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Ten podrecznik jest chroniony przez prawa autorskie firmy Mammotion. Zadna firma ani
osoba nie moze kopiowac¢, modyfikowac¢, powiela¢, przepisywac¢ ani przesytac niniejszej
instrukcji w jakikolwiek sposob lub z jakiegokolwiek powodu bez pisemnej zgody Mammotion.
Ten podrecznik moze ulec zmianie bez powiadomienia.

Niniejsza instrukcja stuzy wytgcznie jako przewodnik po uzytkowaniu, a wszystkie
stwierdzenia oraz informacje w niej zawarte nie stanowig zadnej formy gwarancji, chyba ze
wyraznie zaznaczono inaczej.

Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Roboty Mammotion sg zaprojektowane do przycinania prywatnych trawnikow. Nie sg
przeznaczone do uzytku komercyjnego.

Historia wersji

Data Wersja Opis

01/2026 1.0 Pierwsza wersja
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1 Zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

WAZNE

PRZED UZYCIEM PROSIMY 0 UWAZNE PRZECZYTANIE
PROSIMY ZACHOWAC NINIEJSZA INSTRUKCJE DO WYKORZYSTANIA W PRZYSZ+LOSCI

1.1 Ogodlne zalecenia dotyczace bezpieczenstwa

1.

10.

n

12.

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy doktadnie zapoznac sie ze wszystkimi
instrukcjami.

Nalezy uzywac wytacznie czesci i akcesoriow zalecanych przez firme Mammotion.

Nigdy nie pozwalaj obstugiwac robota dzieciom, osobom o ograniczonych zdolnosciach
fizycznych, sensorycznych lub  umystowych, osobom niedoswiadczonym i
nieposiadajgcym odpowiedniej wiedzy lub osobom nieznajgcym niniejszej instrukcji.
Lokalne przepisy moga ograniczac¢ wiek osoby obstugujace;.

NIE pozwalac dzieciom przebywac w poblizu robota ani bawic sie nim podczas jego pracy.
NIE wolno uzywac robota w miejscach, gdzie ludzie nie sg Swiadomi jego obecnosci.

Podczas recznego sterowania robotem za pomocg aplikacji Mammotion nalezy spokojnie
chodzi¢. Nigdy nie nalezy biegac. Zachowac¢ ostroznos¢ na pochytosciach, utrzymujgc
prawidtowg postawe i rownowage.

Zaleca sie, by z robota korzystaty wytgcznie osoby uwazane za petnoletnie w
odpowiednim dla nich miejscu zamieszkania.

NIE dotyka¢ ruchomych czesci, takich jak tarcza tngca, dopoki caty ruch nie ulegnie
catkowitemu zatrzymaniu.

Jezeli robot jest uzywany w miejscach publicznych, nalezy rozmiesci¢ wokdt obszaru
roboczego znaki ostrzegawcze z nastepujagcymi napisami: ,Ostrzezenie! Robot koszgcy!
Nie nalezy przebywac blisko robota! Nadzorowac¢ dzieci!”

NIE pozostawiac robota pracujgcego bez nadzoru, jesli w poblizu sg zwierzeta, dzieci lub
inne osoby.

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

Aby zapobiec uszkodzeniu robota oraz wypadkom zwigzanym z kolizjami z pojazdami i
ludzmi, nalezy wykluczy¢ ogolnodostepne przejscia z konfigurowanych obszarow
roboczych i przesmykoéw urzgdzenia.



13. NIE wolno podtgcza¢ ani dotyka¢ uszkodzonego przewodu, dopoki nie zostanie
odtgczony od gniazdka zasilania. W przypadku uszkodzenia przewodu zasilajgcego
podczas korzystania z urzadzenia nalezy wyjac¢ jego wtyczke z gniazda sieci elektryczne;.
Zuzyty lub uszkodzony przewdd zasilajagcy zwieksza ryzyko porazenia prgdem
elektrycznym i powinien by¢ wymieniony przez autoryzowany personel serwisowy.

14. Przewody przedtuzacza powinny by¢ poprowadzone z dala od ruchomych i
niebezpiecznych czesci, takich jak ostrza tnace, aby zapobiec uszkodzeniom samych
przewodow i robota.

15. NIE nalezy samodzielnie modyfikowac¢ robota. Modyfikacje mogg zaktoci¢c dziatanie
robota, spowodowa¢ powazne obrazenia i/lub uszkodzenia lub uniewazni¢ gwarancje.
Nalezy uzywac wytacznie czesci i akcesoriow zatwierdzonych przez Mammotion.

16. Jesli robot wydaje nietypowe dzwieki lub sygnalizuje alarm, natychmiast nacisngc
przycisk STOP.

17. Nalezy reqularnie sprawdzac, czy wszystkie czesci robota dziatajg prawidtowo.

1.2 Zalecenia bezpieczenstwa dotyczace stacji tadujacej

1. NIE ustawiac stacji tadujgcej w miejscach, gdzie ludzie mogg sie o nig potknac.
2. NIE nalezy ustawiac stacji tadowania w miejscach, w ktorych istnieje ryzyko zalania wodg.

3. Do tadowania robota nalezy uzywac¢ wytgcznie oryginalnej stacji tadujace;.
Nieprawidtowe uzytkowanie moze spowodowacC porazenie pradem elektrycznym,
przegrzanie lub wyciek zrgcej cieczy z baterii. W przypadku wycieku elektrolitu sptucz go
woda lub srodkiem neutralizujgcym i zasiegnij pomocy medycznej, jezeli zrgca ciecz
dostanie sie do oczu.

4., Stacja tadujgca i akcesoria powinny znajdowac sie w odlegtosci co najmniej 60 cm od
materiatow tatwopalnych. Awaria lub przegrzanie moze spowodowac ryzyko pozaru.

5. Dla uzytkownikow w USA i Kanadzie: W przypadku instalacji zasilacza na zewnatrz, nalezy
uzy¢ gniazda klasy A GFCI (RCD) z ostong odporng na warunki atmosferyczne.
Nieprawidtowa instalacja stwarza ryzyko porazenia prgdem elektrycznym.



1.3 Zalecenia bezpieczenstwa dotyczace koszenia

1.

9.

Trzymaj rece i stopy z dala od ostrzy tnagcych. NIE siegaj pod robota ani go nie dotykaj, gdy
jest wtgczony.

NIE wolno podnosi¢ ani przenosic robota, gdy jest wtgczony.

Usun kamienie, gatezie, narzedzia, zabawki lub inne przedmioty z trawnika przed
rozpoczeciem pracy, aby zapobiec uszkodzeniu ostrzy.

NIE ktadz przedmiotdw na robocie ani na stacji tadujgce;j.
NIE uzywaj robota, jesli przycisk STOP nie dziata.

Unika¢ kolizji z ludzmi lub zwierzetami. Natychmiast zatrzymac robota, jesli osoba lub
obiekt znajdzie sie na jego trasie.

Zawsze wytgczaj robota, gdy nie jest uzywany.

NIE uzywaj robota jednoczesnie z wysuwanymi zraszaczami i nie ustawiaj kanatu w
miejscach, gdzie zraszacze sg zamontowane.

NIE uzywaj robota w stojgcej wodzie ani podczas ulewnego deszczu.

1.4 Zalecenia bezpieczenstwa dotyczace akumulatora

Akumulatory litowo-jonowe mogg eksplodowac lub zapali¢ sie w przypadku niewtasciwego
obchodzenia sie z nimi. Nalezy unikac rozbierania robota, zwarc¢, kontaktu z wodg, ogniem lub
wysokg temperaturg. Nalezy obchodzi¢ sie z akumulatorem ostroznie i unika¢ wszelkich
uszkodzen mechanicznych lub elektrycznych. Akumulator nalezy przechowywac z dala od
bezposredniego Swiatta stonecznegqo.

1.

Nalezy uzywac¢ wytgcznie oryginalnej stacji tadujgcej i zasilacza. Niekompatybilne
tadowarki mogg spowodowac porazenie prgdem elektrycznym lub przegrzanie.

NIE podejmuj prob naprawy ani modyfikacji akumulatoréw. Proby napraw moga
prowadzi¢ do powaznych obrazen w wyniku eksplozji lub porazenia prgdem elektrycznym.
W przypadku wycieku nalezy pamietac, ze wyciekajace elektrolity sg zrace i toksyczne.

Robot zawiera akumulatory, ktére moga by¢ wymieniane wytgcznie przez autoryzowany
personel serwisowy.



2 Wprowadzenie

2.1 Konfiguracja LUBA 3 AWD

Robot LUBA 3 AWD jest dostepny w nastepujacych konfiguracjach:

Produkt

LUBA 3 AWD 1500

LUBA 3 AWD 1500H

LUBA 3 AWD 3000

LUBA 3 AWD 3000H

LUBA 3 AWD 5000

LUBA 3 AWD 5000H

Konfiguracja

® Robot

e Stacjatadujaca

Modele UE i Wielkiej Brytanii:
e Robot

e Stacjatadujaca

Modele AU i NA:

e Robot

e Stacjatadujaca

e Stacjareferencyjna RTK



2.2 Opis urzadzenia

Widok z gory

1. Przycisk STOP

3. Modut 360° LiDAR

5. Dodatkowe oswietlenie
7. Wskaznik przedni

9. Boczny wskaznik

10.

Czujnik deszczu
Modut wizyjny
Zderzak
Uchwyt

Elementy sterowania



Elementy sterowania

Przycisk
O
i

A—
|

STOP

Opis
Przytrzymaj, aby wtaczyc¢ lub wytaczyc robota.
Nacisnij dwukrotnie, aby catkowicie opuscic tarcze tngca do czyszczenia.

Nacisnij dwukrotnie w ciggu dwéch sekund, aby odblokowac robota po
zatrzymaniu awaryjnym.

Nacisnij, aby zatrzymac¢ w sytuacji awaryjne;j.

e Nacisnij kolejno, aby kontynuowac prace.
e Nacisniji przytrzymaj A przez 5 s, nastepnie nacisnij (“9 aby
aktywowac DropMow. Zobacz 4.7 DropMow po wiecej informacji.

Nacisnij kolejno, aby odestac robota do stacji tadujgce;j.



Widok z dotu

® ©

®o

'Q

n

13.

15.

17.

Ostrze tngce
Czujnik podczerwieni
Koto szwedzkie

Klucz zabezpieczen

12. Tarczatnaca
14. Ztacze tadowania

16. Kototylne



Stacja tadujaca i stacja referencyjna RTK

(&‘:,&\‘
‘f_—;—%j a»
||
a2
(3]
1. Wskaznik LED stacji referencyjnej RTK 2. Antenaradiowa
3. Ostona przed deszczem 4. Wskaznik LED stacji tadujacej

5. Styktadujacy



Kody wskaznikow LED

Robot

Wskaznik

Boczny
wskaznik

Kolor

Czerwone swiatto
ciggte

Czerwone Swiatto
pulsujgce

Czerwone swiatto
migajgce powoli

Czerwone Swiatto
migajgce szybko

Wytgczony

Opis

Robot pracuje prawidtowo

Aktualizacja OTA w toku.

Trwa tadowanie robota.

Nacisnieto przycisk STOP.
Niski poziom energii akumulatora.
Robot utknat.

Klucz zabezpieczajacy nie zostat prawidtowo
umieszczony.

Robot zostat podniesiony, przechylony lub
przewrocony.
Usterka systemu robota.

Btad aktualizacji systemu robota.

Robot jest wytgczony.
Robot jest w trybie uspienia.
Boczny wskaznik LED jest wytgczony w aplikacji.

Robot w trybie sterowania recznego, ktory nie jest
aktualnie aktywny.



Stacja tadujaca

Wskaznik

LED

Kolor

Zielone swiatto
migajgce

Zielone swiatto
ciaggte

Czerwone sSwiatto
ciaggte

Wytaczony

Stacja referencyjna RTK

Wskaznik

LED

Kolor

Niebieskie swiatto
migajgce

Zielone swiatto
migajgce

Zielone Swiatto
ciagte

Niebieskie swiatto
ciagte

Wytgczony

Czerwone sSwiatto
ciaggte

Opis

Robot jest zadokowany w stacji tadujacej.

Robot nie znajduje sie w stacji tadujacej.

Awaria stacji tadujgce;j.

Brak zasilania.

Opis

Aktualizacja stacji referencyjnej RTK w toku.

Inicjalizacja stacji referencyjnej RTK w toku.

Pozycjonowanie w trybie Antenna over Datalink
przebiega prawidtowo.

Pozycjonowanie w trybie Antenna over Internet
przebiega prawidtowo.

® (zaslokalny ustawiony miedzy godzing
18:00 a 8:00.

e Brak zasilania.

Awaria stacji referencyjnej RTK.

-10 -



2.3 Symbole na produkcie

Prosze zapoznac sie z symbolami umieszczonymi na produkcie i zrozumiec ich znaczenie:

D{ I

TS-A210-2807501
E210-1C280750M6

D{ I

TS-A012-1201002

Uzyj odtgczaneqo zasilacza TS-A210-2807501/ E210-1C280750M6.

Uzyj odtaczaneqgo zasilacza TS-A012-1201002.

c € Ten produkt jest zgodny ze stosownymi dyrektywami UE.
Wyprodukowano .
w Chinach Ten produkt wyprodukowano w Chinach.

Zabronione jest utylizowanie tego produktu razem ze zwyktymi
odpadami komunalnymi. Produkt nalezy przekazac do recyklingu
zgodnie z wymaganiami lokalnych przepiséw.

Ten produkt mozna poddac recyklingowi.

Przechowuj opakowanie tego produktu w suchym miejscu.

NIE przykrywaj opakowania tego produktu.

o ARE < B

}."’ NIE odwracaj opakowania tego produktu.
T Produkt delikatny.
S22 NIE wchodz na ten produkt ani na jego opakowanie.

©

Zgodnosc¢ z klasa Il

Ro e e e . OSTRZEZENIE - NIE dotykaj obracajaceqo sie ostrza.

-MN-
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OSTRZEZENIE - Przed uruchomieniem urzadzenia nalezy zapoznaé sie z
instrukcjg obstugi.

OSTRZEZENIE — podczas pracy urzadzenia nalezy zachowaé od niego
bezpieczng odlegtosc.

OSTRZEZENIE — przed rozpoczeciem prac lub podniesieniem maszyny
nalezy usungc urzadzenie unieruchamiajace.

OSTRZEZENIE - NIE jezdzi¢ na maszynie.

-12-



3 Pierwsze kroki

3.1 Montaz robota

1. Delikatnie wyciggnij wtyczke z przodu robota i podtacz jg do zderzaka.

2. Nacisnij i przytrzymaj przyciski boczne, aby unieruchomic¢ zderzak, upewniajac sie, ze
przedni wskaznik jest skierowany do gory.

3. Uzyjdotaczonego srubokretu krzyzakowego, aby zamontowac i dokreci¢ dwie sruby.

-13 -



4. Umies¢ robota do gory kotami na miekkiej, czystej powierzchni, uwazajgc, aby nie
uszkodzi¢ modutu LiDAR, i zamontuj boczne zderzaki. Dokre¢ s$ruby za pomoca
dotgczonego srubokreta imbusowego.

5. Wtz klucz zabezpieczen do tylnego gniazda na klucz.

-14 -



3.2 Instalacja stacji tadujacej

Wybér lokalizacji stacji tadujacej

Stacja tadujaca to miejsce, w ktorym Twoj robot dokuje sie i taduje. Aby zapewnic¢ ptynna
prace, upewnij sie, ze obszar instalacji spetnia nastepujace warunki:

o Ptaska powierzchnia: w miejscu, w ktorym umieszczona jest stacja, nie powinno byc¢
znacznych wzniesien, kamieni ani gorek.

e Pobliskie gniazdo zasilania: Wymagane jest dostepne gniazdko elektryczne do zasilania
stacji tadujgce;j.

o Brak przeszkoéd: W odlegtosci T m z lewej i prawej strony oraz z przodu stacji tadujgcej nie
powinno by¢ zadnych przeszkod (takich jak drzewa lub budynki).

e Blisko obrzeza trawnika: Zainstaluj stacje tadujgca blisko obrzeza trawnika, aby
zapewni¢ doktadne pozycjonowanie. W przypadku posiadania wiecej niz jednego
trawnika zaleca sie umieszczenie stacji tadujgcej pomiedzy nimi, aby uzyskac¢ optymalng
wydajnosc.

9

|

Wi >1m

W1
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Montaz stacji tadujacej

1. Przymocuj ostone przeciwdeszczowa.

2. Uzyj czterech dotaczonych kotkéw, aby przymocowac stacje tadujgcg w wybranym
miejscu. Upewnij sig, ze jest skierowana w strone trawnika.

UWAGA

Jezeli stacja tadujgca ma byc¢ zainstalowana na podtozu betonowym, nalezy uzyc
kotkow rozporowych (brak w zestawie).

Wi

Wi

-16 -



3. Podtacz kabel stacji tadujacej (dtuzszy) do zasilacza stacji tadujgcej.

4. Podtacz zasilacz stacji tadujacej do gniazdka elektrycznego. Zabezpiecz kabel za pomoca
dotaczonych kotkdw mocujgcych.

5. Aby rozpoczac¢ tadowanie, zadokuj robota w stacji tadujgcej. Kiedy robot zostanie
prawidtowo zadokowany, boczna dioda LED zaswieci sie na czerwono.

@ >

I

@ UWAGA
Aby aktywowac robota, nataduj go przed pierwszym uzyciem.

-17 -



3.3 Montaz stacji referencyjnej RTK

Wybor lokalizacji stacji referencyjnej RTK

Stacja referencyjna RTK zapewnia wysokoprecyzyjne pozycjonowanie robota. Odbiera ona
sygnaty satelitarne i przesyta dane korekcyjne w czasie rzeczywistym do robota. Aby
zapewnic ptynng prace, upewnij sie, ze obszar instalacji spetnia nastepujgce warunki:

Obszar otwarty: Obszar ten powinien mie¢ niezaktdcony widok na niebo.
Pobliskie gniazdo zasilania: Niezbedne jest tatwo dostepne gniazdko elektryczne.
Silny sygnat sieci Wi-Fi: Obstugiwana jest siec 2,4 GHz.

Brak przeszkod: Zachowaj odlegtos$c¢ co najmniej 3 m pomiedzy stacjg referencyjng RTK a
dowolng sciang lub drzewem.

-18 -



Montaz stacji referencyjnej RTK

1. Potacz w catos¢ dwa stupki montazowe i trojzebny kotek.

i

-19 -



3. Przeprowadz przewod stacji referencyjnej RTK przez drgzek montazowy.

4. Przymocuj stacje referencyjng RTK na maszcie montazowym.

5. Solidnie zainstaluj stacje referencyjng RTK w poblizu stacji tadujace;.

-20-



6. Potacz kabel stacji referencyjnej RTK z kablem stacji tadujgcej (krotszym).

7. Za pomoca zacisku przewodow i kotka do mocowania przewodow zamocuj kable w
miejscu.

3.4 Pobieranie aplikacji Mammotion

Zeskanuj kod QR, aby pobrac¢ aplikacje Mammotion ze sklepu z aplikacjami Android lub Apple,
lub wyszukaj Mammotion w tych sklepach.

Po zainstalowaniu aplikacji zarejestruj sie i zaloguj. Podczas uzytkowania aplikacja moze
poprosi¢ o dostep do Bluetooth, lokalizacji oraz lokalnej sieci. Dla optymalnego uzytkowania
zaleca sie udzielenie powyzszych zezwolen. Wiecej informacji mozna znalez¢ w naszej
Umowie dotyczgcej prywatnosci. Przejdz do aplikacji Mammotion > Uzytkownik > Informacje
o Mammotion > Umowa dotyczaca prywatnosci.

’
Jesli chcesz zalogowac sie za pomoca konta innego dostawcy, stuknij 3 lub . na stronie

logowania, aby kontynuowac. Aplikacja Mammotion obstuguje teraz logowanie za pomocg
kont Google i Apple.
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Uwaga dotyczaca znaku towarowego:

@ lkona , &" jest znakiem towarowym firmy Google LLC. Ikona N 4 jest znakiem
towarowym firmy Apple Inc. Wszystkie znaki towarowe wymienione w tej instrukcji
sg wtasnoscig ich odpowiednich wtascicieli.

3.5 Konfiguracja produktu

UWAGA
@ e Utrzymuj odlegtosc¢ 3 m lub mniejszg pomiedzy telefonem a robotem.

e Jesli korzystasz z danych mobilnych 4G, mozesz poming¢ konfiguracje Wi-Fi,
jednak dla optymalnej wydajnosci zaleca sie potgczenie z siecig Wi-Fi.

1.  Stuknij + aby dodac robota i/lub stacje referencyjng RTK.

2. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby potgczy¢ swoj produkt i
podtgczyc¢ go do sieci Wi-Fi.

3. Abyaktywowac wbudowang karte SIM, wykonaj instrukcje pokazane na ekranie.

0
(2}
_|._
Add
[~} 14 =3
Device
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Jesli podczas taczenia robota nie aktywowano karty SIM, mozna to zrobi¢, stukajac pasek
stanu na stronie gtéwnej:

1. Nacisnij opcje Pasek stanu na stronie gtownej.
2. Nacisnij przycisk Stan sieci 4G.

3. Nacisnijopcje Aktywuj i poczekaj, az aktywacja pomysinie sie zakonczy.

(" ~
3 @ O Gon 44(* 7 L @ros ao%J

N o

Mammotion
XHOGOTO00R0NK 4

Standby

> +
Start Task

3.6 Przygotowanie przed koszeniem

® Usun ztrawnika resztki, sterty lisci, zabawki, kable, kamienie i inne przedmioty.

e Upewnijsig, ze dzieci lub zwierzeta nie znajdujg sie na trawniku.

| ®, @‘"
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e Upewnij sie, ze robot jest prawidtowo zadokowany w stacji tadujgcej, a boczna dioda LED
Swieci na czerwono. Nastepnie dokoncz kalibracje w aplikacji.

® Dla optymalnych efektow koszenia zaleca sie koszenie w suchg pogode. Koszenie
podczas deszczu moze powodowac przyklejanie sie trawy do robota i prowadzi¢ do jego
poslizgu. NIE nalezy kosi¢ podczas ztej pogody, takiej jak ulewny deszcz, burze lub $nieg.

e

N -
( O\ // k!
7N, T2 A Ao e

Wi W ]
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3.7 Mapowanie i koszenie trawnika

1. Nastronie gtownej stuknij Utworz obszar zadania.

2. Zapoznaj sie z instrukcjami wyswietlanymi w aplikacji i postepuj zgodnie z nimi, aby
zweryfikowac, ze robot jest gotowy do mapowania.

3. Stuknij Rozpocznij mapowanie, aby rozpoczg¢ mapowanie trawnika.

4. Stuknij Koszenie, aby rozpoczac¢ koszenie po zakonczeniu mapowania.

2 7 il @ros oo -]

o
Mammotion
XXXXXXXXXXXX 4

-

Standby

be
Create‘\g?')vl)( Area
5

Nie przemieszczaj stacji referencyjnej RTK po utworzeniu mapy, poniewaz spowoduje to
niedoktadnos¢ obszaru zadania. W przypadku przemieszczenia stacji referencyjnej RTK,
zainstaluj jg ponownie w oryginalnym miejscu lub przejdz do @ > Ustawienia robota > Usun
mape, aby usungc biezgcg mape, a nastepnie ponownie zmapowac trawnik.

-
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3.8 adowanie

@ UWAGA

Aby przejsc¢ do tadowana, robot musi znajdowac sie w obszarze zadania.

tadowanie
e Stuknij B na stronie Mapy w aplikacji Mammotion.

LUB

® Nacisnij przyciskﬁ na robocie, a nastepnie nacignij &, aby skierowac robota do stacji

tadujace;.
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4 Codzienne koszenie

4.1 DropMow

Funkcja DropMow stuzy do jednorazowego koszenia niezmapowanych trawnikoéw lub do
poprawkowego koszenia poza zmapowanymi obszarami.

Zalecane zastosowania obejmujg:

® (Obszary koszenia, do ktorych robot zwykle nie moze dotrzec.

® Tymczasowe zadania koszenia, ktére nie wymagaja petnej mapy.
Aby uzy¢ DropMow:

® Stuknij @ > Funkcje beta > DropMow w aplikacji.

( )

3 @ 4 @ros @oon 0o
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Mammotion
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LUB

o Nacisniji przytrzymaj '/ przez 5 s, nastepnie nacisnij ) na robocie.
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4.2 Zadanie regularne (Ustawienia niestandardowe)

Dostosowywanie zadania koszenia:

1.

2
3
4,
5

Dotknij obrazek robota, aby przejs¢ do strony Mapy.

Naci$nij opcje Koszenie P, by wejs¢ na strone zadania.

Dotknij pozycji Obszar zadania, aby wybrac¢ obszar do koszenia.
Stuknij Ustawienia, aby skonfigurowac ustawienia zadania.

Stuknij Start, aby rozpoczgc¢ koszenie.

- A )
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o

* ol |,

o)

Mammotion
X00GO0000000( &

Dle

» +
Start Task
Standby  OOHXXGHKN

i
A
Sor

-28 -



4.3 Zaplanowane zadanie

UWAGA
@ e Nie mozna tworzy¢ zaplanowanych zadan podczas pracy robota.

e Harmonogram zadan mozna ustawic¢ po utworzeniu obszaru zadaniowego.

Planowanie automatycznego zadania koszenia:

1. Nastronie gtownej dotknij pozycji +, jezeli Zadne zadanie nie zostato jeszcze utworzone.
2. Dotknij pozycji Obszar zadania, aby wybrac¢ obszar do koszenia.

3. Dotknij pozycji Ustawienia, aby skonfigurowac parametry.

4. Dotknij pozycji Harmonogram, aby ustawic¢ date i godzine, a nastepnie Zapisz.

5

Na koniec dotknij pozycji Zapisz, aby potwierdzi¢ i zapisa¢ zaplanowane zadanie.

s )
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5 Aplikacja Mammotion

Dzieki aplikacji Mammotion mozesz w petni dostosowac, zarzadzac¢ i monitorowac swojego
robota, co pozwala kontrolowac koszenie z dowolnego miejsca.

5.1 Elementy mapy

Ogrodzenie wirtualne

Ogrodzenie wirtualne dziata jak niewidzialna bariera, wyznaczajac granice lub ograniczajac
dostep do obszarow, do ktérych robot nie powinien wchodzic.

Zalecane zastosowania obejmuja:
® Trawniki ze skomplikowanymi lub trudnymi do okreslenia granicami

e FElementy wodne, takie jak baseny lub stawy.

's ™

Strefy zakazane

Strefa zakazana to obszar, ktérego robot ma catkowicie unikac¢. Sg one niezbedne do ochrony
robota przed uszkodzeniami oraz uniemozliwienia mu wjazdu na obszary wrazliwe lub
niebezpieczne. Robot nie bedzie kosi¢ w strefach zakazanych.

Zalecane zastosowania obejmuja:
o Niskie rabaty kwiatowe, szczegdlnie te o wysokosci ponizej 20 cm.

e Krawedzie zbiornikow wodnych, takich jak stawy lub baseny, szczegdlnie tam, gdzie nie
ma wyraznej granicy.

® Przedmioty przezroczyste, np. moskitiery lub drzwi szklane

e Matelub niskie przeszkody, np. suszarki na ubrania, linki namiotéw lub rury wodne
e Budy psie lub kojce

® Drogie lub delikatne rosliny, w tym zboza i rosliny ozdobne

® Sprzet nawadniajgcy, np. weze i zraszacze
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Strefy bez zatrzymania

Strefa bez zatrzymania to obszar, w ktorym robot wytagcza unikanie przeszkod podczas
przejazdu do obszaru zadania lub innej lokalizacji oraz podczas powrotu do tadowania. Jest
przydatne w ztozonych, lecz bezpiecznych miejscach, w ktérych robot w przeciwnym razie
mogtby utkngc.

Zalecane zastosowania obejmuja:

e \Wyznaczone obszary trawnika, ktore mogg by¢ btednie rozpoznawane jako nienadajgce
sie do koszenia z powodu zmian sezonowych.

® (Obszary z niskimi, bezpiecznymi przeszkodami.
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Dodawanie wirtualnego ogrodzenia / strefy zakazane / strefy bez zatrzymania

1.

&N

Dotknij obrazka robota na stronie gtownej, aby przejsc¢ do strony mapy.
Stuknij Mapa.
Dotknij pozycji Utworz.

Wybierz Wirtualne ogrodzenie / strefa zakazana / strefa bez zatrzymywania i postepuj
zgodnie z instrukcjami w aplikacji, aby dokonczy¢ dodawanie.
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5.2 Ustawienia koszenia

Tryb $ciezki koszenia

Wybierz optymalny tryb, w zaleznosci od stanu trawnika i pozadanego wygladu, w sekcji
Koszenie > Ustawienia > Tryb sciezki koszenia.

o Tylko okrazenia obwodowe Kosi tylko krawedzie trawnika.

e Zygzak: Tworzy klasyczne pasy.

o Sciezka szachownicy: Kosi we wzor krzyzowy, zapewniajgc geste i réwnomierne
wykonczenie.

e Adaptacyjna sciezka zygzakowa: Robot automatycznie dostosowuje trase w celu
zwiekszenia wydajnosci.

Wzoér

Dodaj tekst lub obrazy do swojej mapy, aby spersonalizowac¢ trawnik i wyrazi¢ siebie. Na
mapie przejdz do Utwoérz > Wzér, aby dodac wzor.
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5.3 Bezpieczenstwo i ochrona

Wykrywanie przeszkod

Dostosuj czutosc¢ robota na obiekty i zroznicowane uksztattowanie terenu na jego drodze.
Mozesz wybrac¢ jeden z trzech pozioméw czutosci w sekcji Koszenie > Ustawienia > Tryb
wykrywania przeszkod:

o Wrazliwy: Zwieksza czutosc robota zarowno na typowe przeszkody, jak i na obszary bez
trawy (np. chodnik, zwir). Uzywaj tego trybu na skomplikowanych trawnikach.

e Standardowy: Wykrywa i omija typowe przeszkody (np. zabawki, meble) napotykane
podczas koszenia. To jest zalecane ustawienie domysine.

o Wytaczony: Wytgcza wykrywanie przeszkod. Uzywaj wytacznie w okreslonych,
kontrolowanych srodowiskach, gdzie wykrywanie jest niepotrzebne lub zaktoca dziatanie.

Detekcja deszczu

Twoj robot jest wyposazony we wbudowane czujniki deszczu. Po wtaczeniu, robot
automatycznie przerwie koszenie i wroci do stacji tadujacej po wykryciu deszczu.

e Wiacz te funkcje w sekcji Ustawienia > Ochrona przed deszczem.

Bezpieczenstwo dzikich zwierzat

Ta funkcja pomaga chroni¢ zwierzeta nocne podczas pracy nocg. Mozesz ustawic¢ robota tak,
aby wykonywat koszenie z niskg predkoscig lub zatrzymat koszenie catkowicie w
godzinach nocnych.

e Wiacz te funkcje w sekcji Ustawienia > Bezpieczenstwo dzikich zwierzat.

5.4 Bezpieczenstwo i Sledzenie

Alarm ogrodzenia wirtualnego

Aplikacja wysle powiadomienie push, jesli robot oddali sie o wiecej niz 50 m od wyznaczonego
obszaru pracy, ostrzegajac o potencjalnym nieautoryzowanym ruchu.

e Aby korzystac z tej funkcji, przejdz do Ja > Znajdz moje urzadzenie i wiacz
Powiadomienia o lokalizacji.
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Antykradziezowe sledzenie GPS
Jesli twoj robot zaginie, mozesz sledzi¢ jego potozenie w czasie rzeczywistym za pomoca GPS,
pod warunkiem, ze robot byt potgczony z aplikacjg Mammotion.

e Aby korzysta¢ z tej funkcji, przejdz do sekcji Ja > Znajdz moje urzadzenie i wtacz
Rejestrator lokalizaciji.

5.5 Pozycjonowanie

Robot wykorzystuje modut LiDAR, modut wizyjny oraz stacje referencyjng RTK do
pozycjonowania. Dzieki stacji referencyjnej RTK robot ma kilka trybow pozycjonowania. Aby
przetgczyc tryb pozycjonowania, przejdz do Paska stanu > Trybu pozycjonowania.

Antena za pomoca Datalink

Stacja referencyjna RTK odbiera korekty sygnatu satelitarnego i przesyta je bezposrednio do
robota za pomocg dedykowanego sygnatu LoRa o niskim opoznieniu. Ten tryb zapewnia
najbardziej stabilng, najnizszg latencje i najszybszg komunikacje danych korekcyjnych.

Zalecane zastosowania: Trawniki, na ktorych istnieje dobra widocznos¢ lub minimalne
przeszkody pomiedzy stacjg referencyjng RTK a robotem, a robot znajduje sie w zasiegu
sygnatu LoRa.

Antena za pomocg Internetu

Stacja referencyjna RTK otrzymuje korekty sygnatu satelitarnego i przesyta je do robota za
posrednictwem Internetu. Ten tryb rozszerza zakres dziatania.

Zalecane zastosowania:

® [uze lub skomplikowane trawniki, na ktorych odlegtosc¢ jest zbyt duza dla trybu Antena za
pomocg Datalink.

® Trawniki z silnym i stabilnym zasiegiem Wi-Fi zaréwno dla stacji referencyjnej RTK, jak i
robota.

iNavi NetRTK

Robot odbiera korekty RTK bezposrednio ze zdalnej ustugi w chmurze za posrednictwem sieci
4G, eliminujac koniecznosc posiadania lokalnej stacji referencyjnej RTK na swojej posesji.

Zalecane zastosowania: Trawniki, na ktorych nie ma odpowiednich miejsc do zainstalowania
stacji referencyjnej RTK i ktore sg objete stabilng siecig 4G6.

-34 -



5.6 Przekazywanie dziennikow

W przypadku napotkania jakichkolwiek problemdéw podczas eksploatacji mozna przestac
odpowiednie dzienniki, aby utatwi¢ naszemu zespotowi pomocy technicznej diagnostyke
problemu i jego rozwigzanie.

Przesytanie dziennikow:
1. Stuknij O by wejsc¢ na strone Ustawienia.

2. Stuknij pozycje Przeslij dzienniki i postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w
aplikacji, aby zakonczy¢ przesytanie.

Ewentualnie:

Przejdz do sekcji Ja > Przeslij dzienniki i postepuj zgodnie z instrukcjami w aplikacji, aby

e N
3 @ 5 Brs Gov O
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zakonczyc przesytanie.
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5.7 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Aby zapewni¢ optymalne dziatanie, upewnij sie, ze robot i stacja referencyjna RTK maja
zainstalowang najnowszg wersje oprogramowania uktadowego.

Aktualizacja oprogramowania uktadowego:

1. Przejdz do @ > Informacje o urzadzeniu > Wersja robota, aby zaktualizowad
oprogramowanie uktadowe.

2. Upewnijsie, ze robot jest podtgczony do stabilnej sieci.

3. W trakcie aktualizacji nie nalezy wychodzi¢ z aplikacji, przeprowadzac innych czynnosci
ani wytgczac robota.
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6 Konserwacja

Aby utrzymac optymalng wydajnos¢ koszenia i przedtuzy¢ zywotnosc¢ robota, Mammotion
zaleca przeprowadzanie reqularnych przegladéw i konserwacji. Aby zachowac
bezpieczenstwo, zawsze nos odziez ochronng, taka jak spodnie i buty robocze; unikaj noszenia
otwartych sandatow lub chodzenia boso podczas konserwacji.

e o czyszczenia robota NIE nalezy uzywac¢ myjki wysokocisnieniowej ani rozpuszczalnikow.

e Po umyciu upewnic sie, ze robot jest prawidtowo ustawiony na podtodze, a nie do gory
dnem.

e NIE wolno odwracac robota podczas mycia podwozia. W przypadku odwrécenia go w celu
czyszczenia nalezy nastepnie przywroci¢ go do prawidtowego potozenia. Jest to
konieczne, by zapobiec dostaniu sie wody do silnika i mozliwym wptywie na prawidtowe
dziatanie.

6.1 Czyszczenie

Robot

OSTRZEZENIE

® Przed przystgpieniem do wszelkich prac czyszczenia upewnij sie, ze robot jest
2 catkowicie wytaczony.
® /awsze wytgcz robota przed obréceniem go do géry spodem.

® Po obrdceniu robota spodem do goéry zachowaj ostroznos¢, by unikngc
uszkodzenia modutu LiDAR.

Obudowa
Do czyszczenia obudowy robota uzyj miekkiej szczoteczki lub wilgotnej szmatki. Unikaj

uzywania alkoholu, benzyny, acetonu lub innych korozyjnych badz lotnych rozpuszczalnikow,
gdyz moga one uszkodzi¢ wykonczenia robota i jego wewnetrzne komponenty.
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Spéd

Przed przystgpieniem do czyszczenia podwozia i tarczy tnacych zatéz rekawice ochronne.
Odpadki usuwaj za pomoca szczotki. Sprawdz, czy na ostrzach sg widoczne uszkodzenia i
upewnij sie, ostrza i tarcze tngce mogga sie swobodnie obracac. Do czyszczenia spodu NIE
nalezy uzywac ostrych przedmiotow.

Usun tarcze tngca (A) oraz ostone ostrza tngcego (B) i doktadnie je wyczysc.

Kota
Kota czysc¢ za pomoca szczotki lub weza z wodg. Jesli to konieczne, usun btoto.
Kamera wizyjna / modut LiDAR

Wyczys¢ soczewke kamery wizyjnej / modutu LiDAR za pomoca $ciereczki z mikrofibry, aby
usungc¢ wszelkie zabrudzenia.

Tyt
Za pomocg szmatki regularnie czys¢ tylne ztgcza tadowania i odbiornik podczerwieni, by

usungc przycietg trawe i zabrudzenia. Utrzymanie tych czesci w czystosci zapobiega awariom
tadowania.
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Czyszczenie stacji tadujacej

Przed czyszczeniem lub konserwacjg stacji tadujgcej odtacz jg od zasilania. Za pomocg
szczotki i szmatki wyczysc¢ nadajnik podczerwieni i styk tadujacy.

Czyszczenie stacji referencyjnej RTK

Za pomoca szmatki wyczysc stacje referencyjng RTK, by usung¢ wszelki nagromadzony brud.

6.2 Konserwacja ostrzy tnacych

OSTRZEZENIE

® Zawsze nos rekawice ochronne podczas wymiany tarczy tngcej lub ostrzy. NIE
2 uzywaj wkretarki elektrycznej podczas instalacji.
°

Podczas wymiany tarczy tngcej lub ostrzy wymieniaj jednoczesnie wszystkie
sruby, aby zapewni¢ optymalng wydajnosc ciecia.

e Po zainstalowaniu upewnij sie, ze wszystkie noze tngce swobodnie sie obracaja.

® Aby zapewni¢ optymalng wydajnos¢ podczas dtugotrwatego przechowywania, wat silnika
powinien pozosta¢ suchy i czysty. Regularna konserwacja watu silnika pomaga w
zapobieganiu gromadzenia sie =zabrudzen i wilgoci, ktére moga wptyna¢ na
funkcjonowanie urzadzenia. Oczekiwany cykl zycia silnika wynosi 1500 godzin pracy.

e (strza tngce sg czesciami eksploatacyjnymi i nalezy je wymienic, jesli ulegng znacznemu
zuzyciu. Zaleca sie wymiane ostrzy co 3 miesigce lub po 150 godzinach uzytkowania. W
przypadku grubszej trawy konieczna moze by¢ czestsza wymiana ostrzy.
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Wymiana ostrzy tnacych
1. Wytacz robota.

2. Umiesc¢ robota do géry spodem na miekkiej, czystej powierzchni, uwazajgc, aby nie
wywierac¢ nacisku na modut LiDAR.

3. Zdemontuj stare ostrza tngce za pomocg dotgczonego srubokretu krzyzakowego.

4. Zainstaluj nowe ostrza tngce przy uzyciu dotgczonych srub. Upewnij sie, ze ostrza moga
sie z tatwoscig obracac i sg bezpiecznie zamontowane.
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6.3 Konserwacja akumulatora

e Nataduj robota do co najmniej 80% przed dtugotrwatym przechowywaniem, aby zapobiec
nadmiernemu roztadowaniu akumulatora.

e [Dotadowujrobota do co najmniej do poziomu 80% co 90 dni, nawet jesli nie jest uzywany.

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

6.4 Przechowywanie

Aby mie¢ pewnosc¢, ze robot bedzie w optymalnym stanie na kolejny sezon koszenia,
przechowuj robota i stacje tadujgca w odpowiedni sposdb.

Przechowywanie robota

Jesli temperatura otoczenia spadnie ponizej -10 °C, przechowuj robota w pomieszczeniu.

1. Wyjmij robota ze stacji tadujacej i upewnij sie, ze poziom natadowania akumulatora
wynosi co najmniej 80%.

2. Woytaczrobota.

3. Wyczysc¢ robota wilgotng sciereczka lub miekka szczotkag. W celu wyczyszczenia
podwozia wodg NIE nalezy obracac robota do géry dnem.

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

5. Na ztacza tadowania natéz smar przeciwkorozyjny. NIE nalezy uzywaé¢ srodkow
chemicznych na zadnych innych czesciach robota, w szczegdélnosci w obszarach stykow
metalowych, poza ztgczami.

Zdejmij zderzak i wyczys¢ szczotka gniazdo ztgcza.
Wyczysc¢ zderzak szczotka.

Wyjmij klucz bezpieczenstwa.

© ® N &

Przechowuj robota w pomieszczeniu.
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Przechowywanie stacji tadujacej

Jesli temperatura otoczenia spadnie ponizej -20 °C, przechowuj stacje tadujagcg w
pomieszczeniu.

1.

2,
3.
4.

Odtacz zasilacz.
Usun wkrety.
Za pomoca szczotki lub szmatki doktadnie wyczysc¢ stacje tadowania.

Przechowuj stacje tadowania i zasilacz w pomieszczeniu.

Przechowywanie stacji referencyjnej RTK

Jesli temperatura otoczenia jest wyzsza niz -20 °C:

1.

2.
3.

Odtgcz od zasilania stacje referencyjng RTK.
Owin kabel wokot stacji referencyjnej RTK i dokre¢ nasadke ochronna.

Przykryj stacje referencyjng RTK plastikowa torbg lub pokrywa.

Jesli temperatura otoczenia spadnie ponizej -20 °C, przechowuj stacje referencyjng RTK w
pomieszczeniu:

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

1.

> o r oW N

Usun mape w aplikacji Mammotion.

Odtgcz od zasilania stacje referencyjng RTK.

Usun stacje referencyjng RTK z drgzka montazowego.
Usun antene.

Za pomoca szmatki wyczysc¢ stacje referencyjng RTK.

Przechowuj stacje referencyjng RTK, antene i uchwyt podtogowy RTK wewnatrz budynku.

Jesli stacja referencyjna RTK jest zainstalowana na $cianie, wykonaj ponizsze kroki:

1.

2
3
4.
5

Odtgcz od zasilania stacje referencyjng RTK.

Wyjmij stacje referencyjng RTK z uchwytu sciennego RTK.
Usun antene.

Za pomoca szmatki wyczysc¢ stacje referencyjng RTK.

Przechowuj stacje referencyjng RTK i antene w pomieszczeniu.
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7 Transport i przenoszenie

W przypadku transportu na duze odlegtosci firma Mammotion zaleca uzywanie oryginalnego
opakowania zaréwno do robota, stacji tadujacej, jak i stacji referencyjnej RTK.

Aby bezpiecznie przenies¢ robota:
1. Wytaczrobota.
2. Podnies robota, chwytajac go za raczke.

3. Trzymaj dysk tnacy z dala od ciata.

\a
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8 Utylizacja

OSTROZNIE

& Akumulator nalezy wyjmowac tylko w przypadku utylizacji produktu. Usuniecie go w
innym przypadku spowoduje utrate gwarancji.

Podczas utylizacji produktu prosimy o przestrzeganie lokalnych przepisow i wymagan.

Nie nalezy wyrzuca¢ akumulatora wraz ze zwyktymi odpadami komunalnymi. Wyjmij
akumulator i zwré¢ go do punktu zbiorki.

Aby wyjaé akumulator:
1. Odwrdc robota i poluzuj sruby za pomocg dotgczonego wkretaka imbusowego.

ZXSO PCS

—>
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2. Ustaw robota w pozycji pionowej, a nastepnie zdejmij gorng pokrywe i rame srodkowa.
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3. Przetnij opaske zaciskowg i odtgcz kable akumulatora.

4. Usun akumulator.
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9 Specyfikacje produktu

9.1 Dane techniczne

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

Specyfikacje
1500

Model LUB3SI1
Obszar koszenia 1500 m?

Zarzadzanie wieloma

strefami 15

Silnik

Maksymalne nachylenie
wewnatrz obszaru

pracy

Maks. nachylenie przy
krawedzi

Wysokosé
pokonywanych
przeszkod

Szerokos¢ koszenia

Regulacja wysokosci
koszenia

Czas tadowania 80 min
(15 - 100%)
Czas koszenia na jedno

tadowanie (100 - 15%) 113 min

Automatyczne
tadowanie

Antykradziezowe
sledzenie GPS

LUBA 3 AWD
3000 5000
LUB3S2 LUB3S3
3000 m? 5000 m?
30 50

Naped na cztery kota (AWD)

80% (38,6°)

40% (21,8°)

50 mm

400 mm

25-70 mm

105 min 130 min

150 min 180 min

TAK

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

Alarm ogrodzenia
wirtualnego

Wizyjne ogrodzenie
wirtualne

Czujnik podnoszenia

Czujnik nachylenia

Zasieg sygnatu RTK

Pozycjonowanie i
nawigacja

Omijanie przeszkod

Sterowanie poleceniami
gtosowymi

Monitorowanie wizyjne
tacznosé

Poziom mocy
akustycznej wazony A

Poziom ci$nienia
akustycznego wazony A

Stopien ochrony

Detekcja deszczu

Zalecana temperatura

TAK

TAK

TAK

TAK

Modele UE/UK: ND

. Modele AU/NA:

Nie dotyczy
Sie¢: 5 km
Datalink: 120 m
Modele UE/UK: Modut 360° LiDAR i Al Vision i
Modut 360° NetRTK
LiDAR i system
Al Vision Modele AU/NA: Modut 360° LiDAR i Al

Vision i RTK

Modut 360° LiDAR, Al Vision oraz zderzak fizyczny
Alexa i Google Home

TAK

4G, Bluetooth i Wi-Fi

Lwa=64 dB, Kwa=3 dB

LPA:56 dB, KPA:3 dB

Robot: IPX6
Stacja tadujgca: IPX6
Stacja referencyjna RTK: IPX6

TAK

0-40°C
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Wersja standardowa (wysokos$¢ koszenia: 25 - 70 mm)

robocza

Zalecana temperatura
przechowywania

Masa netto:

Wymiary
(dt. x szer. x wys.)

-10-40°C

19 kg 19,35 kg

690 x 533 x 279 mm

Wersja H (wysokosé ciecia: 55 - 100 mm)

Specyfikacje
1500H

Model LUB3H1
Obszar koszenia 1500 m?

Zarzadzanie

R . 15
wieloma strefami
Silnik

Maksymalne
nachylenie
wewnatrz obszaru

pracy

Maks. nachylenie
przy krawedzi

Wysokosé
pokonywanych
przeszkod

Szerokos¢
koszenia

Regulacja
wysokosci

LUBA3 AWD
3000H 5000H
LUB3H2 LUB3H3
3000 m? 5000 m?
50 50

Naped na cztery kota (AWD)

80% (38,6°)

40% (21,8°)

80 mm

400 mm

55-100 mm
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koszenia

Czas tadowania
(15 -100%)

Czas koszenia na
jedno tadowanie
(100 - 15%)

Automatyczne
tadowanie

Antykradziezowe
sledzenie GPS

Alarm GeoFence

Wizja GeoFence

Zasieg sygnatu
RTK

Pozycjonowanie i
nawigacja

Omijanie
przeszkod

Sterowanie
poleceniami
gtosowymi

Monitorowanie
wizyjne

tacznosé

Poziom mocy
akustycznej
wazony A

Wersja H (wysokosé ciecia: 55 - 100 mm)

80 min 105 min 130 min
113 min 150 min 180 min
TAK
TAK
TAK
TAK
Sie¢: 5 km
Nie dotyczy

Datalink: 120 m

Modut 360° LiDAR i

. Modut 360° LiDAR i Al Vision i RTK
system Al Vision

Modut 360° LiDAR, Al Vision oraz zderzak fizyczny

Alexa i Google Home

TAK

4G, Bluetooth i Wi-Fi

LWA:66 dB, KWA:3 dB
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Poziom cisnienia
akustycznego
wazony A

Stopien ochrony

Detekcja deszczu

Zalecana
temperatura
robocza

Zalecana
temperatura
przechowywania

Masa netto:

Wymiary
(dt. x szer. x wys.)

Wersja H (wysokosé ciecia: 55 - 100 mm)

LPA=58 dB, KPA=3 dB

Robot: IPX6

Stacja tadujgca: IPX6
Stacja referencyjna RTK: IPX6

TAK
0-40°C
-10-40°C
19,5 kg 19,73 kg
690 x 528 x 309 mm

9.2 Specyfikacja pasm roboczych (dla modeli w UE)

Robot

Kategoria
LORA

Bluetooth

Wi-Fi

Zakres czestotliwosci (MHz)

Maks. moc nadajnika (dBm)

863,1-869,85 <13,98
2400-2483,5 <20
2400-2483,5 <20
5500-5700 <20
5745-5825 <13,98
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Kategoria Zakres czestotliwosci (MHz) Maks. moc nadajnika (dBm)

GSMS00 880-915 (Tx); 925-960 (Rx) 35
GSM1800 1710-1785 (Tx); 1805-1880 (Rx) 32
Pasmo | WCDMA 1920-1980 (Tx); 2110-2170 (Rx) 25
Pasmo VIIl WCDMA  880-915 (Tx); 925-960 (Rx) 25
Pasmo 1LTE 1920-1980 (Tx); 2110-2170 (Rx) 25
Pasmo 3 LTE 1710-1785 (Tx); 1805-1880 (Rx) 25
Pasmo 7 LTE 2500-2570 (Tx); 2620-2690 (Rx) 25
Pasmo 8 LTE 880-915 (Tx); 925-960 (Rx) 25
Pasmo 20 LTE 832-862 (Tx); 791-821 (Rx) 25
Pasmo 28 LTE 703-748 (Tx); 758-803 (Rx) 25
Pasmo 38 LTE 2570-2620 (Tx); 2570-2620 (Rx) 25
Pasmo 40 LTE 2300-2400 (Tx); 2300-2400 (Rx) 25
1559-1610
GNSS HB4-T300* Nie dotyczy

*UWAGA: LUBA 3 AWD 1500 / 1500H / 3000 / 3000H nie obstuguja tej czestotliwosci robocze;.
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9.3 Specyfikacje akumulatora

LUBA 3 AWD
Specyfikacje
1500/1500H 3000/3000H 5000/5000H
Modele UE/UK/AU:
e Model: TS-A210-2807501/E210-1C280750M6
Zasilanie: 200 - 240 V~,50/60 Hz, maks. 1,5 A
tadowarka Wyjscie: 28 VDC,75A, 210 W
akumulatora Modele NA:
e Model: TS-A210-2807501/E210-1C280750M6
Zasilanie: 100 - 240 V~, 50/60 Hz, maks. 3 A
Wyjscie: 28 VDC,75A, 210 W

Bateria 21,6 VDC, 9,4 Ah,203Wh 21,6 VDC,12 Ah,2592Wh 21,6 VDC, 15 Ah, 324 Wh
Model

MWBT06S04P-02 MWBT0B6S04P-01 MWBT06S05P-01
akumulatora
Robot Zasilanie: 28V DC,75 A

Model:

LUBA 3 AWD 1500/3000/5000: CHG4402

Stacja LUBA 3AWD 1500H / 3000H / 5000H: CHG4403
tadujaca

Zasilanie: 28 VDC, 210 W

Wyjscie: 28 VDC,75A
Stacja Model: RTK300
referencyjna Nie dotyczy
RTK Zasilanie: 12-28 VDC, 23 W
Temperatura
podczas 4-45°C
tadowania

OSTRZEZENIE: Do tadowania akumulatora uzywaj wytacznie zasilacza dostarczonego z tym
produktem.
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10 Gwarancja

Firma Shenzhen Mammotion Innovation Co., Ltd gwarantuje, ze ten produkt bedzie wolny w
okresie gwarancyjnym od wad materiatow i wykonania w normalnych warunkach uzytkowania
zgodnie z dokumentacjg produktu publikowang przez firme Mammotion. Opublikowane
materiaty dotyczgce produktu obejmujg miedzy innymi instrukcje obstugi, skrécong instrukcje
obstugi, specyfikacje, zastrzezenia prawne i powiadomienia w aplikacji. Okres gwarancji rézni
sie w zaleznosci od produktu i czesci. Zapoznaj sie z tabelg ponizej dotyczacg Twojego
produktu:

Komponent Gwarancja
Bateria
Silnik
Modut LiDAR
PCBA 3 lata
Zestaw GPS
Stacja tadujaca
Stacja referencyjna RTK
Jezeli produkt nie dziata zgodnie z gwarancjg w okresie gwarancyjnym, prosimy o kontakt z

dziatem obstugi klienta Mammotion w celu uzyskania pomocy.

e W przypadku produktéw zakupionych u lokalnego dystrybutora nalezy najpierw
skontaktowac sie z tym dystrybutorem.

e Uzytkownik musi okaza¢ wazny dowod zakupu, paragon lub numer zaméwienia (w
przypadku sprzedazy bezposredniej firmy Mammotion). Numer seryjny produktu jest
niezbedny do swiadczenia ustugi gwarancyjne;.

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

® W niektdrych wypadkach firma Mammotion moze zaleca¢ pobranie i zainstalowanie
okreslonych aktualizacji oprogramowania.

o Jesli problemy beda sie utrzymywac, moze by¢ konieczne wystanie produktu do firmy
Mammotion lub do lokalnego serwisu wyznaczonego przez Mammotion w celu dalszej
oceny.
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Okres gwarancyjny produktu rozpoczyna sie od pierwotnej daty zakupu wskazanej na
paragonie sprzedazy lub na fakturze.

W przypadku produktow dostarczanych po uprzednim ich zamowieniu okres gwarancyjny
rozpoczyna sie od daty wysytki z lokalnego magazynu.

Firma Mammotion wymaga, aby uzytkownicy sami zorganizowali wysytke produktu do
lokalnego centrum serwisowego lub do Mammotion w celu dalszej oceny. Firma
Mammotion naprawi lub wymieni produkt bezptatnie, jesli problem podlega gwarancji.
Jezeli nie, firma Mammotion lub wskazane przez nig centrum serwisowe moze pobrac¢
odpowiednig optate.

Przyktady usterek nieobjetych gwarancja:

Ignorowanie zalecen podanych w podreczniku uzytkownika.

Rezygnacja z odrzucenia dostarczonego produktu uszkodzonego podczas transportu lub
brak oficjalnej dokumentacji potwierdzajgcej uszkodzenia, ktora powinna by¢ wykonana
przez firme kurierska. Brak dowoddw potwierdzajgcych uszkodzenie podczas transportu.

Usterka produktu spowodowana wypadkami, niewtasciwym uzytkowaniem, naduzyciem,
kleskami zywiotowymi, takimi jak powodzie, pozary, trzesienia ziemi, narazenie na
rozlanie zywnosci lub ptynow, nieprawidtowe tadowanie lub inne czynniki zewnetrzne.

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

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

Utrata, uszkodzenie lub nieautoryzowane ujawnienie danych uzytkownika.
Nieautoryzowana modyfikacja informacji takich jak etykiety lub numer seryjny produktu.

Brak waznego dowodu zakupu wystawionego przez Mammotion, takiego jak paragon lub
faktura, lub istnienie dowodow fatszerstwa albo manipulacji dokumentami.
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