar su jardin mediante video en tiempo real y rondas en puntos especificos a

través de la app.

Funcién

Descripcion

Video en tiempo

Pulse ° para visualizar el video en directo de la cAmara frontal del robot,

real pudiendo asi vigilar su jardin en cualquier momento y lugar.
Mientras el robot se encuentra en modo de espera, puede enviarlo a realizar
Rondas rondas en limites o puntos especificos de su jardin a través de la app. Para

acceder a esta funcion, vaya a °|> Patrol (Rondas).

=_—8
—— W
=@



7.5 Cargando

Puede ajustar la configuracion de carga a través de la Pagina del dispositivo > > Carga en la aplicacién.

7.5.1 Periodo de carga personalizado

La funcién Periodo de carga personalizado permite personalizar el periodo de carga del robot en horas
concretas. Cuando esta activada, el robot se carga automdaticamente hasta alcanzar un nivel de bateria
seguro cuando el nivel es bajo y no se realizan tareas de corte; se carga completamente solo durante el
periodo de carga designado.

7.5.2 Control del nivel de bateria

= Nivel de bateria para la recarga automatica: establezca el nivel de bateria con el que el robot re-
gresa automadaticamente a la estacion de carga.

= Nivel de bateria para reanudar las tareas: establezca el nivel de bateria con el que el robot reanuda
automaticamente las tareas de corte no finalizadas.

Nota: el equipo de desarrollo de MOVA realizard continuamente actualizaciones OTA (Over-the-Air)

y tareas mantenimiento del firmware y la app. Consulte las notificaciones de actualizacion o active

la funcién de actualizacion automatica para mantener el firmware y la app siempre actualizados y

disfrutar de mas funciones.

8 Mantenimiento

Para lograr un mejor rendimiento y una vida util mas larga del robot, limpielo regularmente y cambie
las piezas desgastadas con la siguiente frecuencia:

Pieza Frecuencia de sustitucion
Cuchillas Cada 6-8 semanas o antes
Cepillo de limpieza Cada 12 meses o antes

Nota:
e Puede consultar el tiempo restante de las cuchillas y el cepillo de limpieza en la Device Page (Pagina

del dispositivo) > > Consumables & Maintenance (Consumibles y mantenimiento) en la app. Tras
cambiar cualquier consumible, vaya a la pagina de datos del consumible y pulse Lo he sustituido
para reiniciar el temporizador.

o Sitiene zonas designadas en su jardin para la limpieza y el mantenimiento rutinarios del robot, puede con-
figurar puntos de mantenimiento en el mapa en la seccion Device Page (Pagina del dispositivo) >§ > Head
to Maintenance Point (Ir al punto de mantenimiento) > Edit Point (Editar punto). Una vez configurados los
puntos de mantenimiento, simplemente toque Go (Ir) y dirija el robot a las ubicaciones designadas para
facilitar el mantenimiento.

8.1 Limpieza

Limpie periédicamente su robot para evitar que se acumulen la hierba cortada y la suciedad y obs-
truyan el disco de cuchillas y las ruedas motrices, dado que esto podria afectar al rendimiento de
corte, acoplamiento y desplazamiento. Recomendamos usar un kit de limpieza, disponible en tiendas
locales u online.

/\ Advertencia: Antes de limpiar, apague el robot y desenchufe la estacién de carga.
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= Carcasa, chasis y disco de cuchillas:

1. Apague el robot. 2. Tape el LIDAR con su cubierta protectora.

MOVA

3. Disponga el robot de lado y apdyelo firme- 4. Limpie la carcasa, el disco de cuchillas y el
mente contra una pared. Asegurese de que chasis con una manguera.

la pantalla, la cdmaray el LIDAR no estén en

contacto con ninguna superficie.

/\ Advertencia: No toque las cuchillas durante la limpieza del chasis. Use guantes durante la lim-
pieza.

Precaucién: No utilice limpiadores de alta presion para la limpieza. No utilice detergentes para lim-
piar.

5. Utilice un pafio sin pelusa para limpiar cuidadosamente el sensor LiDAR.




« Contactos de carga y camara frontal:
Utilice un pafio limpio para limpiar los contactos de carga del roboty la estacion de carga, ademas de
la cdmara frontal. Una vez limpios, mantenga secos los contactos de carga y la camara frontal.

* Ruedas motrices:
Utilice un cepillo para eliminar el barro de las ruedas y asegurar un buen agarre.

8.2 Sustitucion de componentes

= Cambie las cuchillas

Para mantener las cuchillas afiladas, sustituyalas con regularidad. Se recomienda cambiar las cuchi-
llas cada 6-8 semanas o antes. Utilice exclusivamente cuchillas originales MOVA.

Nota: sustituya las doce cuchillas al mismo tiempo para garantizar un corte uniforme.

1. Apague el robot. 2. Tape el LiDAR con su cubierta protectora.

MOVA




3. Disponga el robot de lado y apdyelo fir- 4. Afloje los tornillos con un destornillador Phillips.
memente contra una pared. Asegurese de
que la pantalla, la cdmaray el LiDAR no
estén en contacto con ninguna superficie.

5. Retire las doce cuchillas y los tornillos. 6. Alinee las nuevas cuchillas con los agujeros
del disco de cuchillas, luego fijelas con los
tornillos.

= Cambie el cepillo de limpieza

Cuando el cepillo de limpieza del sensor LiDAR se desgasta, sus cerdas pueden deshilacharse o
deteriorarse, afectando a su rendimiento de limpieza. Cambie el cepillo de limpieza periddicamente
para mantener un buen resultado de limpieza. Se recomienda cambiar el cepillo de limpieza cada 12
meses 0 antes.




9 Bateria

9.1 Temperatura de funcionamiento y carga

El robot funciona con normalidad cuando la temperatura de la bateria se situa entre-6°C(21°F)y
57°C(135°F).

No cargue la bateria por debajo de 6 ° C (43 ° F) ni por encima de 57° C (135° F), ya que su sistema de
proteccién bloquearia la carga. La carga se reanuda cuando la temperatura de la bateria supera los 6
°C(43°F)odesciende por debajo de los 57° C (135° F) y la bateria es capaz de aceptar carga.

Nota: todos los valores de temperatura permiten una diferencia de 3° C (37 °F).

Para disfrutar de un rendimiento 6ptimo, se recomienda utilizar el cortacésped en un rango de tem-
peratura ambiente de 10° C(50°F)a30°C (86 °F).

Modo de carga de bajo consumo:

Cuando se activa el modo de carga de bajo consumo, se desactivan las funciones no relacionadas con
la carga (se apaga la red).

Para activar el modo de carga de bajo consumo, mantenga pulsados simultdneamente los botones |
e ), y pulse el boton OK 5 veces rapidamente al mismo tiempo. Escuchard una indicacion de voz: El
modo de carga de bajo consumo estd activado.

Para desactivar el modo de carga de bajo consumo, reinicie el robot.

9.2 Requisitos de almacenamiento

Para almacenamientos prolongados, cargue el robot cada 6 meses para proteger la bateria. La ga-
rantia limitada no cubre los dafios a la bateria causados por una descarga excesiva. La temperatura
de almacenamiento a largo plazo de la bateria debe situarse entre -10° C (14° F) y 35° C (95 ° F). Para
minimizar los dafos, se recomienda una temperatura de almacenamiento de entre 0° C(32°F)y 25°C
(77°F).

Nota: la vida util de la bateria del robot depende de la frecuencia de uso y de las horas de funciona-
miento. Si estd dafiada o no se puede cargar, no deseche arbitrariamente la bateria obsoleta o defec-
tuosa. Respete las normativas locales de reciclaje.

10 Almacenamiento invernal

« Elrobot

1. Cargue completamente la bateria antes de apagar el robot.

2. Limpie a fondo el robot antes de guardarlo en invierno.

3. Coloque la cubierta protectora del LiDAR.

4. Guarde el robot en el interior, en un lugar seco y a una temperatura superiora 0° C(32°F).

= Estacion de carga

Desconecte la estacion de carga y guardela en un lugar fresco y seco, alejado de la luz solar directa.
Nota: tras el almacenamiento invernal, reinstale la estacion de carga y coloque el robot en ella para
cargarlo. Si reinstala la estacion de carga en una ubicacion diferente, el robot actualizara automati-
camente la ubicacion de la estacion en cuanto se cargue y la abandone. Si encuentra errores de posi-
cionamiento debido a cambios importantes en su jardin, recomendamos volver a mapear la zona.

11 Transporte

Antes de iniciar transportes de larga distancia, asegurese de que el robot esté apagado. Se recomien-
da usar el embalaje original. Coloque la cubierta protectora del LiDAR.

A\ Advertencia:

« Apague el robot antes de transportarlo.

« Levante el robot por el mango lateral, manteniendo el disco de cuchillas alejado de su cuerpo.
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12 Solucion de problemas

Problema

Causa

Solucién

El robot no esta co-
nectado a la app.

1. EL robot no tiene cobertura
de sefal Wi-Fi ni Bluetoo-
th.

2. Elrobot esta apagado o
se esta reiniciando.

1. Compruebe si el robot se ha encendido por
completo.

2. Compruebe si el router funciona correcta-
mente.

3. Acérquese al robot para establecer una cone-
xion Bluetooth.

Error en la conexién a
la red Wi-Fi.

El robot solo es compatible
con redes 2,4 GHz.

Asegurese de utilizar una red de banda unica
con una frecuencia de 2,4 GHz.

—_

. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.

. 2. Introduzca el codigo PIN del robot y confirme.
Se ha levantado el La rueda no esta en con- . .
robot tacto con el suelo 3. ELrobot no puede superar objetos de mas
’ ’ de 6 cm (2,4"). Mantenga el suelo nivelado
donde esté trabajando el robot.
1. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.
Robot inclinado El robot se inclina mas del 2. Introduzca el codigo PIN del robot y confirme.
’ 80 % (38,7°). 3. ELrobot no puede ascender pendientes supe-

riores al 80 % (38,7°).

Robot atrapado.

El robot esta atrapado y no
logra salir.

—_

. Retire los obstaculos circundantes y vuelva a

intentarlo.

2. Mueva manualmente el robot a un lugar
planoy despejado dentro del mapa e inten-
te reiniciar la tarea. Si el problema persiste,
vuelva a intentarlo cuando el robot esté en la
estacion de carga.

3. Compruebe si hay agujeros en el suelo. Relle-
ne los agujeros antes de cortar el césped para
evitar que el robot quede atrapado.

4. Compruebe si el césped circundante tiene mas
de 12 cm de altura (4,7"). Puede ajustar la altura
para evasion de obstaculos o usar un corta-
césped tradicional para cortar el césped con
antelacion y evitar que el robot quede atrapado.

5.Si el robot queda atrapado a menudo en

esta ubicacidn, puede configurarla como
zona prohibida.

La rueda no gira o el motor

—_

. Limpie las ruedas motrices y vuelva a intentarlo.

El disco de cuchillas
no gira.

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

Error en las ruedas h 2. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
. de la rueda tiene un pro- . . .
motrices. blema 3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
’ cio posventa.
1. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a intentarlo.
2. Compruebe si el césped circundante tiene

mas de 12 cm de altura (4,7"). Puede usar un
cortacésped tradicional para cortar el césped
con antelacion y evitar que el disco de cuchi-
llas quede bloqueado por la hierba alta.

3. Compruebe si hay agua debajo del disco de
cuchillas. Si hubiera agua, mueva el robot a
un lugar seco y vuelva a intentarlo.

. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.

. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

(SN
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Problema

Causa

Solucién

El disco de cuchillas
no se mueve arriba ni
abajo.

El disco de cuchillas no se
mueve arriba ni abajo.

—_

w N

. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a inten-

tarlo.

. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

El disco de cuchillas
no se mueve lateral-
mente.

El disco de cuchillas no se
mueve lateralmente.

_

w

. Limpie el sistema de corte y retire cualquier

residuo u objeto extrafo.
Si el error persiste, puede desactivar primero
la funcion UltraTrim ™.

. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

. Aplique lubricante periédicamente en el aco-

plamiento de pivote excéntrico del disco de
cuchillas.

Fallo del paragolpes.

El sensor del paragolpes
delantero se activa cons-
tantemente.

—_

w

. Compruebe si el robot esta atrapado en

algun lugar.

. Golpee suavemente el paragolpes y asegure-

se de que rebota.

Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Error de carga.

El robot se acopla a la
estacion de carga, pero la
corriente o la tensién de
carga presentan un pro-
blema.

_

w

. Compruebe si la estacion de carga esta co-

nectada correctamente a la corriente.
Compruebe si los contactos de carga del
roboty de la estacién de carga estan limpios.

. Cuando termine de comprobarlo, intente vol-

ver a acoplar el robot a la estacion de carga.
Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El robot se apaga en
el acto.

La temperatura de la bate-
riaes=265°C(149°F)

_

. Utilice el robot cuando la temperatura de la

bateria descienda de 57°C(135°F).

. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

La temperatura de la bate-
riaes<-15°C(5°F)

—_

. Utilice el robot cuando la temperatura de la

bateria sea superiora-9°C (16 °F).
Si el problema persiste, contacte con el servi-
Cio posventa.

El robot pausa las
tareasy regresa au-
tomaticamente a la
estacion.

La temperatura de la bate-
riaes=262°C(144°F)

—_

N

. Apague el robot y espere a que la tempera-

tura de la bateria baje de 57°C(135°F). La
temperatura disminuird automaticamente
transcurrido un tiempo.

Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

La temperatura de la bate-
riaes<-6°C(21°F)

—_

. Utilice el robot cuando la temperatura de la

bateria sea superiora-6°C(21°F).

. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

e
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Problema

Causa

Solucién

El robot estd en la
estacion, pero no se
carga.

La temperatura de la bate-
riaes>57°C(135°F)

—_

. Apague el robot y espere a que la temperatu-
ra de la bateria descienda de 57° C(135°F).

La temperatura disminuird automaticamente
transcurrido un tiempo.

Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

N

La temperatura de la bate-
riaes<6°C(43°F)

—_

. Utilice el robot cuando la temperatura de la
bateria sea superiora6°C(43°F).

2. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

EL LiDAR esta bloqueado
(por ejemplo, no se ha reti-

_

. Retire la cubierta protectora del lidar y vuelva
a intentarlo.

LiDAR esta bloqueado. rado |3 cubierta protectora 2. Siellidar de la parte superior del robot esta
del LIDAR) P muy sucio, debera limpiarse con un pafio sin
’ pelusay volver a intentarlo.
1. Compruebe si el LiDAR estd sucio. Limpielo si
. . . procede y vuelva a intentarlo.
Fallo del LiDAR. ELleﬁRererngemn?{ zgﬁlsoof 2. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
Y : 3. Si el problema persiste, contacte con el servi-

cio posventa.

El LiDAR esta sucio.

El LiDAR esta sucio.

Limpie el sensor LiDAR de la parte superior
del robot con un pafio limpio. Mantenga el
LiDAR seco tras la limpieza.

Temperatura del LIDAR
elevada.

La temperatura del LiDAR
es elevada. EL LiDAR se
detendra pronto.

1. ELrobot intentara regresar automaticamente a
la estacion de carga para enfriarse.

2. Asegurese de que el robot funcione a una
temperatura ambiente inferior a 40° C (104
°F).

3. Coloque el robot en un drea sombreada,
fresca y bien ventilada. La alarma se detendra
cuando la temperatura regrese a un rango
normal.

4. El robot reanudara su funcionamiento au-
tomaticamente una vez que se detenga la
alarma.

5. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Temperatura del LiDAR
demasiado elevada.

La temperatura del LiDAR
es demasiado elevada. EL
LiDAR se ha detenido.

1. ELLIDAR se ha apagado debido a las altas
temperaturas.

2. Asegurese de que el robot funcione a una
temperatura ambiente inferior a 40° C (104
°F).

3. Coloque el robot en un drea sombreada,
fresca y bien ventilada. La alarma se detendra
cuando la temperatura regrese a un rango
normal.

4. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.
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Problema

Causa

Solucién

El robot se ha perdido.

Se ha perdido el posicio-
namiento.

—_

. Compruebe si el LIDAR de la parte superior del
robot esta sucio. La suciedad afecta al posi-
cionamiento.

2. Mueva el robot de forma manual a un lugar
abierto dentro del mapay vuelva a intentar
iniciar la tarea.

3. Si no se recupera el posicionamiento, contro-

le el robot de forma remota para regresar a

la estacion de carga usando la app y luego

inicie la tarea de corte.

Error del sensor.

Error del sensor.

_

. Reinicie el robot y vuelva a intentarlo.
. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

N

El robot se encuentra
en la zona prohibida.

El robot se encuentra en la
zona prohibida.

—_

. Saque el robot de forma manual de la zona
prohibida y vuelva a intentarlo.

2. Controlar a distancia el robot con la app para

sacarlo de la zona prohibida y volver a inten-

tarlo.

El robot se encuentra
fuera del mapa.

El robot se encuentra fuera
del mapa.

. Mueva el robot de forma manual dentro de
los limites del mapa y vuelva a intentarlo.

. Devuelva el robot mediante control remoto al
interior del mapa con la app y vuelva a inten-
tarlo.

—_

N

La parada de emer-
gencia esta activada.

El botéon de parada del
robot esta pulsado.

Introduzca el codigo PIN del robot y confirme.

Bateria baja. El robot
se apagara pronto.

El nivel de bateria es< 10 %.

Acople el robot a la estacion de carga para
que se cargue debidamente.

El robot se encuentra
lejos del mapa. Riesgo
de robo.

El robot se encuentra lejos
del mapa.

1. Introduzca el cddigo PIN del robot y confirme.
2. Puede desactivar la alarma de fuera del mapa
en la Configuracién de la app.

Fallo al volver a la
estacion de carga.

El robot no encuentra la
estacion de carga al regre-
sar a ella.

—_

. Compruebe si hay obstaculos que bloqueen
al robot. Retire los obstaculos y vuelva a
intentarlo.

2. Controle el robot de forma remota para re-

gresar a la estacion de carga usando la app.

No se pudo acoplar a
la estacioén de carga.

El robot encuentra la esta-
cién de carga, pero no se
acopla.

—_

. Compruebe si las peliculas reflectantes de la
estacion estan sucias o bloqueadas.

2. Compruebe si hay obstaculos delante de la
estacion.

3. Compruebe si la estacion se ha movido.

4. Compruebe si la placa base esta cubierta de
barro espeso.

5. Compruebe si la estacion se encuentra en una
pendiente.

6. Compruebe si la estacion tiene energia.

7. Ayude al robot a acoplarse a la estacion de car-

ga utilizando el control remoto 0 manualmente.

e
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Problema

Causa

Solucién

Error de posiciona-
miento.

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

—_

. Ellidar podria estar obstruido. Mueva ma-
nualmente el robot a un lugar plano y des-
pejado dentro del mapa e intente reiniciar la
tarea.

2. Si el error persiste, vuelva a intentarlo cuan-

do el robot esté acoplado a la estacién de

carga.

Espacio insuficiente
para girar delante de
la estacion.

Espacio insuficiente para
girar delante de la esta-
cion.

—_

. Si la estacion se encuentra en el borde del
mapa o dentro de él, asegurese de que haya
al menos 1 m (39,4") de espacio libre entre la
zona frontal de la placa base de la estacién
y el limite del mapa; de lo contrario, el robot
podria no ser capaz de girar.

2. Reubique la estacion o cambie el mapa en

Edicién del mapa.

Camino obstruido.

Camino obstruido.

—_

. Compruebe si se ha establecido una zona
prohibida en el camino.
2. Compruebe si hay obstaculos que bloqueen
al robot.
3. Si el robot aun no puede pasar, elimine el ca-
mino en Edicion del mapa y establezca uno
nuevo.

La cdmara frontal esta
sucia.

La camara frontal esta
sucia.

Limpie la cdmara frontal con un pafio limpio.

Hay un problema con
la cdmara frontal.

Hay un problema con la
camara frontal.

1. Limpie la cdmara frontal con un pafio limpio.

2. Intente reiniciar el robot.

3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Camara frontal blo-
queada.

Camara frontal bloqueada.

Limpie la camara frontal con un pafo limpio.

Error de deteccion
de limites durante el
mapeo automatico.

Error de deteccién de
limites durante el mapeo
automatico.

1. Asegurese de que las condiciones de ilu-
minacién sean adecuadas, ni demasiado
brillantes ni demasiado débiles.

2. Confirme que el clima esté despejado, evi-
tando niebla ni lluvia.

3. Asegurese de que la cdmara frontal esté
limpia y sin obstrucciones.

4. Asegurese de que la superficie del suelo esté
nivelada, ya que los baches pueden afectar
a la deteccion.

5. Si la deteccion de limites continta fallando,
cambie al modo de control remoto para el
mapeo.

El robot vibra de for-
ma andmala mientras
corta el césped.

Cuchillas dafiadas o fal-
tantes en el disco de cuchi-
llas.

Apague inmediatamente el robot y revise el
disco de cuchillas en busca de todas las cuchi-
llas y si estan dafadas o sueltas.
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13 Especificaciones

Nombre del producto

Robot cortacésped

LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD

LiDAX Ultra 2000 AWD

.. |Marca MOVA
Informacion
basica Modelo MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
Dimensiones 740 mm x 532 mm x 321 mm
(29,1" x 20,9" x 12,6")
Peso (bateria incluida) 23.6 kg (52.0 lbs)
Area méxima de mapeo 1000 m* 1600 m* 2000 m*
P (0,25 acres) (0,4 acres) (0,5 acres)
Altura de corte 3~10cm (1,2~3,9")
Corte
40
Anchura de corte (15,C7T)
Tiempo de carga [1] 65 min
Nivel de potencia acustica
WA 66 dB(A)
Incertidumbres sobre la
. cumbres 3 dB(A)
Emisiones de | potencia acustica KWA
ruido Nivel d ion del soni-
ivel de presién del soni 58 dB(A)
do LpA
| tidumbres d i6
nc’er '| umbres de presion 3 dB(A)
acustica KpA
Temperatura de funciona- 0~50°C(32~122°F)
miento Recomendado: 10~35° C (50~95 ° F)
Temperatura de almace- -10~35°C(14~95°F)
Condiciones |namiento a largo plazo Recomendado: 0~25° C (32~77 °F)
de funciona-
miento Robot: IPX6
Clasificacion IP Estacion de carga: IPX4
Fuente de alimentacién: IP67
Pendiente maxima del
'en iente maxima de 80 % (38,7°)
area de corte
Rango de frecuencia 2400,0-2483,5 MHz
Bluetooth
802,11b:16x2dBm(a 11 Mbps)
) . 802,11g9:14+2dBm(a 54 Mbps)
Max. pot RF
ax. potendia 802,11n:13x2dBm(a HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm
Conectividad

Wi-Fi

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

Servicio de enlace [2]

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD: B38/40/41
GSM: B2/3/5/8

(Gratis durante 3 afios desde la activacion)
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Conectividad

Cobertura del servicio
de enlace

Albania, Andorra, Austria, Bielorrusia, Bélgica, Bosnia y Herzegovina, Bulgaria,
Croacia, Republica Checa, Dinamarca, Estonia, Finlandia, Francia, Alemania,
Grecia, Hungria, Islandia, Irlanda, Italia, Letonia, Liechtenstein, Lituania, Luxem-
burgo, Malta, Moldavia, Ménaco, Montenegro, Paises Bajos, Macedonia del Nor-
te, Noruega, Polonia, Portugal, Rumania, Rusia, San Marino, Serbia, Eslovaquia,
Eslovenia, Espafia, Suecia, Suiza, Ucrania, Reino Unido, Ciudad del Vaticano,
Australia y Nueva Zelanda.

GNSS [3]

GPS/ GLONASS/BDS/Galileo

Motor de acciona-
miento

Tipo de motor

Motor de cubo de rueda

Motor de corte

Velocidad

2500 /min

Modelo de bateria

MBPM50

Tipo de bateria

Bateria de iones de litio

Fuente de alimen-
taciéon

Bateria (robot) Capacidad tipica 7,5 Ah / 243 Wh
Tension nominal 32,4V de CC
Tensién de carga com- 378V de CC
pleta
Modelo de cargador MPAM30

Tensién de entrada

100~240 V de CA

Tensién de salida 42V de CC

Corriente de salida 5A

Modelo de estacion de MCM30

carga

Tensién de entrada 40V de CC
Estacion de carga Tension de salida 40V de CC

Corriente de entrada 5A

Corriente de salida 5A

Cuchillas y soportes de 36

Accesorios repuesto
Modelo de cuchilla MBKM10

[1] ElLtiempo de carga se refiere al tiempo necesario para alcanzar el 85 % de capacidad y reanudar el
corte cuando el robot regresa automaticamente a la estaciéon de carga debido a un nivel de bateria

bajo.

[2] Requiere la activacion del servicio de enlace.

[3] Requiere la activacion del servicio de enlace.

Nota: debido a la mejora continua de nuestro producto, las especificaciones estan sujetas a cambios.

Para obtener la informacion mas reciente, visite nuestro sitio web: https://www.mova.tech.
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1

Veiligheidsinstructies

1.1 Algemene veiligheidsinstructies

Lees de gebruikershandleiding aandachtig door en zorg dat u de inhoud begrijpt voordat u het
product gebruikt.

Gebruik alleen de door MOVA aanbevolen apparatuur voor het product. Elk ander gebruik is
onjuist.

Laat geen kinderen in de buurt van het apparaat komen of ermee spelen terwijl het in bedrijf is.
Gebruik het product niet op plaatsen waar mensen zich niet bewust zijn van de aanwezig-
heid ervan.

Als u het product handmatig bedient met de MOVAhome-app, mag u daarbij niet rennen. Loop
altijd, let op hellingen op waar u uw voeten zet en bewaar altijd uw evenwicht.

Vermijd het gebruik van het product als er mensen, vooral kinderen of dieren, in het werk-
gebied zijn.

Gebruik het apparaat en de randapparatuur niet bij slechte weersomstandigheden, vooral wan-
neer de kans op bliksem bestaat.

Als u het product in openbare ruimtes gebruikt, plaats dan waarschuwingsborden rond het
werkgebied met de volgende tekst: "Waarschuwing! Automatische grasmaaier! Blijf uit de buurt
van de machine! Houd toezicht op kinderen!"

Draag stevig schoeisel en een lange broek wanneer u het product bedient.

Om schade aan het product en ongelukken met voertuigen en personen te voorkomen, mogen
werkgebieden of transportpaden niet over openbare wegen en paden lopen.

Raak bewegende gevaarlijke onderdelen, zoals de maaikop niet aan voordat deze volledig tot
stilstand zijn gekomen.

Zoek medische hulp in geval van letsel of een ongeval.

Zet het product UIT voordat u verstoppingen verwijdert, onderhoud uitvoert of het product on-
derzoekt. Als het product abnormaal trilt, controleer het dan op schade voordat u het opnieuw
opstart. Gebruik het product niet wanneer er onderdelen defect zijn.

Installeer het hoofdsnoer niet op plaatsen waar het product gaat snijden. Volg de instructies
voor het aansluiten van het snoer.

Gebruik alleen het meegeleverde oplaadstation om het product op te opladen. Verkeerd gebruik
kan leiden tot elektrische schokken, oververhitting of corrosieve vloeistoflekkage uit de accu.
Spoel in geval van lekkage van elektrolyt, af met water/neutralisatiemiddel en roep medische
hulp in als de bijtende vloeistof in contact komt met uw ogen.

Gebruik bij het aansluiten van het hoofdsnoer op het stopcontact een aardlekschakelaar (RCD)
met een maximale uitschakelstroom van 30 mA.

Gebruik alleen originele accu's die worden aanbevolen door MOVA. De veiligheid van het pro-
duct kan niet worden gegarandeerd bij gebruik van niet-originele accu's. Gebruik geen niet-op-
laadbare accu's.

Houd alle netsnoeren en/of verlengsnoeren uit de buurt van het werkgebied om beschadiging van de
snoeren te voorkomen, wat kan leiden tot aanraking van onderdelen die onder spanning staan.

De illustraties in dit document dienen alleen ter referentie. Raadpleeg de daadwerkelijke producten.
Laat de machine nooit gebruiken door kinderen, personen met verminderde fysieke, zintuiglijke
of mentale capaciteiten of gebrek aan ervaring en kennis, of personen die niet bekend zijn met
deze instructies.

Raak een beschadigd snoer niet aan voordat de stekker uit het stopcontact is verwijderd. Als het
snoer beschadigd raakt tijdens het gebruik, haal dan de stekker uit het stopcontact. Een versle-
ten of beschadigd snoer verhoogt het risico op elektrische schokken en moet door onderhouds-
personeel worden vervangen.

=_—8
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* Duw niet met kracht tegen het product of heel snel, want dit kan het product beschadigen.

* Om te blijven voldoen aan de RF-blootstellingseisen moet er een afstand van 35 cm (13,8") tus-
sen het apparaat en personen worden aangehouden.

* WAARSCHUWING: Gebruik voor het opladen van de accu alleen de afneembare voedingseen-
heid die bij dit apparaat wordt geleverd.

1.2 Veiligheidsinstructies voor installatie

* Plaats het oplaadstation niet op plaatsen waar mensen erover kunnen struikelen.

* Installeer het oplaadstation niet op plaatsen waar het risico bestaat op stilstaand water.

* Installeer het oplaadstation, inclusief accessoires, niet binnen 60 cm (23,6") vandaan bij
brandbaar materiaal. Storingen aan of oververhitting van het oplaadstation en de voeding
kunnen brand veroorzaken.

1.3 Veiligheidsinstructies voor gebruik

* Houd uw handen en voeten uit de buurt van de draaiende maaimessen. Plaats uw handen
of voeten niet in de buurt van of onder het product wanneer het is ingeschakeld.

* Til het product niet op of verplaats het, als het ingeschakeld is.

 Parkeer de robot bij het oplaadstation of schakel hem UIT wanneer er mensen, met name
kinderen of dieren, binnen het werkgebied zijn.

e Zorg ervoor dat er geen voorwerpen zoals stenen, takken, gereedschap of speelgoed op
het gazon liggen. Anders kunnen de maaimessen beschadigd raken wanneer ze in aanra-
king komen met een voorwerp.

* Plaats geen voorwerpen bovenop het product of op het oplaadstation.

* Gebruik het product niet als de STOP-knop niet werkt.

* Vermijd botsingen tussen het product en mensen of dieren. Als een persoon of dier in de
buurt van het pad van het product komt, stop het product dan onmiddellijk.

* Zet het product altijd UIT als het niet in gebruik is.

* Gebruik het product niet tegelijkertijd met een pop-upsproeier. Gebruik de schemafunctie
om ervoor te zorgen dat het product en de pop-upsproeier niet tegelijkertijd werken.

* Vermijd het plaatsen van een verbindingspad waarin pop-upsproeiers aanwezig zijn.

* Gebruik het product niet in de aanwezigheid van stilstaand water in het werkgebied, zoals
bij hevige regen of waterplassen.

* Leg de robot niet ondersteboven.

1.4 Veiligheidsinstructies voor onderhoud

* Zet het product UIT wanneer u onderhoud uitvoert.

» Zorg ervoor dat het product na het wassen op de grond wordt gelegd in zijn normale
stand, niet ondersteboven.

 Draai het product voor het reinigen van het chassis niet om. Deze voorzorgsmaatregel is
nodig om te voorkomen dat water de motor binnendringt en mogelijk de normale werking
beinvloedt.

» Haal de stekker uit het oplaadstation of gebruik de blokkeervoorziening voordat u het op-
laadstation reinigt of onderhoud uitvoert.

* Gebruik geen hogedrukreiniger of oplosmiddelen om het product schoon te maken.

1.5 Accuveiligheid

Lithiumionaccu's kunnen ontploffen of brand veroorzaken als ze worden gedemonteerd,

kortgesloten of worden blootgesteld aan water, vuur of hoge temperaturen. Ga voorzichtig

met ze om, demonteer of open de accu niet en vermijd elke vorm van elektrisch/mechanisch

misbruik. Bewaar ze uit de buurt van direct zonlicht.

* Gebruik alleen de acculader en voeding die door de fabrikant worden geleverd. Het ge-
bruik van een verkeerde oplader en voeding kan elektrische schokken en/of oververhitting

veroorzaken.
’A
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* PROBEER ACCU'S NIET TE REPAREREN OF TE WIJZIGEN! Als u probeert een accu te repa-
reren, kan dat leiden tot zwaar persoonlijk letsel door explosie of een elektrische schok.
Als er een lek ontstaat, zijn de vrijgekomen elektrolyten corrosief en giftig.

* Dit apparaat bevat accu's die alleen door vakmensen kunnen worden vervangen.

1.6 Restrisico's

Draag beschermende handschoenen bij het vervangen van de maaimessen om letsel te voorkomen.

1.7 Symbolen en stickers

WAARSCHUWING -
Lees de gebruikersinstructies voordat u het apparaat bedient.

WAARSCHUWING -
Houd tijdens het werken een veilige afstand aan ten opzichte van de machi-
ne.

WAARSCHUWING -
Onderbreek het stroomcircuit voordat u aan het apparaat werkt of deze
optilt.

WAARSCHUWING -
Rijd niet op de machine.

WAARSCHUWING -

Het is niet toegestaan om dit product bij het normale huishoudelijke afval
te doen. Zorg ervoor dat het product wordt gerecycled in overeenstemming
met de plaatselijke wettelijke vereisten.

WAARSCHUWING -

Houd uw handen en voeten uit de buurt van dit gebied wanneer de maai-
kop in de versprongen maaistand staat. Aanraken van de maaimessen kan
ernstig letsel veroorzaken.

| @ 1 o o T O



Dit product voldoet aan de toepasselijke EU-richtlijnen.

q3
@ Klasse lll
L]

Lees voordat u gaat opladen de instructies.

e Gelijkstroom

|:| Klasse I

BEOOGD GEBRUIK

Het tuinproduct is bedoeld voor huishoudelijk grasmaaien. Hij is ontworpen om vaak te maai-
en, waardoor het gazon gezonder blijft en er beter uitziet dan ooit tevoren. Afhankelijk van de
grootte van uw gazon kan uw maaier worden geprogrammeerd om op elk moment en met elke
frequentie te werken. Het apparaat is niet geschikt om te graven, vegen of sneeuwruimen.

C€

Hierbij verklaart Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. dat het radioapparaat van apparaatmo-
del MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 grasmaaier voldoet aan Richtlijn 2014/53/EU. De volle-
dige tekst van de EU-verklaring van conformiteit is beschikbaar op het volgende internetadres:
https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

Het product voldoet aan de Britse PSTI-voorschriften; de volledige tekst van de conformiteits-
verklaring is beschikbaar op het volgende internetadres: https://www.mova.tech/pages/state-
ment-of-compliance-for-uk-psti.

Ga voor de gedetailleerde e-manual naar https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.



2 Productintroductie
2.1 Leveringsomvang

v s s s e /4
(6 I

|
@ Beschermkap van de LiDAR @ De robot
© Oplaadtoren O Grondplaat
(met een verlengsnoer van 10 meter (32,8 ft))
© Voeding @ Reinigingsborstel
@ Schroefankers x 8, inbussleutel @ Reservemaaimessen en schroeven x 36
© Schroevendraaier Q@ Gebruikershandleiding
@ Pluisvrije doek @ Snelstartgids
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2.2 Productoverzicht

Stop-knop
Bovenklep =
Regensensor
Draaiknop
LiDAR'
Stereoscopische Scherm
camera
Laadcontacten
. . Airtag-vak
UltraTrim ™ -maaikop
Achterwiel
Accuhouder
Omni-wiel
Indicatorlampje op de
achterkant Handvat

1: De LiDAR helpt bij het verkrijgen van omgevingsinformatie en vergemakkelijkt de positio-
nering van de robot, het vermijden van obstakels en het detecteren van water en vuil. Op
basis van laboratoriumtests van MOVA is het detectiebereik (bij 100 kilx) 30 meter (98,4 ft)
bij 10% reflectiviteit en 70 meter (229,7 ft) bij 80% reflectiviteit. Het gezichtsveld is 360°.

2: De stereoscopische camera detecteert obstakels, de grenzen van het gazon en de aan-
wezigheid van mensen. De beeldhoek is 120° (horizontaal), 75° (verticaal), 120° (diagonaal).
De resolutie is 2 MP.

e
g
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Indicatorlampje op de achterkant

Kleur Betekenis
Brandt rood De robot werkt normaal of staat stand-by.
Pulserend rood De robot wordt opgeladen in het oplaadstation.

De robot staat in de versprongen-maaimodus, waarbij de

Vloeiend rood maaikop zijwaarts is verschoven voor een nettere randaf-
werking.
Knippert snel rood Eris een fout opgetreden.

2.3 Inleiding tot Link-service

De Link-service biedt 4G-mobiele connectiviteit en GPS-functionaliteit.

* Dankzij de 4G-netwerkverbinding kunt u de status van uw robot op afstand controleren en
maaitaken starten zonder Wi-Fi-verbinding.

* Met de ingebouwde GPS kunt u de realtime locatie van de robot volgen in Google Maps
via de app en meldingen ontvangen als de robot zich buiten het aangewezen kaartgebied
beweegt.

De Link-service activeren

De link-service wordt automatisch geactiveerd wanneer u uw robot inschakelt. U ziet het | oplichten
op zowel het scherm van de robot als in de app, ter bevestiging van de succesvolle activering. Om de

status en vervaldatum van de Link-service te controleren, gaat u naar Apparaatpagina >: > Verbin-
dingen > Link-service.

De Link-service wordt gratis aangeboden gedurende een periode die wordt vermeld in het gedeelte
Specificaties, vanaf het moment van activering. Neem contact op met de klantenservice van MOVA
als u de service na verlopen wilt verlengen.

Opmerking:

¢ De Link-service wordt vergrendeld als de Link-service niet wordt verlengd binnen drie maanden nadat
deze is verlopen. Neem contact op met de klantenservice van MOVA als u de service opnieuw wilt active-
ren. Voor opnieuw activeren kunnen kosten in rekening worden gebracht.

e De Link-service is exclusief ontworpen voor gebruik met MOVA-grasmaaiers. Elke abnormale status
die wordt gedetecteerd in de link-service kan leiden tot opschorting van uw service. Neem in dat
geval contact op met de klantenservice van MOVA om u te helpen de service te herstellen.



2.4 Inleiding tot het AirTag-compartiment

Het AirTag-compartiment ondersteunt AirTag of andere tracking-apparaten waarmee u uw
robot kunt lokaliseren en volgen.

Opmerking: de AirTag is niet inbegrepen. Schaf hem zelf aan.
AirTags plaatsen of verwijderen:

@ Schakel de robot uit. @ Bedek de LIDAR met de beschermkap.

® Leg de robot op zijn zijkant en zorg dat O Druk op de gesp om de AirTag-houder
hij stevig tegen een muur leunt. Verzeker te verwijderen.

u ervan dat het scherm, de camera en
LiDAR niet tegen enig oppervlak worden
gedrukt.

@ Plaats de AirTag in de houder of haal O Plaats de houder terug.
de AirTag uit de houder.




3 Installatie
3.1 Selecteer een geschikte locatie

Plaats het oplaadstation op een vlakke ondergrond aan de rand van het gazon en in de buurt van
een stopcontact. Zorg ervoor dat de locatie aan de volgende eisen voldoet:

* Het gebied heeft een sterk Wi-Fi-signaal.

Opmerking: gebruik uw mobiele apparaat om de Wi-Fi-signaalsterkte van de locatie te controleren.
Een sterk Wi-Fi-signaal zorgt voor een stabiele verbinding tussen de robot en de app.

* De grond is zacht genoeg is om een schroefanker erin te draaien.

*De grond is op een vlak terrein. Een helling kan ertoe leiden dat de robot achteruit rolt en het contact
wordt verbroken.

e N A

AN —

« Houd links, rechts en voor het oplaadstation minstens 1 m (39,4") vrije ruimte zonder obstakels aan.

e Het gras rond de locatie is korter dan6 cm (2,4").

e Als het gras hoger is, maai het dan eerst met een duwmaaier. Hoog gras kan het voor de robot moei-
lijk maken om terug te keren naar het oplaadstation.

s

3.2 Het oplaadstation installeren

@ Schuif de oplaadtoren op de grondplaat totdat u een klik hoort.




@ Bevestig de grondplaat op de grond met behulp van de bijgeleverde schroefankers en inbussleutel.

-

~
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©) Plaats de reinigingsborstel in de oplaadtoren door het lipje uit te lijnen met de gleuf.

@ sluit de voeding aan op het verlengsnoer en vervolgens op een stopcontact. Houd de voeding min-

stens 30 cm (11,8") boven de grond.
Opmerking: Het ledlampje op het oplaadstation brandt blauw als er voeding is.




© Verwijder de beschermkap van de LiDAR.

@ Plaats de robot in het oplaadstation om op te opladen. Zorg ervoor dat de laadcontacten op de

robot en het oplaadstation correct zijn aangesloten.

Opmerking:

¢ Hetindicatorlampje pulseert groen terwijl de robot met succes wordt opgeladen in het oplaadstation.

¢ Als u een garage wilt toevoegen voor extra bescherming, gebruik dan de bijpassende MOVA-garage
die verkrijgbaar is in lokale winkels of online. Het gebruik van een niet-MOVA-garage kan problemen
veroorzaken tijdens het opladen.

Green Light

Ledlampje op het oplaadstation

Kleur van het ledlampje Betekenis

1. Eris een probleem met het oplaadstation (zoals een probleem
met de laadstroom of de laadspanning).

Knippert/brandt rood
2. De robot dockt in het oplaadstation maar het opladen is abnor-
maal (bijvoorbeeld kortsluiting in de laadcontacten).

Het oplaadstation heeft stroomvoorziening. De robot is niet in het

Brandt blauw oplaadstation.

Pulseert groen De robot wordt opgeladen in het oplaadstation.

De robot dockt in het oplaadstation en:

1. Is volledig opgeladen, of

2. Wordt niet opgeladen omdat het huidige tijdstip buiten de aan-
gewezen oplaadperiode valt.

Brandt groen

e=e



4 Voorbereiding voor het eerste gebruik

4.1 Vertrouwd raken met het bedieningspaneel

Het bedieningspaneel in de bovenklep biedt de volgende functies.
e Modi: schakelen tussen het maaien van het hele gebied en het maaien van de randen.

o Schema: Bekijk en schakel het "Lente & zomer-schema" en "Herfst & winter-schema" in of uit.

« Instellingen: toegang tot de maaiconfiguraties zoals maai-efficiéntie, maaihoogte, obstakelver-

mijdingshoogte en regen-/vorstbescherming. U kunt ook de robotconfiguraties beheren, inclusief
Pincode, volume, taal, enz.

Opmerking: de functies kunnen worden bijgewerkt afhankelijk van de softwareversie.

Scherm

e

Mode

@ % = il &=

e ©

Sche...

Setting

Press D] to start all

~

4 )
In-/uitschakelen Start
{0) (o1}
Draaiknop
Terug ! D ] [ 0! Home
g J
Scherm
Pictogram Status

Accuniveau (toont het huidige accuniveau.)

o)

Opladen (De robot dockt met succes in het oplaadstation.)

Bluetooth (De robot is via Bluetooth verbonden met de app.)

Wi-Fi (De robot is verbonden met de app via een Wi-Fi-netwerk.)

Link-service (Link-service is geactiveerd.)

Schema (Een taak is gepland voor vandaag en is nog niet begonnen.)
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Knoppen

Knop Functie
Houd (|) gedurende 2 seconden ingedrukt om de robot in te schakelen.
Aan/uit () Voordat u de robot uitschakelt, verzekert u zich ervan dat deze zich buiten het
oplaadstation bevindt. Houd (') gedurende 2 seconden ingedrukt en voer ver-
volgens de pincode in om te bevestigen.
Start Dl Om het maaien van het hele gebied te starten of gepauzeerde taken te hervatten,
ar drukt u op de knop | en sluit u de bovenklep van de robot om te bevestigen.

Home O Om de robot terug te sturen naar het oplaadstation om op te laden, drukt u op
de knop ) en sluit u de bovenklep van de robot om te bevestigen.

Terug D) Druk op de knop & om te navigeren naar een hoger niveau in het menu.
Druk op de draaiknop om de selectie in de menu's te bevestigen.

. Houd de draaiknop gedurende 3 seconden ingedrukt om de Bluetooth-koppe-
Draaiknop lingsmodus in te schakelen.
Draai de draaiknop rechtsom/linksom om door het menu te navigeren.
Houd tegelijkertijd de kno en de kno edurende 3 seconden ingedrukt om
Start + Terug gererty Pl o pQg K
de robot te resetten naar de fabrieksinstellingen.
Houd tegelijkertijd de knop 1) en de knop 9 gedurende 3 seconden ingedrukt om
Home + Terug | inInstellingen naar de pagina Over te gaan. De pagina Over verdwijnt binnen 5
seconden.
Sto Druk op de Stop-knop om de robot te stoppen. De pincode moet worden inge-
P voerd op het bedieningspaneel om de werking te hervatten.

4.2 Eerste instellingen

Voltooi de basisinstellingen voordat de robot klaar is om te starten.

4.2.1 Taal en pincode instellen

@ Open de bovenklep van de robot.




@ Houd op het bedieningspaneel de knop d) gedurende 2 seconden ingedrukt om de robot in te schakelen.
Opmerking: Wanneer de robot in het oplaadstation is gedockt, wordt hij automatisch ingeschakeld.

© Selecteer uw voorkeurstaal

Draai de draaiknop rechtsom om omlaag te gaan en linksom om omhoog te gaan om uw taal te selec-
teren. Druk op de draaiknop om te bevestigen.

Espafiol
Francais

Espariol

Francais

@ stel de pincode in

a. Draai de draaiknop om een cijfer van 0 tot en met 9 te selecteren.
Draai rechtsom, om het getal te verhogen en linksom, om het te verlagen.

b. Druk op de draaiknop om te bevestigen en het volgende cijfer in te stellen.

c. (Optioneel) Om het vorige cijfer te wijzigen, draait u de draaiknop linksom totdat het cijfer 0 wordt
en blijft u de knop nog een keer draaien.

Belangrijk: stel de Pincode nietin op "0000".

Set PIN

Set PIN Set PIN

Don't set to '0000" Don't set to '0000'

Don't set to '0000'
~—

d. Voer de Pincode nogmaals in om het instellen van de Pincode te voltooien.
Opmerking: zodra uw pincode is ingesteld, kunt u deze op elk gewenst moment bijwerken door

naar Instellingen> Pincode wijzigen in de app te gaan of door Instellingen> Pincode wijzigen op
het scherm te selecteren.

=0



4.2.2 De robot met internet verbinden

Vaor het instellen van het netwerk:

e Zorg ervoor dat de robot en uw mobiele apparaat zich op hetzelfde Wi-Fi-netwerk bevinden.
e Zorg ervoor dat uw mobiele apparaat zich binnen 10 m (32,8 ft) van de robot bevindt.

o Schakel de Bluetooth-functie in op uw mobiele apparaat.

@ Scan de QR-code om de MOVAhome-app te downloaden op uw mobiele apparaat.
U kunt de MOVAhome-app ook downloaden via de App Store of Google Play.

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

G, MOVAhome }

@ Open de MOVAhome-app, maak een account aan en log in.

©) Maak verbinding met een van de volgende methoden:

o De QR-code scannen: ga naar iy Apparaat en tik op . Scan om verbinding te maken. Scan de
QR-code binnenin de bovenklep van de robot om verbinding te maken.

o Handmatig toevoegen: ga naar f Apparaat en tik op 4 Toevoegen. Selecteer vervolgens uw model
robot om verbinding te maken.
o Automatische detectie: de robot zoekt naar apparaten in de buurt. Tik in de lijst met ontdekte appa-

raten op uw robot om verbinding te maken.

@ Volg de instructies in de app om de verbinding met het Wi-Fi-netwerk te voltooien.

Belangrijk:

e Gebruik een single-band netwerk met een frequentie van 2,4 GHz.

o Controleer of uw Wi-Fi-netwerk geen firewall heeft en niet versleuteld is. Anders kan de netwerkinstal-
latie mislukken.

—
—
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© Houd de draaiknop op het bedieningspaneel gedurende 3 seconden ingedrukt. De robot gaat
naar de Bluetooth-koppelingsmodus.

MOVA

@ Volg de instructies in de app om het koppelen te voltooien.
Opmerking: De Link-service maakt bediening op afstand zonder Wi-Fi mogelijk, maar voor optimale
prestaties wordt een Wi-Fi-verbinding aanbevolen.

4.2.3 Andere instellingen
Ontkoppel de robot

Zodra het koppelen is gelukt, wordt de robot automatisch gekoppeld aan het MOVAhome-account.
Elk apparaat kan maar aan één account worden gekoppeld. Het kan niet tegelijkertijd aan een andere
account worden gekoppeld.

Om de robot met een nieuwe account te koppelen, moet u deze eerst ontbinden. Om hem te ontbin-
den:

1. Open de MOVAhome-app. Ga naar fy Apparaat.

2. Zoek de naam van uw robot. Als meerdere robots aan uw MOVAhome-account zijn gekoppeld,
veegt u naar links of rechts om de pagina van de robot die u wilt bewerken te openen.

3. Tik in de linkerbovenhoek op de naam van de robot.

4. Selecteer Verwijderen.

Opmerking: Zodra een robot van het MOVAhome-account wordt verwijderd, worden alle gebruikersge-
gevens van de robot van de server gewist.

Uw robot delen
1. Tik in de linkerbovenhoek op de naam van de robot.
2. Selecteer Apparaat delen.

Uitloggen en uw account verwijderen

1. Ga naar & Ik > Instellingen > Algemeen > Account.
2. Selecteer Uitloggen of Account verwijderen.

Reset uw robot

Als u de robot reset naar de fabrieksinstellingen, worden alle gegevens op de robot gewist. Reset uw

robot op een van de volgende manieren:

« Houd de knoppen Start en Terug op het bedieningspaneel tegelijkertijd gedurende 3 seconden inge-
drukt.

e Ga op het scherm naar Instellingen en selecteer De robot resetten.
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5 Uw tuin in kaart brengen

Belangrijk: controleer het volgende voordat u in kaart gaat brengen:
* Het accuniveau van de robot is meer dan 50%.
* De beschermkap van de LiDAR is verwijderd.

« Bovenklep is gesloten.
« De robot dockt met succes in het oplaadstation.

4 N\

5.1 Virtuele grens creéren

Houd rekening met het volgende voordat u met het in kaart brengen begint:
o Loop tijdens het in kaart brengen binnen 5 meter (16,4 ft) afstand van de robot.




« De robot kan hellingen aan met een hellingshoek tot 80% (38,7° ). Voor betere maairesultaten wordt
echter aanbevolen om de hellingen van werkgebieden onder 45% (24° ) te houden.

-

Opmerking: Als de grens wordt ingesteld op hellingen steiler dan 45 % (24°), kan de robot iets voorbij
de grens schuiven.

o Als gebieden smaller zijn dan 1 m (39.4"), stelt u ze in als paden zodat de robot er doorheen kan
rijden. Raadpleeg voor meer informatie Pad instellen.

£73
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e Als uw gazon meer dan 6 cm (2.4")hoger is dan de aangrenzende grond, houdt u de robot minstens
10 cm(3.9") van de rand verwijderd. Als uw gazon vlak is met de aangrenzende grond, kan de robot
de omtrek kruisen voor optimale maairesultaten langs de randen.

Ve

o Verzeker u ervan dat de draaihoeken groter zijn dan 90° . Hoeken kleiner dan 90° kunnen het voor de
robot moeilijk maken om een zuivere snede te maken.

Ve
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Start in kaart brengen:
1. Tik op Start in kaart brengen via de app en de robot controleert zijn status en kalibreert.
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Voorzichtig: het oplaadstation wordt automatisch verlaten om de kalibratie uit te voeren. Wees voorzichtig.

2. Leid de robot op afstand naar de rand van uw gazon en tik op Startpunt instellen om het startpunt

voor de grens vast te stellen.
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3. Breng het werkgebied in kaart. De volgende twee methoden worden ondersteund.
« Bedien de robot op afstand om langs de omtrek van uw gazon te bewegen en het werkgebied in

kaart te brengen.
e Schakel de modus voor Automatische grensdetectie in om het werkgebied in kaart te brengen. Dank-

zij een geavanceerd Al-algoritme kan de robot grenzen identificeren zonder dat handmatige begelei-
ding nodig is.
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Belangrijk:
« De Automatische grensdetectie vereist duidelijke gazongrenzen en moet bij daglicht worden gebruikt
voor een goede zichtbaarheid. Gebruik deze functie niet bij slecht licht of regenachtige omstandighe-

den.
+ We raden aan om de robot te volgen wanneer u de Automatische grensdetectie gebruikt. Als de robot

er niet in slaagt de grenzen nauwkeurig te detecteren, kunt u de Automatische grensdetectie op elk
gewenst moment verlaten en overschakelen naar afstandsbediening.
e Zorg ervoor dat de camera voorzijde van de robot schoon en vrij van obstakels is.
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4. Wanneer de robot terugkomt tot binnen 1 meter (39.4") van het startpunt, tikt u op Grens sluiten
om hetinstellen van de grens te voltooien.

5. (Optioneel) Kaart bewerken.
U kunt ook naar Apparaatpagina > > Bewerken gaan om de kaart aan te passen nadat het in kaart
brengen is voltooid.

@ Vverboden zone instellen

Hoewel de robot automatisch obstakels kan ontwijken, is het nog steeds nodig om gebieden met een
risico op vallen, zoals zwembaden en zandbakken, als verboden zones in te stellen. Stel objecten die u wilt
beschermen (zoals een bloembed, een trampoline, een moestuin of een blootliggende boomwortel) in als

verboden zones.

@ Zones toevoegen of uitbreiden

« Meer zones creéren

Als uw gazon gescheiden is door wegen of als u verschillende geisoleerde gazons hebt, verder gaan
met werkgebieden creéren.

Opmerking: als uw tuin een verhard pad heeft, wijst u deze aan als een aparte zone. Voeg vervolgens
verbindingspaden toe zodat de robot tussen de zones kan navigeren.
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* Bestaande zones uitbreiden

U kunt een bestaande zone uitbreiden door het gebied aan te maken dat u wilt opnemen. Als de twee
gebieden elkaar overlappen, worden ze automatisch samengevoegd.
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© Pad instellen

Maak voor geisoleerde zones een pad aan om ze te verbinden. Geisoleerde zones zonder pad zijn
ontoegankelijk voor de robot.

Opmerking: standaard beweegt de robot alleen over het pad zonder het gras te maaien.
Belangrijk: wanneer uw gazon wordt opgedeeld door doorgangen die hoger zijn dan 6 cm (2,4"),
plaats dan een object met een helling die even hoog is als de doorgang (zoals een helling).
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* Twee geisoleerde werkzones verbinden

Maak voor geisoleerde oppervlakken een pad aan om ze te verbinden. Anders zijn ze ontoegankelijk
voor de robot.

Belangrijk: zorg ervoor dat het begin en het einde van het pad binnen het maaigebied liggen.
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= Het werkgebied en het oplaadstation verbinden

Als uw oplaadstation zich niet in het werkgebied bevindt, moet er een pad worden aangemaakt om het

met het werkgebied te verbinden.

Belangrijk:

e Zorg ervoor dat het ene uiteinde zich in het werkgebied bevindt en het andere uiteinde recht voor het
oplaadstation. Wij adviseren u het pad uit te lijnen met het oplaadstation.

« Wanneer u paden creéert om het werkgebied en het oplaadstation met elkaar te verbinden, mag u de
robot niet op afstand in het oplaadstation docken. Anders kan de LiDAR geblokkeerd raken, waardoor
het in kaart brengen kan mislukken.
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O Zones scheiden en combineren
Verdeel een zone in kleinere zones of voeg zones die waren verdeeld samen tot een grotere zone.
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6. Tik op Kaart voltooien.

Belangrijk:

o Verplaats de robot niet handmatig tijdens het creéren van de grens omdat hierdoor het in kaart bren-
gen kan mislukken.

o Dock de robot als het in kaart brengen begint niet op afstand in het oplaadstation, maar wacht totdat
het in kaart brengen is voltooid. Anders kan de LiDAR geblokkeerd raken, waardoor het in kaart bren-
gen kan mislukken.

5.2 Een tweede kaart toevoegen

De Dual Map-functie is ontworpen voor situaties waarin de robot niet autonoom tussen verschillende
gazons kan rijden of wanneer meerdere kaarten nodig zijn.

Mogelijk moet u een tweede kaart creéren als:

« Uw voor- en achtergazon niet met elkaar kunnen worden verbonden.

o Er een aanzienlijk hoogteverschil bestaat tussen de gazons.

o U meerdere huizen hebt met een tuin, maar slechts één robot.

« Uw gazon te groot is voor één kaart.
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Opmerking: als uw gazons met elkaar verbonden zijn en binnen de capaciteit van de robot vallen,
gebruik dan in plaats daarvan een Multi-Zone-opstelling.

Het tweede gazon in kaart brengen:

8 @

Zone A Zone B

Zone D
Zone E




Het tweede gazon in kaart brengen:
1. Bereid het oplaadstation voor.

= Als u een tweede oplaadstation hebt gekocht, installeer het dan op het tweede gazon.

« Als dit niet het geval is, verplaatst u handmatig de robot en het oplaadstation om te starten met
het in kaart te brengen van het tweede gazon.

2. Navigeer naar Apparaatpagina > & en tik in MOVAhome op Kaart toevoegen om de tweede kaart
te creéren.

3. Nadat u de tweede kaart hebt voltooid, kunt u tussen de kaarten wisselen met& > Gebruik.
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Opmerking:
« Nadat u de kaart hebt omgeschakeld, worden de schema's en maai-instellingen van de huidige kaart

toegepast.
o U kunt een extra oplaadstation kopen om in de tweede kaart te installeren voor meer gemak. Met een apart

oplaadstation geinstalleerd in de tweede kaart hoeft u de robot alleen handmatig te verplaatsen tussen
twee kaarten.

6 Bediening

6.1 Start maaien voor de eerste keer

Tips vooraf bij het maaien:
e Gebruik een duwmaaier om het gras te maaien tot een hoogte van maximaal 12 cm (4.7").
o Verwijder obstakels zoals afval, bladhopen, speelgoed, draden en stenen van het gazon. Zorg ervoor
dat er geen kinderen of huisdieren op het gazon zijn wanneer de robot aan het maaien is.
e Vul de gaten in het gazon op.
o Stel vooraf uw maaivoorkeuren in via de app (zoals maai-efficiéntie, maaihoogte en maairichting).




a) Starten via het bedieningspaneel

1. Open de bovenklep van de robot.

3. Draai de draaiknop om de maaimodus te selecteren.

Edge
Mowing

Press [ to start all

£ Bt am

All Edge
Mowing Mowing

Press [ to start all




4. Druk op de knop Dl en sluit de bovenklep van de robot om te bevestigen. De robot verlaat het op-
laadstation en start het maaien van het hele gebied.

b) Start via de app
1. Open de app.
2. Selecteer een maaimodus en tik op Start maaien om het maaien te starten.

6.2 Gazon maaien met Dual Maps

1. Verplaats de robot handmatig naar de kaart waar u wilt maaien.

2. Selecteer de juiste kaart in de app voordat u begint met maaitaken.

Opmerking: nadat u de kaart hebt omgeschakeld, worden de schema's en maai-instellingen van de
huidige kaart toegepast.

Wat doe ik bij een bijna lege accu of problemen met opladen?

Voor de taken met slechts één oplaadstation, als u het oplaadstation niet handmatig samen met de
robot verplaatst naar de tweede kaart, kan de robot zijn accu leegmaken en een laadstoring veroor-
zaken omdat hij het oplaadstation niet kan vinden. Volg deze stappen om dit probleem op te lossen:
a. Verplaats de robot handmatig naar de kaart met het oplaadstation om hem op te laden.

b. Zet de robot na het opladen terug op de oorspronkelijke kaart. Het maaien wordt automatisch her-
vat.

Belangrijk: wijzig de kaart in de app niet tijdens dit proces. Dit zorgt ervoor dat de robot zijn laatste
positie onthoudt en verder kan gaan waar hij gebleven was.

c. Herhaal deze stappen zo nodig totdat het hele gazon gemaaid is.
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6.3 Pauzeren

Om de huidige maaitaak te pauzeren, kunt u op de Stop-knop op de robot drukken of op Pauze tikken
in de app.

Opmerking: de robot kan niet rechtstreeks via de app worden gestart nadat op de Stop-knop is ge-
drukt. Om de bediening te hervatten, kunt u uw pincode invoeren op het bedieningspaneel.

" O

6.4 Doorgaan

Om de taak te hervatten wanneer de robot is gepauzeerd, drukt u op de knop >l en sluit daarna de
bovenklep van de robot om te bevestigen. De robot hervat de vorige maaitaak. In plaats daarvan kunt
u ook op Verder gaan tikken in de app om de maaitaak te hervatten.

6.5 Keer terug naar het oplaadstation

De robot terugsturen naar zijn oplaadstation:
1. Druk op het bedieningspaneelop ().
2. Bevestig om de huidige taak te pauzeren of te annuleren.

3. Sluit de bovenklep van de robot om te bevestigen. De robot keert automatisch terug naar het oplaad-
station om op te laden.

U kunt de robot ook in de app terugsturen.

i owing Pause task and return
Paused - e - B =
End task and return & =

Press (| to start all




7 MOVAhome-app

Waar u meer kunt ontdekken

MOVAhome-app is meer dan een afstandsbediening. Er zijn veel dingen die u via de app kunt doen:
verschillende instellingen op afstand uitvoeren, verschillende maaimodi ervaren en maaischema's

aanpassen.

7.1 Maai-instellingen

Functie Locatie in APP Beschrijving
. De robot biedt verschillende maaimodi. U kunt via de
Apparaatpagina > . .
. . . . app schakelen tussen modi, waaronder het maaien van
Maaimodi Modusselectievak in : . .
) het hele gebied, zonemaaien, het maaien van de randen,
de linkerbovenhoek ; .
spotmaaien en de handmatige modus.
Nadat de eerste kaart is voltooid, maakt de robot auto-
matisch twee wekelijkse maaischema's aan op basis van
de grootte van het gazon: "Lente & zomer-schema" en
. "Herfst & winter-schema". Met de schemafunctie kun u het
Schema Apparaatpagina> | dagelijkse maaiwerk volledig overlaten aan de robot. U

hoeft de robot alleen regelmatig te onderhouden.
Opmerking: als u zich zorgen maakt dat de robot u of uw
buren stoort wanneer hij op bepaalde tijden autonoom
werkt, gaat uin de app naar Instellingen > Niet storen en
stelt u de tijdsperiode voor Niet storen in.

Maaivormen

Apparaatpagina >
> Bewerken >
Vormen

Pas uw gazon aan door vormen toe te voegen. Gedefi-
nieerde vormen worden uitgesloten van maaien in alle
maaimodi. U kunt de positie en grootte daarvan wijzigen
of ze verwijderen in Vormen.

Ul-
traTrim™ -maai-
kop

Apparaatpagina >
¢ > UltraTrim ™

De UltraTrim ™ -maaikop is ontworpen om naar de zij-
kant te bewegen wanneer deze de randen van het gazon
bereikt, wat zorgt voor een schoner maairesultaat. Raad-
pleeg de MOVAhome-app voor specifieke bedieningsin-
structies.

7.2 Weerbeschermingsfuncties

Als u zich zorgen maakt dat slechte weersomstandigheden van invloed zouden kunnen zijn op de
maairesultaten, kunt u in de app bij Apparaatpagina >§de volgende Weerbeschermingsfuncties in-

stellen.
Functie Beschrijving
Als deze functie is ingeschakeld, stopt de robot automatisch met maaien en
keert hij terug naar het oplaadstation als het regent. U kunt de regenbescher-
Regenbescher- mingstijd instellen in de app.

ming

Opmerking: het maaien van nat gras kan uw gazon beschadigen. Het is aan te
raden om de beschermingsduur te verlengen zodat het gras droog kan wor-
den voordat er opnieuw gemaaid wordt.
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Maaien bij temperaturen lager dan 0° C(32° F) kan blijvende schade aan het
gazon veroorzaken. Als veiligheidsmaatregel wordt de accu niet opgeladen.
Om uw gazon en robot te beschermen, kunt u de functie Vorstbescherming
inschakelen. Wanneer deze functie is ingeschakeld, onderbreekt de robot
automatisch het maaien en keert hij terug naar het oplaadstation zodra de
temperatuur lagerisdan 0°C(32°F), en hervat hij het maaien zodra de tem-
peratuur hogerisdan 0° C(32°F) en de robot normaal kan opladen.

Vorstbescher-
ming

7.3 Diefstalbeveiliging en veiligheidsfuncties

Dit deel behandelt de antidiefstal- en veiligheidsfuncties van de robot, waaronder alarmen voor op-
tillen of bewegen buiten de kaart, realtime locatiebepaling, waarschuwingen voor menselijke aanwe-
zigheid en een kinderslot om onbedoelde bediening te voorkomen.

Om de antidiefstal- en veiligheidsfuncties in te schakelen, gaat u in de app naar Apparaatpagina >

Functie Beschrijving

Als deze functie is ingeschakeld, gaat er onmiddellijk een alarm af als de ro-
Optil-alarm bot wordt opgetild en wordt de robot vergrendeld. Om de werking te hervat-
ten, moet u eerst de Pincode op de robot invoeren.

Alarm buiten Als deze functie is ingeschakeld, wordt de robot vergrendeld en gaat het
kaart alarm onmiddellijk af als deze zich niet op de kaart bevindt.

Met deze functie ingeschakeld kunt u de huidige locatie van de robot in Goog-

Realtime locatie )
le Maps zien.

waarschuwing | \yanneer deze functie is ingeschakeld, stuurt de robot een bericht naar u als
voor menselijke

aanwezigheid menselijke aanwezigheid wordt gedetecteerd.

Indien ingeschakeld, wordt de robot vergrendeld. Schakel deze functie in als

Kinderslot
u zich zorgen maakt dat kinderen de robot bedienen.

Opmerking: de functies Alarm buiten kaart en realtime locatie zijn alleen beschikbaar als de link-ser-
vice is geactiveerd.

7.4 TrueGuard-functies

Met deze robot kunt u uw tuin in de gaten houden met realtime video en patrouilles voor specifieke
plekken via de app.

Functie Beschrijving

Tik op @@k om een live videobeeld van de camera voorzijde van de robot te

Realtime video : . S
bekijken, zodat u uw tuin altijd en overal kunt controleren.

Terwijl de robot stand-by staat, kunt u hem via de app specifieke grenzen of
Patrouille plekken in uw tuin laten patrouilleren. Om toegang te krijgen tot deze functie,
gaat u naar (@ > Patrouille.
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7.5 Opladen

U kunt de oplaadinstellingen aanpassen via Apparaatpagina > > Opladen in de app.

7.5.1 Aangepaste oplaadperiode

Met de functie Aangepaste oplaadperiode kunt u de oplaadperiode van de robot aanpassen aan speci-
fieke uren. Indien ingeschakeld, laadt de robot zichzelf op tot een veilig accuniveau wanneer het accuni-
veau laag is en er geen maaitaken zijn, en laadt hij alleen volledig op tijdens de aangegeven oplaadpe-
riode.

7.5.2 Accuniveauregeling

= Accuniveau voor automatisch opladen: stel het accuniveau in waarbij de robot automatisch terug-
keert naar het oplaadstation.

= Accuniveau voor het hervatten van taken: stel het accuniveau voor het hervatten van taken in waar-
op de robot automatisch onvoltooide maaitaken hervat.

Opmerking: het MOVA-ontwikkelteam voert voortdurend OTA-updates (draadloos) en onderhoud

uit voor de firmware en de app. Controleer op updatemeldingen of schakel de automatische update-

functie in om de firmware en app up-to-date te houden en van meer functies te genieten.

8 Onderhoud

Voor betere prestaties en een langere levensduur van de robot dient u deze regelmatig schoon te
maken en versleten onderdelen te vervangen volgens onderstaande frequentie:

Onderdeel Vervangingsfrequentie
Maaimessen Elke 6-8 weken of eerder
Reinigingsborstel Elke 12 maanden of eerder
Opmerking:

o U kunt de resterende tijd voor de maaimessen en de reinigingsborstel controleren door in de app
naar Apparaatpagina > > Verbruiksartikelen en onderhoud te gaan. Ga na het vervangen van
verbruiksartikelen als aangegeven naar de detailpagina voor het verbruiksartikel en tik op Ik heb het
vervangen om de timer te resetten.

o Als uin uw tuin gebieden aangewezen hebt voor routinematige reiniging en onderhoud door de robot, kunt
u onderhoudspunten op de kaart instellen door naar de Apparaatpagina >E> Ga naar Onderhoudspunt
> Punt bewerken te gaan. Zodra de onderhoudspunten zijn ingesteld, kunt u gewoon op Ga tikken en de
robot naar de aangewezen locaties sturen voor gemakkelijk onderhoud.

8.1 Schoonmaken

Maak uw robot regelmatig schoon om te voorkomen dat grasresten en vuil zich ophopen en de maai-
kop en aandrijfwielen verstoppen, wat de maai-, docking- en bewegingsprestaties kan beinvloeden.
We raden aan een reinigingsset te gebruiken, verkrijgbaar in plaatselijke winkels of online.

/\ Waarschuwing: schakel de robot uit en haal de stekker uit het oplaadstation voordat u
schoonmaakt.

=_—8
—
D=\



= De behuizing, het chassis en de maaikop:

1. Schakel de robot uit. 2. Bedek de LiDAR met de beschermkap.

MOVA

3. Leg de robot op zijn zijkant en zorg dat hij 4. Reinig de behuizing, de maaikop en het
stevig tegen een muur leunt. Verzeker u ervan  chassis met een slang.

dat het scherm, de camera en LiDAR niet tegen

enig oppervlak worden gedrukt.

/\ Waarschuwing: raak de maaimessen niet aan bij het reinigen van het chassis. Draag bij het
schoonmaken handschoenen.

Voorzichtig: gebruik voor het schoonmaken geen hogedrukreiniger. Gebruik voor het reinigen geen
schoonmaakmiddelen.

5. Gebruik een pluisvrije doek om de LiDAR-sensor voorzichtig schoon te maken.




« Oplaadcontacten en camera voorzijde:

Gebruik een schone doek om de oplaadcontacten op de robot en het oplaadstation schoon te vegen
en maak ook de camera voorzijde schoon. Houd de oplaadcontacten en de camera voorzijde droog
na het schoonmaken.

» Aandrijfwielen:
Gebruik een borstel om modder van de wielen te verwijderen voor een goede grip.

2
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8.2 Onderdelen vervangen

» De maaimessen vervangen

Vervang de maaimessen regelmatig om ze scherp te houden. Het wordt aanbevolen om de maaimes-
sen elke 6 tot 8 weken of eerder te vervangen. Gebruik alleen originele MOVA-maaimessen.
Opmerking: vervang alle twaalf Verzeker u ervan tegelijk om verzekerd te zijn van een gebalanceerd
maaisysteem.

1. Schakel de robot uit. 2. Bedek de LiDAR met de beschermkap.




3. Leg de robot op zijn zijkant en zorg dat hij 4. Draai de schroeven los met behulp van een
stevig tegen een muur leunt. Verzeker u kruiskopschroevendraaier.
ervan dat het scherm, de camera en LiDAR
niet tegen enig oppervlak worden gedrukt.

6. Lijn de nieuwe maaimessen uit met de gaten in
de maaikop en bevestig ze met de schroeven.

= De reinigingsborstel vervangen

Wanneer de reinigingsborstel voor de LiDAR-sensor verslijt, kunnen de haren gaan rafelen of ver-
slechteren, waardoor de reinigingsprestaties worden beinvloed. Vervang de reinigingsborstel regel-
matig om een goed reinigingsresultaat te behouden. Het wordt aanbevolen om de reinigingsborstel
elke 12 maanden of eerder te vervangen.




9 Accu

9.1 Bedrijfs- en oplaadtemperatuur

De robot werkt normaal wanneer de accutemperatuur tussen -6° C(21°F)en 57 ° C(135°F) ligt.
Laad de accu niet op bij temperaturen lager dan 6 ° C (43 ° F) of hoger dan 57° C (135° F), aangezien
het opladen dan wordt verhinderd door het accubeveiligingssysteem. Het opladen wordt hervat
zodra de accutemperatuur hogeris dan 6 ° C (43 ° F) of lager is dan 57° C (135° F) en de accu in staat is
om lading vast te houden.

Opmerking: Alle temperatuurwaarden kunnen een afwijking van 3° C (37 ° F) hebben.

Voor optimale prestaties wordt aanbevolen om de grasmaaier te gebruiken bij een omgevingstempe-
ratuurvan10° C(50°F) tot30°C (86 °F).

Laagvermogenlaadmodus:

Wanneer de laagvermogenlaadmodus is geactiveerd, worden functies die niets met opladen te ma-
ken hebben uitgeschakeld (het netwerk wordt uitgeschakeld).

Om de laagvermogenlaadmodus in te schakelen, houdt u de knop Dlen de knop 0 tegelijkertijd
ingedrukt en drukt u tegelijkertijd 5 keer snel op de OK-knop. U hoort een gesproken aanwijzing: de
laagvermogenlaadmodus is ingeschakeld.

Om de laagvermogenlaadmodus uit te schakelen, start u de robot opnieuw op.

9.2 Opslagvereisten

Tijdens langdurige opslag moet u de robot elke 6 maanden opladen om de accu te beschermen.
Schade aan de accu door overontlading wordt niet gedekt door de beperkte garantie. De langdurige
opslagtemperatuur voor de accu moet tussen-10°C(14°F) en 35°C(95°F) liggen. Om schade te mi-
nimaliseren, ligt de aanbevolen opslagtemperatuur voor de accu tussen0°C(32°F)en25°C (77 °F).
Opmerking: de levensduur van de accu van de robot is afhankelijk van de gebruiksfrequentie en het
aantal bedrijfsuren. Als de accu beschadigd is of niet kan worden opgeladen, gooi de verouderde of
defecte accu dan niet zomaar weg. Houd u aan de plaatselijke recyclingvoorschriften.

10 Winterstalling

= De robot

1. Laad de accu volledig op voordat u de robot uitschakelt.

2. Reinig de robot grondig voordat u hem in de winter opbergt.

3. Plaats de beschermkap van de LiDAR.

4. Berg de robot op een droge plaats binnenshuis op bij een temperatuur hogerdan 0° C (32 °F).

* Oplaadstation

Haal de stekker uit het stopcontact en bewaar het oplaadstation op een droge en koele plaats, uit de
buurt van direct zonlicht.

Opmerking: Plaats na de winterstalling het oplaadstation terug en plaats de robot erin om op te
laden. Als u het oplaadstation op een andere locatie installeert, zal de robot automatisch de locatie
van het station updaten zodra hij het station oplaadt en verlaat. Wanneer u positioneringsfouten te-
genkomt vanwege grote veranderingen in uw tuin, is het aan te raden om het gebied opnieuw in kaart
te brengen.

11 Transport
Zorg ervoor dat de robot is uitgeschakeld voor transport over grote afstanden. Het wordt aanbevolen
om hiervoor de originele verpakking te gebruiken. Plaats de beschermkap van de LiDAR.

/\ Waarschuwing:
o Schakel de robot uit voordat u hem vervoert.

o Til de robot op aan het zijhandvat en houd de maaikop uit de buurt van uw lichaam.

D=0



12 Problemen oplossen

Probleem

Oorzaak

Oplossing

De robot is niet met de
app verbonden.

1. De robot bevindt zich niet
binnen het bereik van het
Wi-Fi-signaal of Blue-
tooth.

2. De robot is uitgeschakeld of
wordt opnieuw opgestart.

1. Controleer of de robot het proces van inscha-
kelen heeft voltooid.

2. Controleer of de router goed werkt.

3. Ga dichter bij de robot staan om een Blue-
tooth-verbinding tot stand te brengen.

Kan geen verbinding
maken met Wi-Fi.

De robot ondersteunt al-
leen 2,4- -GHz-netwerken.

Verzeker u ervan dat u een single-band net-
werk met een frequentie van 2,4 GHz ge-
bruikt.

Robot opgetild.

Het wiel staat niet op de
grond.

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.

2. Voer de pincode op de robot in en bevestig.

3. De robot kan geen objecten hoger dan 6 cm (2,4")
kruisen. Houd de grond waar hij werkt vlak.

Robot gekanteld.

De robot kantelt meer dan
80% (38,7°).

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.

2. Voer de pincode op de robot in en bevestig.

3. De robot kan hellingen van meer dan 80%
(38,7°) niet oprijden.

Robot zit vast.

De robot zit vast en slaagt
er nietin om eruit te ko-
men.

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 probeer de taak
opnieuw te starten. Als dit probleem zich blijft
voordoen, probeer het dan opnieuw als de
robot zich in het oplaadstation bevindt.

3. Kijk of er geen gaten in de grond zitten. Vul de
gaten op voordat de robot gaat maaien om te
voorkomen dat de robot vast komt te zitten.

4. Controleer of het omringende gras hoger is
dan 12 cm (4,7"). U kunt de hoogte van de
obstakelvermijding aanpassen of een duw-
maaier 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 plek,
kunt u dit gebied instellen als verboden zone.

Fout van de aandrijf-
wielen.

Het wiel kan niet draaien
of de wielmotor heeft een
probleem.

1. Maak de aandrijfwielen schoon en probeer
het opnieuw.

2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de
robot opnieuw op te starten.

3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met de klantenservice.

De maaikop kan niet
draaien.

De maaikop kan niet nor-
maal draaien of er is een
probleem met de maaimo-
tor.

—_

. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.

. Controleer of het omringende gras hoger is
dan 12 cm (4,7"). U kunt een duwmaaier ge-
bruiken om het gazon van tevoren te maaien
om te voorkomen dat de maaikop wordt
geblokkeerd door hoog gras.

3. Controleer of er water onder de maaikop ligt.
Als dit het geval is, breng de robot dan naar
een droge plek en probeer het opnieuw.

4. Als deze fout blijft optreden, probeert u de
robot opnieuw op te starten.

5. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

N

op met de klantenservice.
e
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

De maaikop kan niet
omhoog of omlaag
bewegen.

De maaikop kan niet om-
hoog of omlaag bewegen.

N —

w

. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.

Als deze fout blijft optreden, probeert u de
robot opnieuw op te starten.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

De maaikop kan niet
opzij bewegen.

De maaikop kan niet opzij
bewegen.

—_

w

. Maak het snijsysteem schoon en verwijder vuil

of vreemde voorwerpen.
Als deze fout zich blijft voordoen, kunt u eerst
de UltraTrim ™ -functie uitschakelen.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

. Breng periodiek smeermiddel aan op de

excentrische draaipuntkoppeling van het
mesplaatje (maaikop).

Bumperstoring.

De sensor voor de voor-
bumper wordt constant
geactiveerd.

N —

w

. Controleer of de robot ergens vastzit.
. Tik zachtjes op de bumper en controleer of hij

terugveert.

. Als deze fout blijft optreden, probeer dan de

robot opnieuw op te starten.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

Fout tijdens het opla-
den.

De robot dockt in het op-
laadstation, maar er is een
probleem met de laad-
stroom of het laadvoltage.

—_

w

. Controleer of het oplaadstation correct op het

elektriciteitsnet is aangesloten.

. Controleer of de laadcontacten op de robot

en het oplaadstation schoon zijn.

. Probeer de robot opnieuw in het oplaadsta-

tion te docken nadat u alles gecontroleerd
hebt.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

De robot wordt ter
plekke uitgeschakeld.

De accutemperatuur is = 65
°C(149°F)

_

N

. Gebruik de robot wanneer de accutempera-

tuur lageris dan 57°C(135°F).

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met klantenservice.

De accutemperatuur is
<-15°C(5°F)

—_

N

. Gebruik de robot alleen wanneer de accutem-

peratuur hogerisdan-9°C(16°F).

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

De robot pauzeert
taken en keert auto-
matisch terug naar het
oplaadstation.

De accutemperatuur is = 62
°C(144°F)

—_

N

. Schakel de robot uit en wacht tot de accu-

temperatuur lageris dan 57° C(135°F). De
temperatuur daalt na enige tijd automatisch.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met klantenservice.

De accutemperatuur is <-6
°C(21°F)

_

. Gebruik de robot alleen wanneer de accutem-

peratuur hoger is dan-6°C (21 °F).

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

=_—8
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

De robot bevindt zich
in het oplaadstation,
maar laadt niet op.

De accutemperatuur is >57
°C(135°F)

1. Schakel de robot uit en wacht tot de accu-
temperatuur lager is dan 57° C(135°F). De
temperatuur daalt na enige tijd automatisch.

2. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met klantenservice.

De accutemperatuur is <6
°C(43°F)

—_

. Gebruik de robot alleen wanneer de accutem-
peratuur hogerisdan6°C(43°F).

2. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact

op met de klantenservice.

LiDAR is geblokkeerd.

LiDAR is geblokkeerd (de
beschermkap van de LiDAR
is bijvoorbeeld niet verwij-
derd).

—_

. Verwijder de beschermkap van de LiDAR en
probeer het opnieuw.

. Als de LiDAR aan de bovenkant van de robot
erg vuilis, reinig deze dan met een pluisvrije
doek en probeer het opnieuw.

N

LiDAR-storing.

LiDARis erg vuil of er is
een sensorfout.

—_

. Controleer of de LiDAR vuil is. Reinig indien
nodig en probeer het opnieuw.

2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de
robot opnieuw op te starten.

. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met de klantenservice.

w

LiDAR is vies.

LiDAR is vies.

Veeg de LiDAR-sensor boven op de robot
schoon met een schone doek. Houd de LiDAR
na het schoonmaken droog.

LiDAR-temperatuur is
hoog.

De LiDAR-temperatuur is
hoog. LiDAR stopt spoedig.

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 omge-
vingstemperatuur van lager dan 40 °C (104°F).
. Zet de robot in een schaduwrijke, koele en
goed geventileerde ruimte. Het alarm stopt
wanneer de temperatuur weer in het normale
bereik valt.
4. De robot zal automatisch weer in werking
treden zodra het alarm stopt.
5. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met klantenservice.

w

LiDAR-temperatuur is
te hoog.

De LiDAR-temperatuur is te
hoog. LiDAR is gestopt.

1. De LiDAR is uitgeschakeld vanwege de hoge
temperaturen.

2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een
omgevingstemperatuur van lager dan 40° C
(104 °F).

3. Zet de robot in een schaduwrijke, koele en
goed geventileerde ruimte. Het alarm stopt
wanneer de temperatuur weer in het normale
bereik valt.

4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met klantenservice.

e
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

Robot is verdwaald.

De positionering is ver-
dwaald.

_

. Controleer of de LiDAR aan de bovenkant van
de robot vuil is. Vuil heeft invloed op de posi-
tionering.

2. Breng de robot handmatig naar een open
plek op de kaart en probeer de taak opnieuw
te starten.

3. Als de positionering nog steeds niet goed

gaat, stuur de robot dan op afstand via de

app terug naar het oplaadstation en start de
maaitaak dan.

Sensorfout.

Sensorfout.

1. Herstart de robot en probeer het opnieuw.
2. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met de klantenservice.

De robot bevindt zich
in de verboden zone.

De robot bevindt zich in de
verboden zone.

1. Haal de robot handmatig uit de verboden
zone en probeer het opnieuw.

2. Bestuur de robot op afstand via de app om
hem uit de verboden zone te halen en pro-
beer het opnieuw.

De robot bevindt zich
buiten de kaart.

De robot bevindt zich bui-
ten de kaart.

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.

Noodstop geacti-
veerd.

Eris op de Stop-knop op
de robot gedrukt.

Voer de pincode op de robot in en bevestig.

Batterij bijna leeg. De
robot wordt spoedig
uitgeschakeld.

Het accuniveau is £ 10%.

Dock de robot in het oplaadstation om op te
opladen.

De robot is van de
kaart af. Risico op
diefstal.

De robot is van de kaart af.

1. Voer de pincode op de robot in en bevestig.
2. U kunt het Alarm buiten kaart uitschakelen in
de app bij Instellingen.

Het is niet gelukt om
terug te keren naar
het oplaadstation.

De robot kan het oplaad-
station niet vinden bij te-
rugkeren naar het oplaad-
station.

—_

. 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.

Kan niet docken in het
oplaadstation.

De robot vindt het oplaad-
station maar slaagt er niet
in om te docken.

1. Controleer of de reflecterende folies op het
oplaadstation vuil zijn of geblokkeerd worden.

2. Controleer of er obstakels voor het station zijn.

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 stroomvoorziening
heeft.

7. Help de robot handmatig of met de afstandsbe-
diening in het oplaadstation te docken.

Positionering mislukt.

De positionering mislukt
wanneer de robot een
maaitaak probeert te star-
ten.

—_

. De LiDAR kan geblokkeerd zijn. Breng de
robot handmatig naar een vlakke en open
plek op de kaart en probeer de taak opnieuw
te starten.

2. Als deze fout zich blijft voordoen, probeer het

dan opnieuw als de robot zich in het oplaad-

station is gedockt.
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

Onvoldoende ruimte
om véor het station te
keren.

Onvoldoende ruimte om
vOor het station te keren.

—_

. Als het station aan de rand van de kaart of
daarbinnen is geplaatst, zorg er dan voor
dat er ten minste 1 m (39.4") 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 kaart in

Kaart bewerken.

Pad geblokkeerd.

Pad geblokkeerd.

—_

. Controleer of er een verboden zone is inge-
steld op het pad.
2. Controleer of er obstakels zijn die de robot
blokkeren.
3. Als de robot nog steeds niet kan passeren,
verwijder het pad in kaart bewerken en stel
een nieuwe in.

De camera voorzijde is
wuil.

De camera voorzijde is vuil.

Veeg de camera voorzijde schoon met een
schone doek.

Er is een probleem met
de camera voorzijde.

Eris een probleem met de
camera voorzijde.

1. Veeg de camera voorzijde schoon met een
schone doek.

2. Probeer de robot opnieuw op te starten.

3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op met de klantenservice.

De camera voorzijde
wordt geblokkeerd.

De camera voorzijde wordt
geblokkeerd.

Veeg de camera voorzijde schoon met een
schone doek.

Fout bij grensdetectie
tijdens Auto-Mapping.

Fout bij grensdetectie
tijdens Auto-Mapping.

1. Zorg ervoor dat de lichtomstandigheden
geschikt zijn, niet te fel en niet te donker.

2. Controleer of het helder weer is, zonder mist
of regen.

3. Zorg ervoor dat de camera voorzijde schoon
en het zicht ervan onbelemmerd is.

4. Zorg ervoor dat het grondoppervlak ge-
lijkmatig is, want oneffenheden kunnen de
detectie beinvlioeden.

5. Als de grensdetectie blijft mislukken, schakel
dan over naar de afstandsbedieningmodus
voor het in kaart brengen.

De robot trilt abnor-
maal tijdens het maai-
en.

Beschadigd(e) of ontbre-
kend(e) maaimes(sen) van
de maaikop.

Schakel de robot onmiddellijk uit en controleer
de maaikop op ontbrekende, beschadigde of
losse maaimessen.

e
g
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13 Specificaties

Robotmaaier

(29,1"x 20,9" x 12,6")

Productnaam
LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD LiDAX Ultra 2000 AWD
. Merk MOVA
Basisinforma-
tie Model MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
. 740 mm x 532 mm x 321 mm
Afmetingen

Gewicht (inclusief accu)

23.6 kg (52.0 lbs)

Maximaalin kaart te

1000 m? 1600 m?

2000 m?

brengen gebied (0,1 hectare) (0,16 hectare) (0,2 hectare)
Maaien Maaihoogte 3~10 cm (1.2~3.9")
40
Maaibreedte a 5?7T)
Oplaadtijd [1] 65 min
Geluidsvermogensniveau
(LWA) 66 dB(A)
Onzekerheid van geluids-
. . B(A
Geluidsemis- | vermogen (KWA) 3 dB(A)
sie
Geluidsdrukniveau (LpA) 58 dB(A)
Onzekerheid van geluids-
3 dB(A
druk (KpA) ")
. 0~50° C (32~122°F)
Bedrijfsti t
edryjistemperatuur Aanbevolen: 10~35 ° C (50~95 ° F)

Opslagtemperatuur op -10~35°C(14~95°F)

Bedrijfsom- lange termijn Aanbevolen: 0 ~25°C(32~77°F)

standigheden Robot: IPX6
IP-beschermingsgraad Oplaadstation: IPX4

Voeding: IP67

Maximale helling voor
maaigebied

80% (38,7°)

Bluetooth-frequentiebe-
reik

2400,0 - 2483,5 MHz

Max. RF-vermogen

802.11b:16+2dBm(@11Mbps)
802.11g:14+2dBm(@54Mbps)
802.11n:13+2dBm(@HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49dBm

Connectiviteit
Wi-Fi

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

Link-service [2]

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD: B38/40/41
GSM: B2/3/5/8
(Gratis gedurende 3 jaar vanaf activering)




Dekking van de

Albanié, Andorra, Oostenrijk, Wit-Rusland, Belgié, Bosnié en Herzegovina,
Bulgarije, Kroatié, Tsjechié, Denemarken, Estland, Finland, Frankrijk, Duitsland,
Griekenland, Hongarije, IJsland, lerland, Italig, Letland, Liechtenstein, Litouwen,
Luxemburg, Malta, Moldavié, Monaco, Montenegro, Nederland, Noord-Mace-

Accu (robot)

AT Link-service )
Connectiviteit donié, Noorwegen, Polen, Portugal, Roemenié, Rusland, San Marino, Servié,
Slowakije, Slovenié, Spanje, Zweden, Zwitserland, Oekraine, het Verenigd
Koninkrijk, Vaticaanstad, Australié en Nieuw-Zeeland.
GNSS [3] GPS/ GLONASS/BDS/Galileo
Aandrijfmotor Motortype Wielnaafmotor
Maaimotor Snelheid 2500 /min
Model accu MBPM50
Type accu Lithiumionaccu

Typische capaciteit

7,5 Ah / 243 Wh

Nominale spanning 32,4 VDC

Vf)lledlge laadspan- 378 VDC

ning

Model oplader MPAM30

Ingangsspanning 100 ~ 240 V AC

Voeding

Uitgangsspanning 42 VDC

Uitgangsstroomsterkte 5A

Model oplaadstation MCM30

Ingangsspanning 40 VDC
Oplaadstation | Uitgangsspanning 40V DC

Ingangsstroomsterkte 5A

Uitgangsstroomsterkte 5A

Reservemaaimessen

houd 36
Accessoires en -nouders
Model maaimes MBKM10

[1] Oplaadtijd verwijst naar de tijd die nodig is om 85% capaciteit te bereiken voor het hervatten van
het maaien wanneer de robot automatisch terugkeert naar het oplaadstation omdat de accu bijna

leeg is.

[2] Vereist activering van de Link-service.

[3] Vereist activering van de Link-service.

Opmerking: de specificaties zijn onderhevig aan wijzigingen aangezien wij voortdurend onze produc-
ten verbeteren. Ga voor de meest recente informatie naar onze website op https://www.mova.tech.
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1

Instrugdes de seguranga

1.1 Instrugdes gerais de seguranga

Leia atentamente e compreenda o manual do utilizador antes de utilizar o produto.

Utilize apenas o equipamento recomendado pela MOVA com o produto. Qualquer outra utiliza-
Gao é incorreta.

N&o permita que criangas se aproximem ou brinquem com a maquina enquanto estiver em
funcionamento.

N&o utilize o produto em areas onde as pessoas nao estejam cientes da sua presenca.

Ao operar manualmente o produto com a aplicagdo MOVAhome, ndo corra. Caminhe sempre,
preste atencdo aos passos em plano inclinado e mantenha o equilibrio em todos os momentos.
Evite utilizar o produto quando houver pessoas, especialmente criangas ou animais, na area de
trabalho.

Evite utilizar a maquina e respetivos periféricos em condigdes meteoroldgicas adversas,
especialmente se houver risco de trovoadas.

Se estiver a operar o produto em areas publicas, coloque sinais de aviso a volta da area
de trabalho com o seguinte texto: “Atengéo! Corta-relva automatico! Mantenha-se afasta-
do da maquina! Supervisione as criangas!”

Use calgado resistente e calgas ao operar o produto.

Para evitar danos no produto e acidentes com veiculos e pessoas, ndo defina areas de
trabalho ou percursos de transporte em vias publicas.

Nao toque em pegas moéveis perigosas, como o disco das ldminas, antes da sua paragem completa.
Procure assisténcia médica em caso de ferimentos ou acidentes.

Coloque o produto em OFF antes de eliminar obstrugées, fazer trabalhos de manutengao
ou examinar o produto. Se o produto vibrar de forma anormal, inspecione-o para verificar
se ha danos antes de o reiniciar. Ndo utilize o produto se alguma pega estiver com defeito.
Néo instale o cabo principal em areas onde o produto corte. Siga as instrugdes fornecidas
para a instalagdo do cabo.

Para carregar o produto, utilize apenas a estagao de carregamento incluida na embalagem. A
utilizagao incorreta pode resultar em choque elétrico, sobreaquecimento ou fugas do liquido
corrosivo da bateria. Em caso de derramamento de eletrdlito, lave com agua/agente neutrali-
zante e procure ajuda médica se o liquido corrosivo entrar em contacto com os olhos.

Ao ligar o cabo principal a tomada elétrica, utilize um dispositivo de corrente residual (RCD)
com uma corrente de disparo maxima de 30 mA.

Utilize apenas baterias originais recomendadas pela MOVA. A seguranga do produto nédo
esta garantida com baterias nao originais. Nao utilize baterias ndo recarregaveis.
Mantenha os cabos de extensdo e/ou alimentacdo afastados da zona de trabalho para
evitar que se danifiquem, o que pode levar ao contacto com pegas sob tensao.

As figuras utilizadas neste documento sdo meramente ilustrativas. Consulte os produtos reais.
Nunca permita que criangas, pessoas com capacidades fisicas, sensoriais ou mentais reduzidas,
ou com falta de experiéncia e conhecimento, ou pessoas ndo familiarizadas com estas instru-
¢oes, utilizem a maquina. Os regulamentos locais podem limitar a idade do operador.

Nao ligue nem toque em cabos danificados ainda ligados a tomada elétrica. Se o cabo
ficar danificado durante o funcionamento, desligue a ficha da tomada elétrica. Um cabo
gasto ou danificado aumenta o risco de choque elétrico e deve ser substituido pelo pes-
soal da assisténcia técnica.

N&o empurre o produto com forga ou rapidamente, pois isso pode danifica-lo.

Para manter a conformidade com os requisitos de exposicdo a radiofrequéncias, deve ser
mantida uma distancia de 35 cm (13,8") entre o dispositivo e o utilizador.

AVISO: Para recarregar a bateria, utilize apenas a unidade de alimentagdo amovivel forneci-
da com este aparelho.  Smm—
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1.2 Instrugdes de seguranga para a instalagao

* Evite instalar a estacdo de carregamento em areas onde se possa tropegar nela.

* N&o instale a estagdo de carregamento em areas onde haja risco de acumulagao de agua.
* Nao instale a estacado de carregamento, incluindo acessorios, a menos de 60 cm (23.6") de
qualquer material combustivel. O mau funcionamento ou o sobreaquecimento da estagdo

de carregamento e da fonte de alimentagao podem causar incéndios.

1.3 Instrugdes de seguranga para a operagao

* Mantenha as maos e os pés afastados das laminas rotativas. Ndo coloque as méos ou os
pés perto ou por baixo do produto quando este estiver ligado.

* N&o levante nem mova o produto quando estiver ligado.

* Estacione o rob6 na estagao de carregamento ou desligue-o (OFF) quando houver pessoas,
especialmente criangas ou animais, na area de trabalho.

* Nao pode haver objetos como pedras, ramos, ferramentas ou brinquedos no relvado. Caso
contrario, as laminas podem ficar danificadas ao tocar em objetos.

* N&o coloque objetos em cima do produto ou da estagdo de carregamento.

» Nao utilize o produto se o botdo de paragem néo estiver a funcionar.

* Evite colisbes entre o produto e pessoas ou animais. Se uma pessoa ou animal entrar no
caminho do produto, pare-o imediatamente.

* Sempre que o produto ndo estiver em funcionamento, coloque-o em OFF.

* Nao utilize o produto em simultaneo com um aspersor emergente. Utilize a fungdo Agen-
damento para garantir que o produto e o aspersor emergente ndo funcionam ao mesmo
tempo.

* Evite colocar um canal de ligagdo onde estejam instalados aspersores emergentes.

» Nao utilize o produto se houver aguas paradas na area de trabalho, como durante chuvas
torrenciais ou em caso de agua acumulada.

* N&o vire o robd ao contrario.

1.4 Instrugdes de seguranga para a manutengao

* Coloque o produto em OFF durante os trabalhos de manutencao.

* Depois da lavagem, ponha o produto no chéo na sua orientagdo normal, e ndo de virado
ao contrario.

* Nao vire o produto para limpar o chassis. Esta precaucao é necessaria para evitar que a
agua entre no motor e possa afetar o funcionamento normal.

* Desligue a ficha da estagdo de carregamento ou acione o dispositivo de desativagdo antes
de limpar ou fazer a manutengao na estagao de carregamento.

* Nao utilize maquinas de lavar de alta pressao ou solventes para limpar o produto.

1.5 Seguranca da bateria

As baterias de ides de litio podem explodir ou causar um incéndio se forem desmontadas,

entrarem em curto-circuito ou forem expostas a agua, fogo ou altas temperaturas. Manuseie-

-as com cuidado, ndo as desmonte nem abra, e evite qualquer tipo de ma utilizagdo elétrica/

mecanica. Guarde-as ao abrigo da luz solar direta.

» Utilize apenas o carregador de bateria e a fonte de alimentagédo fornecidos pelo fabricante.
A utilizagdo de um carregador e de uma fonte de alimentagao inadequados pode causar
choques elétricos e/ou sobreaquecimento.

« NAO TENTE REPARAR OU MODIFICAR AS BATERIAS! As tentativas de reparagido podem
resultar em ferimentos graves devido a explosdo ou choque elétrico. Os eletrélitos liberta-
dos de uma fuga sdo corrosivos e toxicos.

 Este aparelho contém baterias que s6 podem ser substituidas por pessoas qualificadas.
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1.6 Riscos residuais
Para evitar ferimentos, use luvas de prote¢do ao substituir as ldminas.

1.7 Simbolos e autocolantes

AVISO -
Leia as instrugdes de utilizagdo antes da operagdo da maquina.

AVISO -
Mantenha uma distancia segura da maquina durante a operagao.

AVISO -
Acione o dispositivo de desativagdo antes de trabalhar ou levantar a maqui-
na.

AVISO -
Né&o ande na maquina.

AVISO -

Nao é permitido descartar este produto como lixo doméstico
comum. O produto tem de ser reciclado de acordo com os requisitos
legais locais.

AVISO -

Mantenha as méos e os pés afastados desta area quando o disco das l&-
minas estiver na posigdo de corte com desvio. O contacto com as laminas
pode causar ferimentos graves.

@ b W el T B>

e
g
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Este produto estd em conformidade com as diretivas CE aplicaveis.

Antes do carregamento, leia as instrugdes.

q3
@ Classe Il
L]

e Corrente continua

|:| Classe I

UTILIZACAO PREVISTA

O produto para jardim destina-se ao corte de relva domeéstico. Foi concebido para cortar relva
com frequéncia, mantendo o relvado mais saudavel e com melhor aspeto do que nunca. De-
pendendo do tamanho do relvado, o corta-relva pode ser programado para funcionar em qual-
quer hora ou frequéncia. Ndo se destina a escavagao, varrimento ou limpeza de neve.

Cce

Pela presente, a Kutting Technology (Suzhou) Co., Ltd. declara que o modelo com equipamento
de radio corta-relva MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102 esta em conformidade com a Diretiva
2014/53/UE. O texto completo da declaragdo de conformidade da UE esta disponivel no se-
guinte enderego da Internet: https://www.mova.tech/pages/declaration-of-conformity.

O produto esta em conformidade com os regulamentos PSTI do Reino Unido. O texto completo
da declaracao de conformidade esta disponivel no seguinte endereco da Internet: https://www.
mova.tech/pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Para o manual eletronico detalhado, aceda a https://www.mova.tech/pages/user-manuals-and-fags.



2 Apresentagao do produto
2.1 Contelido da caixa

v s s s e /4
(6 I

@ Cobertura protetora do LiDAR ® O robd

€ Torre de carregamento O Placa base

(com um cabo de extensio de 10 m (32.8 ft))

© Fonte de alimentagéao @ Escova de limpeza

@ Estacas x 8, chave sextavada O Laminas e parafusos
sobressalentes x 36

© Chave de fendas @ Manual do utilizador

@ Pano sem pelos @ Guia de iniciagao rapida
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2.2 Vista geral do produto

Botdo de paragem

Tampa superior =

Sensor de chuva

Manipulo

LiDAR'

Camara de visao
estereoscopica’

Visor

Contactos de
carregamento

BT Compartimento
Disco das laminas UltraTri A S PONr: Sk parapAirTag

Roda traseira

Compartimento
da bateria

Roda omnidirecional

Luz indicadora traseira

Pega

1: O LiDAR ajuda a obter informagdes do ambiente, facilita o posicionamento do robd, evita
obstaculos e deteta agua e sujidade. Com base em testes laboratoriais da MOVA, o raio
de alcance (a 100 kix) é de 30 m (98.4 ft) com 10% de refletividade e de 70 m (229.7 ft)
com 80% de refletividade. O campo de visado é de 360°.

2: A camara de visdo estereoscopica deteta obstaculos, limites do relvado e presenga huma-
na. O angulo de visao é de 120° (horizontal), 75° (vertical) e 120° (diagonal). A resolugao ¢
de 2 MP.
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Luz indicadora traseira

Cor Significado
Vermelho constante O robd esta a funcionar normalmente ou em standby.
Vermelho pulsante Rob6 a carregar na estacao de carregamento.

O rob6 esta no modo de corte com desvio, com o disco das
Vermelho fluido ldminas deslocado lateralmente para um corte mais preciso
das bordas.

Vermelho intermitente de alta

P Ocorreu um erro.
frequéncia

2.3 Introducdo ao servico de ligagcao

O servigo de ligagao oferece conectividade celular 4G e funcionalidade GPS.

e A conectividade da rede 4G permite monitorizar remotamente o estado do seu robé e ini-
ciar tarefas de corte sem uma ligagdo Wi-Fi.

* O GPS integrado permite-lhe rastrear a localizagdo em tempo real do robd no Google
Maps através da aplicagao e receber notificagdes se ele se mover para fora da area desig-
nada no mapa.

Ativar o servico de ligagao

0 Servico de ligacdo é ativado automaticamente quando liga o seu rob6. Verd (|| aceso no visor do
robd e na aplicacao, confirmando a ativacdao bem-sucedida. Para verificar o estado do servico de

ligacao e a data de validade, aceda a Pagina do dispositivo > > Ligagdes > Servico de ligacdo.

O servico de ligacdo é oferecido gratuitamente por um periodo especificado na seccdo Especifica-
coes a partir do momento da ativacdo. Para prolongar o servigo apds o vencimento, entre em contac-
to com a equipa de assisténcia pds-venda da MOVA.

Nota:

« O servico de ligagao fica bloqueado se o ndo for renovado dentro de trés meses a partir da data de expira-
¢ao. Para reativar o servico, entre em contacto com a equipa de assisténcia pos-venda da MOVA. A reativa-
cao pode implicar taxas.

o O servico de ligagao foi concebido exclusivamente para ser utilizado com cortadores de relva MOVA.
Qualquer situagao anormal detetada no Servigo de ligagao pode resultar na suspensao do seu servi-
¢o. Se isso ocorrer, entre em contacto com a equipa de assisténcia pos-venda da MOVA para ajuda-lo
a restaurar o servico.




2.4 Introducdo ao compartimento para AirTag

O compartimento para AirTag suporta AirTag ou outros dispositivos de rastreio que ajudam
a localizar e rastrear o seu robbd.

Nota: AirTag ndo incluido. Tem de preparar o seu.

Para instalar ou remover AirTags:

@ Desligue o robé. @ Cubra o LiDAR com a cobertura
protetora.

® Coloque o robé de lado e encoste-o O prima a fivela para remover o suporte
firmemente contra uma parede. O visor, a do AirTag.

camara e o LiDAR ndo podem estar pres-

sionados contra nenhuma superficie.

@ Insira o AirTag no suporte ou retire-o O Reinstale o suporte.
do suporte.




3 Instalacao
3.1 Selecdo de um local adequado

Coloque a estacao de carregamento numa superficie plana perto dos bordos do relvado e perto de
uma tomada elétrica. Certifique-se de que o local cumpre os seguintes requisitos:

= A dreatem um sinal Wi-Fi forte.

Nota: use o seu dispositivo moével para ajudar a verificar a intensidade do sinal Wi-Fi do local. Um
sinal Wi-Fi potente garante uma ligacdo estavel entre o rob6 e a aplicacao.

= Veja se o solo é suficientemente macio para permitir a instalacdo de estacas.

» Oterreno é plano. Uma inclinacdo pode fazer com que o rob6 role para trds e perca o contacto.

s B A

AN —

¢ Mantenha pelo menos 1 m (39,4") de espaco livre sem obstdculos a esquerda, a direita e a frente da esta-

¢do de carregamento.
e Arelva a volta do local tem de ter uma altura inferior a 6 cm (2.4").
¢ Se arelva estiver mais alta, corte-a primeiro com um corta-relva manual. A relva alta pode dificultar

o regresso do robd a estagdo de carregamento.

s

~

3.2 Instalar a estacdo de carregamento

@ Insira a torre de carregamento na placa base até ouvir um clique.




@ Prenda a placa base ao solo com as estacas e a chave sextavada fornecidos.

/ N\
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@ Ligue a fonte de alimentacdo ao cabo de extensdo e, em seguida, a uma tomada elétrica. Mante-
nha a fonte de alimentacao, pelo menos, 30 cm (11,8") acima do solo.
Nota: o indicador LED na estacao de carregamento fica azul estavel enquanto estiver sob tensao.




© Remova a cobertura protetora do LiDAR.

@ Coloque o robd na estacdo de carregamento para carregar. Veja se 0s contactos de carregamento

no robd e na estacao de carregamento estdo ligados corretamente.

Nota:

e Aluzindicadora fica verde pulsante quando o robd estiver a carregar corretamente na estacdo de
carregamento.

« Se pretender adicionar uma garagem para protecado extra, utilize a garagem MOVA correspondente,
disponivel em lojas locais ou online. A utilizacdo de uma garagem que ndo seja MOVA pode causar
problemas durante o carregamento.

e N
Green Light
e
N /
Indicador LED na estacao de carregamento
Cor da luz do indicador LED Significado

1. Had um problema na estacao de carregamento (como um proble-
ma com a corrente ou tensdo de carregamento).

Vermelho intermitente/cons-
tante 2. 0 rob6 acopla na estagdo de carregamento, mas o carregamento
estd anormal (por exemplo, curto-circuito nos contactos de carre-
gamento).

Estacdo de carregamento sob tensao. Rob6 fora da estagdo de car-

Azul constante
regamento.

Verde pulsante Robd a carregar na estagdo de carregamento.

O rob0 acopla-se a estagdo de carregamento e esta:
1. Totalmente carregado ou
2. Nao esta a carregar porque a hora atual esta fora do periodo de

carregamento designado.
’A
_
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Verde constante




4 Preparacao para a primeira utilizacao
4.1 Familiarize-se com o painel de comando

0 painel de comando dentro da tampa superior oferece as seguintes funcionalidades.

e Modos: Alterne entre corte de area total e corte de bordos.

+ Agendamento: visualize e ative/desative “Agendamento de Prim & Ver” e “Agendamento de
Out &Inv”.

» Definigdes: aceda as configuracbes de corte de relva, tais como eficiéncia de corte de relva, altura
de corte de relva, altura para evitar obstaculos e prote¢do contra chuva/geada. Além disso, pode
gerir as configuragdes do rob6, incluindo cadigo PIN, volume, idioma, etc.

Nota: as funcionalidades podem ser atualizadas dependendo da versao do software.

4 )

@ % = il &=
Visor . 5
T G ¢

Mode Sche... Setting

Press D] to start all

desl 4 ) Inici
Ligar/desligar G niciar
6 &

Manipulo

Voltar @ @ Home

Visor

icone Estado

@- Nivel da bateria (Mostra o nivel atual da bateria.)

@fj' Carregamento (O rob6 acopla-se com sucesso na estacdo de carregamento.)
>g Bluetooth (O robd estd conectado a aplicagdo via Bluetooth.)

/,? Wi-Fi (O robd esta ligado a aplicagcao via uma rede Wi-Fi.)

.|I|| Servico de ligacdo (O servico de ligacao estd ativado.)

@ Agendamento (Uma tarefa estd agendada para hoje e ainda ndo comegou.)
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Botdes

Botao

Funcao

Botdo de ligar/

Mantenha premido (|) durante 2 segundos para ligar o rob6.

desligar () Para desligar o robd, veja se ndo estd na estacdo de carregamento. Mantenha
pressionado (') durante 2 segundos e introduza o cédigo PIN para confirmar.
.. Para iniciar o corte de area total ou continuar tarefas pausadas, prima o botéo Dl
Iniciar Dl : - i
e feche a tampa superior do robd para confirmar.
Home O Para enviar o robo de volta a estacdo de carregamento, prima o botdo () e
feche a tampa superior do rob6 para confirmar.
Voltar © Para navegar um nivel acima no menu, prima o botdo .
Para confirmar a selecdo nos menus, prima o manipulo.
Para ativar o modo de emparelhamento Bluetooth, mantenha premido o manipu-
Manipulo lo durante 3 segundos.

Para navegar pelo menu, gire o manipulo no sentido dos ponteiros do relégio/no
sentido contrdrio aos ponteiros do relégio.

Iniciar + Voltar

Para repor o rob6 para as definigdes fabrica, mantenha premidos ao mesmo tem-
po os botdes >| e & durante 3 segundos.

Home + Voltar

Mantenha premidos os botdes 1 e O em simultadneo durante 3 segundos para

aceder a pagina Sobre em Definices. A pagina Sobre desaparece num prazo de
5 segundos.

Parar

Prima o botao de paragem Stop para parar o rob6. O cédigo PIN deve ser introdu-
zido no painel de comando para retomar a operagao.

4.2 Defini¢@es iniciais

Conclua as defini¢cdes basicas antes que o rob6 esteja pronto para comecar a trabalhar.

4.2.1 Definir idioma e cédigo PIN

@ Abra a tampa superior do robé.




@ Mantenha premido o botdo (') no painel de comando durante 2 segundos para ligar o rob6.
Nota: o robd liga-se automaticamente quando se acopla a estagdo de carregamento.

©) Selecione o idioma de sua preferéncia
Gire o manipulo no sentido dos ponteiros do reldgio para descer e no sentido contrario para subir, a
fim de selecionar o seu idioma. Prima o manipulo para confirmar.

S

Language

Language
D ch

Language

Dansk 2
Deutsch
| English |

Espaniol

Dansk
Deutsch
Espariol

Francaic Francais

@ Definir codigo PIN

a. Rode o manipulo para selecionar um nimero de 0 a 9.

Rode para a direita para aumentar o nimero e para a esquerda para o diminuir.
b. Prima o manipulo para confirmar e definir o digito seguinte.

c. (Opcional) Para modificar o digito anterior, rode o manipulo para a esquerda até atingir o nimero 0
e continue a rodar.

Importante: Nao defina o cédigo PIN como “0000”.

Set PIN Set PIN

Don't set to '0000' Don't set to '0000" Don't set to '0000'

d. Introduza novamente o codigo PIN para concluir a definicao do codigo PIN.
Nota: depois de definir o codigo PIN, pode atualiza-lo a qualquer momento navegando até Defini-
¢Oes > Alterar o Codigo PIN na aplicacao ou selecionando Definigdes > Alterar PIN no visor.

=)



4.2.2 Ligue o robd a Internet

Antes da configuracdo da rede:
e 0O robo e o seu dispositivo mével tém de estar na mesma rede Wi-Fi.

o Certifique-se de que o seu dispositivo moével estd a menos de 10 m (32,8 ft) do rob6.
o Ative a funcdo Bluetooth no seu dispositivo maével.

@ Digitalize o codigo QR para descarregar a aplicacdo MOVAhome para o seu dispositivo mével.
Também pode descarregar a aplicagdo MOVAhome da App Store ou do Google Play.

Download on the
App Store

A\, Get it on
ou >’ Google Play

G, MOVAhome }

@ Abra a aplicacdo MOVAhome, crie uma conta e inicie a sessao.
©) Ligue-se através de um dos seguintes métodos:

* Leia o cédigo QR: Aceda a f Dispositivo e toque em — Digitalizar para ligar. Leia o c6digo QR no
interior da tampa superior do rob6 para se ligar.

« Adicionar manualmente: Aceda a fiy Dispositivo e toque em - Adicionar. Selecione o modelo do
seu robd para se ligar.

e Reconhecimento automadtico: O robd procura por dispositivos préximos. Toque no seu rob6 na lista
de dispositivos encontrados para se ligar.
@ siga as instrucdes na aplicacdo para concluir a ligacdo a rede Wi-Fi.
Importante:
o Utilize uma rede de banda unica com frequéncia de 2,4 GHz.

« Arede Wi-Fi ndo pode ter firewall nem estar encriptada. Caso contrdrio, a configuragdo da rede pode
nao ser bem-sucedida.

 ——
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© Mantenha premido o manipulo no painel de comando durante 3 segundos. O robd entra em
modo de emparelhamento Bluetooth.

MOVA

@ siga as instrucdes na aplicacdo para concluir o emparelhamento.
Nota: o servico de ligagao permite controlar remotamente sem Wi-Fi, mas, para obter o melhor de-
sempenho, recomenda-se a utilizacdo de uma ligagdo Wi-Fi.

4.2.3 Outras definicoes

Desvincular o robd

O rob6 é automaticamente vinculado a conta MOVAhome assim que o emparelhamento é bem-suce-
dido. Cada dispositivo so pode ser associado a uma conta. Ndo pode ser vinculado a outra conta ao
mesmo tempo.

Para emparelhar o robd a outra conta, este tem de ser primeiro desvinculado. Para o desvincular:

1. Abra a aplicacdo MOVAhome. Aceda a # Dispositivo.

2. Procure o nome do seu robd. Se tiver varios rob6s associados a sua conta MOVAhome, arraste para
a esquerda ou para a direita para aceder a pagina do rob6 que deseja editar.

3. Toque no nome do rob6 no canto superior esquerdo.

4. Selecione Apagar.

Nota: assim que um rob6 for removido da conta MOVAhome, todos os dados do utilizador recolhidos a

partir do rob6 serdo apagados do servidor.
Partilhar o seu robd

1. Toque no nome do robd no canto superior esquerdo.
2. Selecione Partilha de dispositivos.

Sair e eliminar a sua conta
1. Aceda a & A minha > Defini¢des > Geral > Conta.
2. Selecione Sair ou Apagar conta.

Repor o robo

Depois de repor o rob6 para as definicdes de fabrica, todos os dados no rob6 serdo apagados. Pode

repor o seu rob6 de uma das seguintes formas:

« Mantenha premidos os botdes Iniciar e Voltar simultaneamente durante 3 segundos no painel de
comando.

+ Aceda a Defini¢des e selecione Repor o robd através do visor.

=_—8
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5 Mapear o jardim

Importante: Antes de fazer o mapeamento, verifique o seguinte:
* O nivel da bateria do rob6 é superior a 50%.
* A cobertura protetora do LiDAR foi removida.

e Atampa superior esta fechada.
e O robho esta corretamente acoplado a estacao de carregamento.

/ N\

5.1 Criar o limite virtual

Antes de iniciar o processo de mapeamento, tenha em mente o seguinte:
e Durante o processo de mapeamento, caminhe a uma distancia maxima de 5 m (16,4 ft) atras do rob6o.

4 )




e 0O rob6 pode navegar em plano inclinado de até 80% (38,7° ). No entanto, para melhores resultados
de corte, recomenda-se a manutencao de uma area de trabalho inferior a 45% (24°).

-

Nota: Se o limite for definido em inclinagbes superiores a 45% (24°), o rob6 podera deslizar ligeira-
mente para além do limite.

e As dreas com uma largura inferior a1 m (39.4") devem ser definidas como caminhos para permitir a
passagem do robd. Para mais informacg@es, consulte Definir caminho.

e Se orelvado tiver mais de 6 cm (2,4") de altura do que o solo adjacente, mantenha o robd a,
pelo menos, 10 cm (3,9") de distancia do rebordo. Se o relvado estiver nivelado com o terreno
adjacente, o rob6 consegue atravessar o perimetro para obter resultados de corte ideais ao
longo dos bordos. Ve

e Os angulos de viragem tém de ser superiores a 90° . Angulos inferiores a 90° podem dificultar o corte
limpo do robé.

4 N




Iniciar mapeamento:
1. Toque em Iniciar mapeamento através da aplicagdo. O robo verifica o seu estado e é calibrado.

/T p N
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Atencdo: Sai automaticamente da estagcdo de carregamento para a calibragao. Cuidado.

2. Guie o robd remotamente até ao bordo do relvado e toque em Definir ponto de inicio para estabe-
lecer o ponto de inicio para o limite.

/ N\

- /

3. Mapeie a drea de trabalho. Os dois métodos seguintes sdo suportados.
« Guie remotamente o rob6 para que se desloque ao longo do perimetro do relvado para mapear a

area de trabalho.
» Ative 0 modo Detecdo automatica de limites para mapear a area de trabalho. Baseado num algorit-

mo de IA avangado, o robd consegue identificar limites sem a necessidade de orientagdo manual.
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Importante:
« 0 modo Detecao automatica de limites requer limites precisos do relvado e deve ser utilizado a luz

do dia para garantir uma visibilidade adequada. Evite utilizar esta funcionalidade em condicdes de

pouca luz ou chuva.
e« Recomendamos seguir o rob6 quando utilizar o modo de detegdo automatica de limites. Se o robd

nao conseguir detetar os limites com precisao, pode sair do modo Detecdo automatica de limites e

mudar para o controlo remoto a qualquer momento.
o Certifique-se de que a camara frontal do rob6 esta limpa e desobstruida.

e
e
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4. Quando o rob6 voltar para dentro um raio de 1 m (39.4") do ponto de partida, pode tocar em Fe-

char limite para concluir a definigao do limite.
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5. (Opcional) Editar o mapa.
Em alternativa, pode aceder a Pagina do dispositivo >> Editar para ajustar o mapa apos a conclu-

sdao do mapeamento.
@ Definir zona de exclusdo

Embora o rob6 consiga evitar obstaculos automaticamente, ainda é necessdrio definir dreas com risco de
queda, como piscinas e caixas de areia, como zonas de exclusdo. Defina os objetos a proteger como zonas
de exclusdo (como um canteiro de flores, um trampolim, uma horta ou uma raiz de drvore exposta).

@ Adicionar ou expandir zonas

« Para criar mais zonas

Se o seu relvado estiver separado por estradas ou se tiver varios relvados isolados, pode continuar a
criar areas de trabalho.

Nota: se o seu jardim tiver caminhos de pedra, designe-os como zonas separadas. Em seguida, dese-
nhe caminhos de ligacdo para que o robd possa navegar entre as zonas.
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= Para expandir zonas eg..\\.\-....}

Pode expandir uma zona existente criando a area que deseja incluir. Se as duas areas se sobrepuse-
rem, serao automaticamente combinadas.
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© Definir caminho

Para zonas isoladas, crie um caminho para as ligar. Zonas isoladas sem um caminho sao inacessiveis
para o robo.

Nota: por predefinicéo, o robd apenas se move ao longo do caminho sem cortar a relva.
Importante: Se o relvado estiver dividido por passagens com mais de 6 cm (2,4"), coloque um objeto
com uma inclinagdo igual a altura da passagem (como uma rampa).

4—‘4&26‘“
= Para ligar duas zonas de trabalho isoladas

Para dreas isoladas, crie caminhos para as ligar. Caso contrdrio, elas ficardo inacessiveis para o robo.
Importante: o inicio e o fim do caminho tém de estar na drea de trabalho.
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= Para ligar a area de trabalho e a estacdo de carregamento

Se a sua estacao de carregamento nao estiver na area de trabalho, deve ser criado um caminho para a

ligar a area de trabalho.

Importante:

o Tem de haver uma extremidade dentro da drea de trabalho e a outra mesmo a frente da estagao de
carregamento. Recomenda-se o alinhamento do caminho com a estagao de carregamento.

e Ao criar caminhos para ligar a drea de trabalho a estacdo de carregamento, ndo acople remotamente
o robd a estagdo de carregamento. Caso contrdrio, o LiDAR pode ficar bloqueado e causar a falha do
mapeamento.
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O Separar e combinar zonas
Divida uma zona em zonas menores ou junte zonas que estavam divididas numa zona maior.
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6. Toque em Finalizar o mapa.

Importante:

« Ndo desloque manualmente o robd ao criar o limite, pois isso pode causar a falha do mapeamento.

¢ Quando o mapeamento comecar, ndo acople remotamente o rob6 a estacdo de carregamento até
que 0 mapeamento esteja concluido. Caso contrario, o LIDAR pode ficar bloqueado e causar a falha
do mapeamento.

5.2 Adicionar um segundo mapa

A funcionalidade de mapa duplo foi concebida para situagdes em que o robd ndao consegue deslocar-
-se autonomamente entre relvados separados ou quando sao necessarios varios mapas.

Podera ser necessario criar um segundo mapa se:

e Os seus relvados da frente e de trds ndo podem ser interligados.

¢ H4 uma diferenca significativa de elevacdo entre as dreas de relvado.

e Tem varias propriedades, mas apenas um robé.

e A area do relvado é demasiado grande para um unico mapa.

Nota: se os seus relvados estiverem ligados e dentro da capacidade do rob, utilize uma configura-
¢do multizona.

Para mapear o segundo relvado:

8 @

Zone A Zone B

Zone D

Zone E




Para mapear o segundo relvado:
1. Prepare a estacdo de carregamento.
= Se tiver adquirido uma segunda estacdo de carregamento, instale-a no segundo relvado.

= Caso contrdrio, mova o robd e a sua estagdo de carregamento manualmente para iniciar o mapea-
mento do segundo relvado.

2.Va a Pagina do dispositivo > & e toque em Adicionar mapa em MOVAhome para criar o segundo
mapa.

3. Depois de terminar o sequndo mapa, pode alternar entre mapas com > Utilizar.

o1 FET 90 FET

Nota:

e Ao mudar de mapa, sdo aplicados os agendamentos e as definicdes de corte da relva atuais.

o Pode adquirir uma estacdo de carregamento adicional para instalar no segundo mapa, para maior como-
didade. Com uma estacao de carregamento em separado instalada no segundo mapa, basta mover o rob6
manualmente entre os dois mapas.

6 Funcionamento

6.1 Iniciar Corte pela Primeira Vez

Dicas antes de cortar a relva:

e Use um corta-relva manual para cortar a relva a uma altura ndo superior a 12 cm (4,7").

o Elimine os obstaculos, incluindo detritos, pilhas de folhas, brinquedos, fios e pedras, do relvado. Veja se
ndo ha criangas ou animais no relvado enquanto o robd a estiver a cortar.

e Preencha os buracos no relvado.

o Defina antecipadamente as suas preferéncias de corte na aplicagdo (como eficiéncia, altura e diregdo do corte).

Pode selecionar um dos dois métodos seguintes para iniciar corte.



a) Inicie através do painel de comando

1. Abra a tampa superior do robé.

TR

2. Selecione Modos no visor e prima o manipulo.

3. Gire o manipulo para selecionar o modo de corte de relva.

I7%
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Edge
Mowing

Press [ to start all
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4. Prima o botdo Dl e feche a tampa superior do rob6 para confirmar. O rob6 sai da estacdo de carre-
gamento e inicia o corte de area total.

B3 R

All Edge
Moving—|| Mowing

Press [ to start all

b) Inicie através da aplicacao
1. Abra a aplicacdo.
2. Selecione um modo de corte de relva e toque em Iniciar corte para iniciar o corte.

6.2 Corte a relva com mapas duplos

1. Mova manualmente o rob6 para o mapa que deseja cortar.
2. Selecione o mapa correto na aplicagao antes de iniciar as tarefas de corte.

Nota: Ao mudar de mapa, sdo aplicados os agendamentos e as definicdes de corte da relva atuais.
Como resolver problemas de bateria fraca ou de carregamento?

Para tarefas com uma Unica estacdo de carregamento, se nao transferir manualmente a estacao de
carregamento juntamente com o robd para o segundo mapa, o robd podera descarregar a bateria e
apresentar uma falha de carregamento, uma vez que nao consegue localizar a esta¢gdo de carrega-
mento. Para resolver este problema, siga estes passos:

a. Mova manualmente o robd para o mapa com a estacao de carregamento para recarregar.
b. Uma vez carregado, volte a colocar o robd no mapa original. Retomara o corte automaticamente.

Importante: ndo altere o mapa na aplicagao durante este processo. Isso garante que o robd se lem-
bra da sua ultima posicao e consegue continuar de onde parou.

c. Repita estes passos conforme necessdrio até que todo o relvado esteja cortado.
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6.3 Pausa

Para pausar a tarefa de corte atual, pode premir o botdo de paragem Stop no rob6 ou tocar em Pausa

na aplicacao.

Nota: o rob6 nao pode ser iniciado diretamente através da aplicacdo uma vez premido o botao Stop.
Para continuar a operacgdo, introduza o seu cédigo PIN no painel de comando.

ou

6.4 Retomar
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Para continuar a tarefa quando o rob6 estiver em pausa, prima o botdo >l e, em seguida, feche a

tampa superior do rob6 para confirmar. O rob6 retoma a tarefa de corte anterior. Em alternativa, tam-
bém pode tocar no botdo Continuar na aplicacao para retomar a tarefa de corte.

AiEMowing
Paused

Press [>| to start all

6.5 Regresso a estacdo de carregamento

Para enviar o rob6 de volta a sua estagcao de carregamento:
1. Prima {0 no painel de comando.

2. Confirme para pausar ou cancelar a tarefa atual.
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3. Feche a tampa superior do robd para confirmar. O rob6 volta automaticamente a estagao de carrega-

mento para recarregar.

Alternativamente, pode enviar o rob6 de volta através da aplicagao.

DIF]
Pause task and return
End task and rctun

Press [ to start all




7 Aplicacao MOVAhome

Onde pode explorar mais

A aplicacao MOVAhome é mais do que um telecomando. Ha muitas coisas que pode fazer através da
aplicagao: concluir varias definicbes remotamente, experimentar diferentes modos de corte de relva
e ajustar os agendamentos de corte de relva.

Funcionali-| Localizagao na

dade aplicacao Descricao

Pagina do dispo-
sitivo > Caixa de
selecao de modo
no canto superior
esquerdo

O rob6 oferece varios modos de corte de relva. Pode alter-
nar entre os modos através da aplicacdo, incluindo Corte
de drea total, Corte de zona, Corte de bordos, Corte locali-
zado e Modo manual.

Modos de
corte derelva

Ap6s a conclusdo do primeiro mapa, o rob6 cria automa-
ticamente dois agendamentos do corte de relva semanais
de acordo com o tamanho do relvado, que sédo “Agenda-
mento de Prim & Ver” e “Agendamento de Out & Inv”.
Pagina do dispositi- | Com a funcéo de agendamento, pode confiar inteiramente

Agendamen- vo > o trabalho diario de cortar a relva ao rob0. S¢ precisa de
to — fazer a manutencdo regular do robé.
Nota: se estiver preocupado que o robd possa incomo-

dar a si ou aos seus vizinhos durante o funcionamento
auténomo a determinadas horas, pode ir a Defini¢des >
Nao Incomodar e definir o horario em Ndo Incomodar na
aplicacdo.

Personalize o seu relvado adicionando formas. As formas
definidas serdo excluidas do corte em todos os modos de
corte de relva. Pode modificar a sua posi¢do, tamanho ou
remové-las em Formas.

Pagina do dispositivo
>
> Editar > Formas

Formas de
corte derelva

Disco das Pagina do dispositi- | O disco das laminas UltraTrim ™ foi concebido para se
laminas Ultra- Vo > deslocgr para o lado quqndo a_tlnge os bordos dq relv~ado,
Trim ™ 35S UltraTrim ™ garantindo um corte mais preciso. Consulte a aplicagao

— MOVAhome para instrucdes de utilizacdo especificas.

7.2 Funcionalidades de protecdo contra intempéries

Se estiver preocupado que as condi¢gdes meteoroldgicas possam afetar o trabalho de corte da relva,
pode ativar as seguintes funcionalidades de protecdo contra intempéries em Pagina do dispositivo >

‘na aplicacdo.

Funcionalidade Descricdo

Quando esta fungdo esta ativada, o rob6 interrompe automaticamente o corte

Protecdo contraa | ©regressaa estacdo de carregamento quando chove. Pode definir o tempo de
chuva protecao contra a chuva na aplicagéo.

Nota: cortar relva molhada pode danificar o seu relvado. E aconselhavel pro-

longar o tempo de protecao para deixar a relva seque antes de a voltar a cortar.

Cortar a relva com temperaturas abaixo de 0° C (32° F) pode causar danos per-
manentes no relvado. Por motivos de seguranca, a bateria ndo é carregada.
Protecdo contra Para proteger o seu relvado e o robd, pode ativar a funcionalidade de Prote-

geada ¢ao contra geada. Quando ativada, o rob6 pausa automaticamente o corte
e regressa a estagao de carregamento quando a temperatura desce abaixo
de 0° C(32°F), continuando o corte assim que a temperatura sobe acima de
0° C(32°F) e 0 robd puder prosseguir normalmente o carregamento.
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7.3 Funcionalidades antirroubo e de seguranca

Esta seccdo aborda as funcionalidades antirroubo e de seguranca do rob6, incluindo alarmes para levan-
tamento ou para saida do mapa, rastreio de localizacdo em tempo real, alertas de presenca humana e um
bloqueio de criancas para evitar o funcionamento indesejado.

Para ativar as funcionalidades antirroubo e de seguranca, aceda a Pagina do dispositivo > na aplicacdo.

Funcionalidade Descricdo

Com esta fungdo ativada, é disparado imediatamente um alarme se o robo
for levantado, e o rob6 serd blogueado. Para continuar a operacao, introduza
primeiro o codigo PIN no robbo.

Alarme de levanta-
mento

Alarme de posicdo | Com estafuncgdo ativada, o robé fica bloqueado e um alarme dispara imedia-

fora do mapa tamente se estiver afastado do mapa.
Localizacdo em Com esta funcgao ativada, pode ver a localizagdo atual do rob6 no Google
tempo real Maps.

Alerta de presenca | Quando esta funcionalidade esta ativada, o robé ira notifica-lo ao detetar
humana uma presenca humana.

Bloqueio de crian- | Quando ativado, o rob6 permanece bloqueado. Ative esta funcionalidade
Gas quando tiver receio de que criancas possam operar o robd.

Nota: as funcionalidades de alarme de posicao fora do mapa e localizacao em tempo real sé estao
disponiveis quando o Servico de ligacao esta ativado.
7.4 Funcionalidades TrueGuard

Este robd permite-lhe vigiar o seu jardim com video em tempo real e realizar patrulhas em locais
especificos através da aplicacdo.

Funcionalidade Descricao

Toque em @ para visualizar uma transmissé&o de video ao vivo da camara
frontal do rob6, permitindo-lhe monitorizar o seu jardim a qualquer hora e
em qualquer lugar.

Video em Tempo
Real

Enquanto o rob6 estiver em modo de espera, pode envia-lo para patrulhar
Patrulha limites ou pontos especificos do seu jardim através da aplicagdo. Para aceder
a esta funcionalidade, aceda a (@ > Patrulha.

7.5 Carregamento

Pode ajustar as definicdes de carregamento através da Pagina do dispositivo > > Carregamento na
aplicagao.

7.5.1 Periodo de carregamento personalizado

A funcionalidade Periodo de carregamento personalizado permite personalizar o periodo de carre-
gamento do robd para horas especificas. Quando ativada, o rob6 carrega-se até um nivel seguro da
bateria quando o nivel da bateria esta baixo e nao ha tarefas de corte, completando uma carga total
apenas durante o periodo de carregamento designado.
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7.5.2 Controlo do nivel da bateria

= Nivel de bateria para autorrecarregar: Defina os niveis da bateria nos quais o rob6 retorna automa-
ticamente a estacdo de carregamento.

= Nivel de bateria para retomar tarefas: Defina os niveis da bateria nos quais o rob6 retoma automa-
ticamente as tarefas de corte ndo concluidas.

Nota: a equipa de desenvolvimento da MOVA realiza continuamente atualizagdes OTA (Over-the-Air)

e manuteng¢ao no firmware e na aplicacdo. Veja se ha notificagdes de atualizagdo ou ative a fungao

Atualizacdo automadtica para manter o firmware e a aplicagdo atualizados e tirar partido de mais fun-

cionalidades.

8 Manutencao

Para aumentar o desempenho e a vida util do rob6, limpe-o regularmente e substitua as pecas des-
gastadas de acordo com a frequéncia abaixo:

Peca Frequéncia de substituicao
Laminas Pelo menos, a cada 6-8 semanas
Escova de limpeza Pelo menos, a cada 12 meses

Nota:
o Pode verificar o tempo restante para as ldminas e a escova de limpeza navegando até Pagina do

dispositivo > §> Consumiveis e manutencdo na aplicagdo. Depois de substituir os consumiveis como
pedido, va a pdgina de detalhes e toque em Substitui para reinicializar o temporizador.

o Setiver dreas designadas no seu jardim para limpeza e manutengao de rotina do rob6, pode definir Pon-
tos de Manutencao no mapa navegando para Pagina do dispositivo > > Ir para o ponto de manutencao
> Editar ponto. Depois de definir os pontos de manutencgdo, basta tocar em Ir e direcionar o rob6 para os
locais designados para facilitar a manutencdo.

8.1 Limpeza

Limpe regularmente o rob6 para evitar que residuos de relva e sujidade se acumulem e obstruam o
disco das laminas e as rodas motrizes, o que pode afetar o desempenho de corte, o acoplamento e o
movimento. Recomendamos a utilizagdo de um kit de limpeza, disponivel em lojas locais ou online.
/\ Aviso: antes da limpeza, desligue o rob6 e retire da tomada a ficha da estacdo de

carregamento.



= Carcaca, chassis e disco das laminas:

1. Desligue o robé. 2. Cubra o LiDAR com a cobertura protetora.

MOVA

3. Coloque o rob6 de lado e encoste-o firme- 4. Limpe a carcaca, o disco das laminas e o
mente contra uma parede. O visor, a cdmarae chassis com uma mangueira.

o LiDAR ndo podem estar pressionados contra

nenhuma superficie.

/\ Aviso: ndo toque nas ldminas ao limpar o chassis. Use luvas durante a limpeza.
Atencdo: nao utilize uma maquina de lavar de alta pressdo para a limpeza. Nao utilize detergentes

Eara a limpeza. ) ) )
. Use um pano sem pelos para limpar cuidadosamente o sensor LiDAR.




= Contactos de carregamento e cAmara frontal:
Use um pano limpo para limpar os contactos de carregamento no rob6 e na estagdo de carregamento

e limpe também a camara frontal. Mantenha os contactos de carregamento e a camara frontal secos
apos a limpeza.

= Rodas motrizes:
Use uma escova para eliminar a lama das rodas e garantir uma boa aderéncia.

8.2 Substituicdo de componentes

= Substitua as ldminas

Para manter as ldminas afiadas, substitua-as regularmente. Recomenda-se a substituicdo das lami-
nas, pelo menos, a cada 6-8 semanas. Utilize apenas ldminas genuinas da MOVA.

Nota: substitua as doze ldAminas ao mesmo tempo para garantir um sistema de corte equilibrado.

1. Desligue o rob6. 2. Cubra o LiDAR com a cobertura protetora.

MOVA




3. Coloque o rob6 de lado e encoste-o fir- 4. Solte os parafusos com uma chave Phillips.
memente contra uma parede. O visor, a
camara e o LiDAR ndo podem estar pres-
sionados contra nenhuma superficie.

5. Remova as doze laminas e os parafusos. 6. Alinhe as novas laminas com os orificios no
disco das laminas e, em seguida, fixe-as com
os parafusos.

« Substitua a escova de limpeza

Uma escova de limpeza do sensor LIDAR desgastada pode tornar quebradicas as cerdas ou deteriora-
-las de outra forma, afetando o desempenho de limpeza. Substitua a escova de limpeza regularmen-
te para manter um bom resultado de limpeza. Recomenda-se a substituicdo da escova de limpeza,
pelo menos, a cada 12 meses.




9. Bateria

9.1 Temperatura de funcionamento e de carregamento

O robé suporta o funcionamento normal quando a temperatura da bateria esta entre -6 °C (21°F) e
57°C (135 ° F).

N&o carregue a bateria abaixo de 6 ° C (43 ° F) ou acima de 57 ° C (135 ° F), dado que o sistema de prote-
¢do da bateria bloqueia o carregamento. O carregamento é retomado assim que a temperatura da bateria
aumenta para um valor superior a 6 ° C (43 ° F) ou diminui para um valor inferior a 57 °C (135 °F) e a
bateria esta apta a aceitar carga.

Nota: todos os valores de temperatura permitem um desvio de 3 ° C (37 ° F).

Para obter o melhor desempenho, recomenda-se operar o cortador de relva numa faixa de tempera-

tura ambiente de 10 °C (50 °F) a 30 ° C (86 ° F).

Modo de carregamento de baixa poténcia:

Quando o modo de carregamento de baixa poténcia estiver ativado, as funcdes nao relacionadas com
o carregamento serdo desativadas (a rede serd desligada).

e Para ativar o modo de carregamento de baixa poténcia, mantenha premidos simultaneamente os
botdes DI, 0 e & e prima o botdo OK 5 vezes rapidamente ao mesmo tempo. E emitida a indicacdo
por voz: modo de carregamento de baixa poténcia ativado.

e Para desativar o modo de carregamento de baixa poténcia, reinicie o robd.

9.2 Requisitos de armazenamento

Para armazenamento de longa duragao, carregue o rob6 a cada 6 meses para proteger a bateria. Os
danos na bateria causados por descarga profunda ndo sdo cobertos pela garantia limitada. A tempe-
ratura de armazenamento de longa duracio da bateria deve ser entre 10 °C (14 °F) e 35 ° C (95

° F). Para minimizar os danos, a temperatura de armazenamento recomendada para a bateria é entre
0°C(32°F)e25°C (77 °F).

Nota: a vida util da bateria do robé depende da frequéncia de utilizagéo e das horas de funciona-
mento. Se a bateria estiver danificada ou ndo puder ser carregada, ndo descarte a bateria obsoleta
ou com defeito de forma arbitraria. Respeite os regulamentos locais de reciclagem.

10 Armazenamento no inverno

*0robd

1. Carregue totalmente a bateria antes de desligar o robé.

2. Limpe bem o rob6 antes do armazenamento no inverno.

3. Coloque a cobertura protetora do LiDAR.

4. Armazene o rob6 num local seco, a uma temperatura superiora0° C (32°F).

= Estacao de carregamento

Desligue a estacdo de carregamento e guarde-a num local seco e fresco, ao abrigo da luz solar dire-
ta.

Nota: depois do armazenamento no inverno, reinstale a estacao de carregamento e coloque o rob6
nela para carregar. Se reinstalar a estagao de carregamento num local diferente, o rob6 atualiza-o
automaticamente assim que carregar e sair da estagao. Se encontrar erros de posicionamento devido
a grandes alteracdes no seu jardim, € recomendavel remapear a area.

11 Transporte

Para transporte de longa distancia, certifique-se de que o robd esta desligado. Recomenda-se a utili-
zacao da embalagem original. Coloque a cobertura protetora do LiDAR.

A\ Aviso:

« Desligue o rob6 antes de transporta-lo.
e Levante o robd pela pega lateral, mantendo o disco das laminas afastado do corpo.
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12 Detecao e resolucao de falhas

Problema

Causa

Solucao

0O robd nao esta liga-
do a aplicacao.

1. O rob6 nao estd dentro da
cobertura do sinal Wi-Fi
ou do alcance do Bluetoo-
th.

2. 0 robo esta desligado ou
estd a reiniciar.

1. Verifique se o processo de arranque do robd
foi concluido.

2. Verifique se o router esta a funcionar correta-
mente.

3. Aproxime-se do rob6 para estabelecer uma
ligagdo Bluetooth.

Falha ao ligar ao Wi-Fi.

O rob6 suporta apenas
redes de 2,4 GHz.

Certifique-se de que esta a utilizar uma rede de
banda unica com frequéncia de 2,4 GHz.

O rob6 foi levantado.

A roda nao estd no solo.

—_

. Coloque o rob6 novamente em solo plano.

. Insira o cadigo PIN no rob6 e confirme.

. 0 robd ndo consegue atravessar objetos com
mais de 6 cm (2,4") de altura. Mantenha regu-
lar o solo em que o rob6 trabalha.

w N

Rob6 inclinado.

Inclinacdo do robd supe-
rior a 80% (38,7°).

—_

. Coloque o rob6é novamente em solo plano.

. Insira o cédigo PIN no rob6 e confirme.

. 0 rob6 ndo consegue subir inclinacdes supe-
riores a 80% (38,7°).

w N

Robo preso.

O robo fica preso e ndo
consegue sair.

—_

. Remova os obstaculos circundantes e tente
novamente.

2. Mova manualmente o robd para uma super-
ficie plana e aberta dentro do mapa, e tente
iniciar a tarefa novamente. Se o problema
persistir, tente novamente com o rob6 na
estacao de carregamento.

3. Verifique se ha buracos no chdo. Tape os bu-
racos antes de cortar a relva para evitar que o
robd fique preso.

. Verifigue se a relva circundante tem mais de
12 cm (4.7") de altura. Pode ajustar a altura
para evitar obstaculos ou utilizar um corta-
-relva de empurrar para cortar a relva primei-
ro e evitar que o robd fique preso.

5. Se o robo ficar preso frequentemente neste

local, pode defini-lo como zona de exclusdo.

~

A roda nao consegue girar

—_

. 1. Limpe as rodas motrizes e tente novamente.

Erro nas rodas motri- 2. Se este erro persistir, tente reiniciar o robo.
ou o motor da roda tem - .
zes. 3. Se o0 problema persistir, contacte o servigo
um problema. .
pos-venda.
1. Limpe o disco das laminas e tente novamente.
2. Verifique se a relva circundante tem mais

O disco das laminas
nao roda.

O disco das laminas nao
roda normalmente ou o
motor de corte tem um
problema.

de 12 cm (4.7") de altura. Pode utilizar um
corta-relva de empurrar para cortar a relva
primeiro e evitar que o disco das ldminas
fique preso na relva alta.

3. Verifique se hd dgua debaixo do disco das la-
minas. Se houver, mova o robd para um local
seco e tente novamente.

. Se este erro persistir, tente reiniciar o roba.

. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

[
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Problema

Causa

Solugcao

0 disco das laminas
falha ao mover para
cima ou para baixo.

0 disco das laminas falha
ao mover para cima ou
para baixo.

w N =

. Limpe o disco das laminas e tente novamente.
. Se este erro persistir, tente reiniciar o robo.
. Se o problema persistir, contacte o servigo

pos-venda.

. Limpe o sistema de corte e remova quaisquer

detritos ou objetos estranhos.

2. Se continuar a encontrar este erro, pode de-
0 disco das laminas 0 disco das ldminas ndo sativar primeiro a fungdo UltraTrim ™.
ndo consegue mover- | consegue mover-se para o | 3.Se o problema persistir, contacte o servico
-se para o lado. lado. pos-venda.

4. Aplique lubrificante periodicamente na ar-
ticulacdo de pivo de deslocamento do disco
das laminas.

1. Verifique se o rob6 estd preso em algum
lugar.

0 sensor do para-choques | 2.Toque cuidadosamente no para-choques e
Erro no para-choques. | dianteiro dispara constan- veja se regressa a posi¢do inicial.
temente. 3. Se este erro persistir, tente reiniciar o robd.

4. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

1. Verifique se a estacdo de carregamento esta
bem ligada a tomada.

N R 2. Verifique se os contactos de carregamento
O rob6 acopla-se a es- - - -
- do robd e da estacao de carregamento estao
tacdo de carregamento, limpos
Erro de carregamento. | mas ha um problema na pos. . .
~ 3. Apos a verificagdo estar concluida, tente

corrente ou na tensdao de N ~

acoplar o rob6 a estacao de carregamento
carregamento.

novamente.

4. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

1. Utilize o rob6 quando a temperatura da bate-

A temperatura da bateria é ria for inferior a 57 °C (135 °F ).
>65°C (149°F). 2. Se o problema persistir, contacte o servigo
0 robd desliga-se no pos-venda.
local de operacao. 1. Utilize o rob6 quando a temperatura da bate-
A temperatura da bateria é ria for superiora-9°C (16 °F).
< -15°C (5°F). 2. Se o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

1. Desligue o rob6 e aguarde até que a tempe-
ratura da bateria desca para um valor inferior

A temperatura da bateria é a57°C(135°F). Atemperatura diminuira
Ju >62°C(144°F). automaticamente apds algum tempo.
O robd interrompe S .
2. Se o problema persistir, contacte o servigo
as tarefas e regressa .
. R pos-venda.

automaticamente a

estacdo. 1. Utilize o rob6 quando a temperatura da bate-
A temperatura da bateria é ria for superior a -6 °C (21 °F).
< -6°C(21°F). 2. Se o problema persistir, contacte o servico

pos-venda.

e
g
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Problema

Causa

Solugao

O rob6 esta na esta-
¢do, mas ndo carrega.

A temperatura da bateria é
> 57°C(135°F).

—_

. Desligue o robd e aguarde até que a tempe-
ratura da bateria desca para um valor inferior
a57°C(135°F). Atemperatura diminuira
automaticamente apds algum tempo.

2. Se o problema persistir, contacte o servico

pos-venda.

A temperatura da bateria é
< 6°C(43°F).

—_

. Utilize o rob6 quando a temperatura da bate-
ria for superior a 6 °C (43 °F).

2. Se o problema persistir, contacte o servico

pos-venda.

LiDAR bloqueado.

O LiDAR esta bloqueado
(por exemplo, a cobertura
protetora do LiDAR ndo foi
removida).

_

. Remova a cobertura protetora do LiDAR e
tente novamente.

2. Se o0 LiDAR no topo do robo estiver muito

sujo, limpe-o com um pano sem pelos e tente

novamente.

Falha de funciona-
mento do LiDAR.

O LiDAR esta muito sujo ou
ha um erro no sensor.

—_

. Verifique se o LiDAR esta sujo. Limpe-o se
necessario e tente novamente.

. Se este erro persistir, tente reiniciar o robé.

. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

w N

O LiDAR esta sujo.

O LiDAR esta sujo.

Limpe o sensor LiDAR na parte superior do
robd com um pano limpo. Mantenha o LiDAR
seco depois da limpeza.

A temperatura do
LiDAR é alta.

A temperatura do LiDAR é
alta. O LiDAR vai parar em
breve.

1. O rob6 tentara voltar automaticamente a
estacdo de carregamento para arrefecer.

2. 0 rob6 tem de funcionar a uma temperatura
ambiente inferior a 40 ° C (104 °F).

3. Leve 0 robd para a sombra, num local fresco
e bem ventilado. O alarme para quando a
temperatura voltar ao intervalo normal.

4. 0 rob6 retoma automaticamente o funciona-
mento assim que o alarme parar.

5. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

A temperatura do
LiDAR é muito alta.

A temperatura do LiDAR é
demasiado alta. O LiDAR
parou.

1. O LiDAR desligou-se devido a temperatura
elevada.

2. 0 rob6 tem de funcionar a uma temperatura
ambiente inferiora 40° C (104 °F).

3. Leve o rob6 para a sombra, num local fresco
e bem ventilado. O alarme para quando a
temperatura voltar ao intervalo normal.

4. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

O robd perdeu-se.

O posicionamento perdeu-
-se.

1. Verifigue se o LiIDAR no topo do robo esta sujo.
A sujidade afeta o posicionamento.

2. Mova manualmente o rob6 para um espaco
aberto dentro do mapa e tente iniciar a tarefa
novamente.

3. Se 0 posicionamento ndo for recuperado,
conduza remotamente o robd de volta a esta-
cao de carregamento através da aplicacao e
inicie a tarefa de corte de relva.
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Problema

Causa

Solucao

Erro no sensor.

Erro no sensor.

1. Reinicie o rob6 e tente novamente.
2. Se o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

O rob6 esta numa
zona de exclusdo.

O rob6 estda numa zona de
exclusao.

1. Mova manualmente o rob6 para fora da zona
de exclusao e tente novamente.

2. Controle remotamente o rob0 através da
aplicacdo para o mover para fora da zona de
exclusao e tente novamente.

O robo esta fora do
mapa.

O rob06 esta fora do mapa.

1. Mova manualmente o rob6 para dentro do
mapa e tente novamente.

2. Controle remotamente o robd para o fazer
voltar para dentro do mapa através da aplica-
¢do e tente novamente.

Paragem de emergén-
cia ativada.

O botao de paragem, Stop,
no robo estd premido.

Insira o cédigo PIN no rob6 e confirme.

Bateria fraca. O rob6
vai ser desligado em
breve.

O nivel da bateria é < 10%.

Acople o rob6 a estacdo de carregamento
para carregar.

O robo6 esta fora do
mapa. Risco de ser
roubado.

O rob06 esta fora do mapa.

1. Insira o cddigo PIN no rob6 e confirme.
2. Pode desativar o Alarme de posicao fora do
mapa nas Defini¢des, na aplicacao.

Falha no regresso a
estacao de carrega-
mento.

O rob6 nao consegue
encontrar a estagdo de
carregamento ao regressar
para ela.

1. Verifique se ha obstaculos a bloquear o robd.
Remova os obstaculos e tente novamente.

2. Conduza remotamente o rob6 de volta a es-
tacdo de carregamento através da aplicacdo.

Falha no acoplamento
a estagao de carrega-
mento.

O rob6 encontra a estagao
de carregamento, mas ndo
se consegue acoplar.

1. Verifique se as peliculas refletoras da estacao
estdo sujas ou tapadas.

2. Verifique se hd obstaculos a frente da estacao.

3. Verifique se a estacao foi movida.

4. Verifique se a placa base esta coberta com
lama espessa.

5. Verifique se a estacao esta em plano inclinado.

6. Verifique se a estacao esta ligada a tomada.

7. Ajude o rob6 a acoplar-se a estacao de carrega-
mento com o telecomando ou manualmente.

Falha no posiciona-
mento.

0 posicionamento falha
quando o robd tenta iniciar
uma tarefa de corte.

1. O lidar pode estar obstruido. Mova manual-
mente o robd para uma superficie plana
e aberta dentro do mapa, e tente iniciar a
tarefa novamente.

2. Se o erro persistir, tente novamente com o
robd acoplado a estacao de carregamento.

Espaco insuficiente
para virar na frente da
estacao.

Espaco insuficiente para
virar na frente da estacgao.

1. Se a estacgao estiver colocada na borda do
mapa ou dentro dele, certifique-se de que
haja pelo menos 1 m (39,4") de espaco livre
entre a area frontal da placa base da es-
tacao e o limite do mapa; caso contrario, o
rob6 pode ndo ser capaz de virar.

2. Relocalize a estagao ou altere o mapa em
Edicao de mapas.
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Problema

Causa

Solucao

Caminho obstruido.

Caminho obstruido.

1. Verifigue se foi definida uma zona de exclu-
sao no caminho.

2. Verifique se ha obstaculos a bloquear o
robé.

3. Se mesmo assim o robd ndo conseguir pas-
sar, apague o caminho em Edicao de mapas
e defina outro.

A camara frontal esta
suja.

A camara frontal esta suja.

Limpe a camara frontal com um pano limpo.

Ha& um problema com a
camara frontal.

Ha um problema com a
camara frontal.

1. Limpe a cAmara frontal com um pano limpo.

2. Tente reiniciar o robd.

3. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

Camara frontal blo-
queada.

Camara frontal bloqueada.

Limpe a camara frontal com um pano limpo.

Ocorre um erro de
detecdo de limites du-
rante o mapeamento
automatico.

Ocorre um erro de dete-
¢do de limites durante o
mapeamento automatico.

1. Certifique-se de que as condicdes de ilu-
minagao sao adequadas, nem demasiado
brilhantes nem demasiado escuras.

2. Confirme que as condigbes meteoroldgicas
estdo boas, evitando nevoeiro ou chuva.

3. Certifique-se de que a camara frontal esta
limpa e sem obstrugoes.

4. Certifique-se de que a superficie do solo esta
nivelada, pois os desniveis podem afetar a
detecdo.

5. Se a detecao de limite continuar a falhar,
mude para o modo de controlo remoto para
fazer o mapeamento.

Durante o corte, o
rob6 vibra de forma
anomala.

Uma ou mais ldminas
estdo danificadas ou em

falta no disco das ldminas.

Desligue imediatamente o robo e inspecione o
disco das ldminas para verificar se alguma das
laminas esta em falta, danificada ou solta.




13 Especificacdes

Informacgdes
bdasicas

Nome do produto

Corta-relva robético

LiDAX Ultra 1000 AWD LiDAX Ultra 1600 AWD

LiDAX Ultra 2000 AWD

Marca MOVA

Modelo MXXM7100/MXXM7101/MXXM7102
) ~ 740 mm x 532 mm x 327 mm

Dimensé&es

(29.1"x 20.9" x 12.6")

Peso (bateria incluida)

23.6 kg (52.0 lbs)

Corte de relva

Area méxima de mapea-
mento

1600 m?
(0.4 ac)

1000 m?
(0.25 ac)

2000 m?
(0.5 ac)

Altura de corte de relva

3~10 cm (1.2~3.9")

Largura de corte de relva 40cm
9 (157"
T d t
[1e]mpo e carregamento 65 min
Nivel de poténcia sonora
B(A
(LWA) 66 dB(A)
| T ténci
o ncertezas da poténcia 3dB(A)
Emissdes sonora (KWA)
sonoras Nivel d a
ivel de presséo sonora 58 dB(A)
(LpA)
| t d a
ncertezas da pressdo 3 dB(A)

sonora (KpA)

Condigdes de
trabalho

Temperatura de servigo

0~50°C (32~122°F)
Recomendado: 10~35° C (50~95 ° F)

Temperatura de arma-
zenamento de longa
duracdo

-10~35°C (14~95 °F)
Recomendado: 0~25° C (32~77 °F)

Classificagao IP

Robo: IPX6
Estacdo de carregamento: IPX4
Fonte de alimentagdo: IP67

Inclinagdo maxima para a

area de corte de relva

80% (38,7°)

Conectividade

Intervalo de frequéncias
Bluetooth

2400,0-2483,5 MHz

Poténcia maxima de RF

802.11b:16+2 dBm (a 11 Mbps)
802.119:14+2 dBm (a 54 Mbps)
802.11n:13+2 dBm (a HT20,HT40)
Bluetooth: 7,49 dBm

Wi-Fi

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

Servico de ligagao [2]

LTE-FDD: B1/3/5/7/8/20/28
LTE-TDD: B38/40/41
GSM: B2/3/5/8
(Gratuito por 3 anos a partir da ativagdo.)
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Conectividade

Cobertura do servigo

Albania, Andorra, Australia, Austria, Bielorrdssia, Bélgica, Bsnia e Herzegovi-
na, Bulgdria, Crodcia, Republica Checa, Dinamarca, Esténia, Finldndia, Franca,
Alemanha, Grécia, Hungria, Islandia, Irlanda, Itdlia, Letonia, Liechtenstein,
Lituania, Luxemburgo, Malta, Moldavia, Ménaco, Montenegro, Paises Baixos,

de ligagao . . - .
gas Nova Zelandia, Macedonia do Norte, Noruega, Poldnia, Portugal, Roménia,
Russia, Sao Marinho, Sérvia, Eslovaquia, Eslovénia, Espanha, Suécia, Suica,
Ucrania, Reino Unido e Cidade do Vaticano.
GNSS [3] GPS/ GLONASS/BDS/Galileo

Motor de aciona-
mento

Tipo de motor

Motor de cubo da roda

Motor de corte

Velocidade

2500 rpm

Modelo da bateria

MBPM50

Tipo de bateria

Bateria de iGes de litio

Bateria (robd) Capacidade tipica 7,5 Ah/243 Wh
Tensdo nominal 324V CC
Tensdo do carrega-
ensdo do carreg 378V CC
mento completo
Modelo do carregador MPAM30
Fonte de alimen- | Tensdo de entrada 100~240 V CA
tacao Tensdo de saida 42V CC
Corrente de saida 5A
Model tagd
odelo da estagdo de MCM30
carregamento
Tensdo de entrada 40V CC
Estacdo de carre-
gamento Tensdo de saida 40V CC
Corrente de entrada 5A
Corrente de saida 5A
Laminas e suportes 36
Acessérios sobressalentes
Modelo da lamina MBKM10

[1] O tempo de carregamento refere-se ao tempo necessdrio para atingir 85% da capacidade para re-
tomar o corte quando o rob0 regressa automaticamente a estacao de carregamento devido a bateria

fraca.

[2] Exige a ativacao do servico de ligagao.

[3] Exige a ativacao do servico de ligagao.

Nota: especificagdes sujeitas a alteragdes visando o melhoramento continuo do produto. Para as
informacgBes mais recentes, visite 0 nosso site em https://www.mova.tech.
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