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RYCHLY PRUVODCE

A Piehled systému

SOENOTAWN =
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CEROA™ je roboticka sekacka obsahujici pohonnou
jednotku a zaci Ustroji. Zptsob pohybu vyrobku je
systematicky, aby bylo umoznéno efektivni seceni
velkych ploch. Vyrobek pouziva technologii EPOS (Exact
Positioning Operating System, opera¢ni systém pro
presné urcovani polohy) vyuzivajici k navadéni satelitni
signaly, takze nenitfeba ohranicujici vodic.

Systém obsahuje robotickou sekacku, nabijeci stanici a
referencni stanici. Roboticka sekacka a referencni
stanice pfijimaji satelitni signaly za ucelem urceni
polohy. Referencni stanice je stacionarni a odesila
korekéni data do robotické sekacky, aby bylo mozné
zjistit presnou polohu robotické sekacky. Pracovni
oblast se vytvofivirtualné v aplikaci provozem vyrobku
a pridavanim bod( trasy do mapy v aplikaci.

Navigacni satelity
Satelitni signaly
Referencni stanice
Korekéni data
Nabijeci stanice
Virtualni hranice
Zakazana zona
Pracovnioblast
Mobilni zafizeni

. Dokovacibod

Prepravnitrasa

. Roboticka sekacka
. Bod udrzby

Kompletniinstalace mapy vyzaduje pracovnioblast a
nabijeci stanici. Pracovni oblast je prostor, kde mize byt
vyrobek pouzivan a automaticky sekat travu. Pracovni
oblast urcuiji virtualni hranice. Nabijeci stanice mize byt
umisténa v pracovni oblasti nebo pobliz této oblasti,
pokud je s ni propojena prepravnitrasou. Pfrepravni trasa
je urcena cesta mezi dokovacim bodem a pracovni
oblasti. Vyrobek mize na této cesté automaticky
fungovat, ale ne sekat travu. Zakazané zony je mozné
vytvorit, pokud vyrobek nesmipracovat v urcitych
oblastech. Zakazanou z6nu urcuiji virtualni hranice. Bod
drzby je zadané misto, kde mize byt vyrobek
zaparkovan.
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b.

Pripojeni

Aplikace Automower® Connect slouzi k nastavenia
kazdodennimu provozu vyrobku.

Husqvarna Fleet Services™ je cloudové feseni, které
poskytuje spravci komeréniho strojového parku aktualni
prehled o vSech vyrobcich. Je k dispozici jako webova
sluzbaijako aplikace.

C Instalace

> w

10.

Referencnistanice a roboticka sekacka potrebuji volny
vyhled na oblohu, aby mohly fungovat spolehlivé bez
preruseni.

Nainstalujte aplikace Automower® Connect a Husgvarna
Fleet Services™ na své mobilni zafizeni. Stahnéte si
aplikace z obchodu App Store nebo Google Play.
Nainstalujte referencni stanici. Viz navod k pouzivani
referencnistanice.

Nainstalujte nabijeci stanici.

Namontujte Zaci ustroji na pohonnou jednotku.

Sparujte robotickou sekacku s aplikaci. V aplikaci
provedte zakladni nastaveni a sparujte robotickou
sekacku s referencni a nabijeci stanici.

UrCete pracovni oblast pohybem vyrobku po sméru
hodinovych rucicek v rezimu appDrive kolem pracovni
oblasti a v aplikaci pfidavejte na mapu body trasy.
UrCete zakazané zony pohybem vyrobku proti sméru
hodinovych ru¢icek v rezimu appDrive kolem zakazané
zony a v aplikaci pridavejte na mapu body trasy.

UrCete prepravnitrasu, kdy zacnete v pracovnioblasti a
pohybujte vyrobkem v rezimu appDrive a v aplikaci
pfidavejte na mapu body trasy. Pfi ukladani se prepravni
cesta pripoji k dokovacimu bodu.

Zadejte bod udrzby a vytvorte trasu k nabijeci stanici.
Zacnéte v bodu udrzby s vyrobkem v rezimu appDrive. PFi
jizdé pridavejte na mapu body trasy v aplikaci. Pri ulozeni
bodu udrzby se cesta k nabijeci stanici pripoji k
dokovacimu bodu.

Pomoci aplikace mlzete upravovat plan a nastaveni
robotickeé sekacky.

Dalsi informace naleznete v navodu k pouZivani
referencni stanice a navodu k pouZivani robotické
sekacky.
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ZACINAME

A Prehlad systému

©CEONOTAWN

CEROA™ je roboticka kosacka, ktora zahfna hnaciu
jednotku a kosiace zariadenie. Systematicka schéma
pohybu produktu zaistuje efektivne kosenie velkych
ploch. Produkt vyuziva na navigaciu technolégiu EPOS
(skratka od Exact Positioning Operating System -
operacny systém na urcenie presnej polohy) a satelitné
signaly a nevyzaduje pouzitie ohranicujucich kablov.

Systém obsahuje roboticku kosacku na travu, nabijaciu
stanicu a referencnu stanicu. Roboticka kosacka na
travu a referenéna stanica prijimaju satelitné signaly na
urcenie polohy. Referen¢na stanica je umiestnena
pevne na mieste a odosiela korekéné udaje robotickej
kosacke na urcenie presnej polohy. Pracovna oblast sa
vytvorivirtualne v aplikacii prevadzkovanim produktu a
pridavanim trasovych bodov na vytvorenie mapy v
aplikacii.

Navigacné satelity
Satelitné signaly
Referencna stanica
Korekéné udaje
Nabijacia stanica
Virtualne ohranicenie
Vylucena zona
Pracovna oblast
Mobilné zariadenie

. Dokovacibod

Prepravnatrasa

. Roboticka kosacka na travu
. Miesto udrzby

InStalacia uplnej mapy vyzaduje pracovnu oblast a
nabijaciu stanicu. Pracovna oblast je oblast, v ktorej moze
zariadenie pracovat a automaticky kosit travu. Pracovna
oblast je uréena virtualnymi ohrani¢eniami. Nabijaciu
stanicu je mozné umiestnit do pracovnej oblasti alebo na
miesto v jej blizkosti, ktoré je s iou prepojené prepravnou
trasou. Prepravna trasa je Specifikovana cesta medzi
dokovacim bodom a pracovnou oblastou. Produkt méze
na tejto trase pracovat automaticky, ale nekosi travu.
Zakazané zony je mozné vytvorit pre plochy, na ktorych
ma produkt zakazanu prevadzku. Zakazana zéna je
urcena virtualnymi ohrani¢eniami. Miesto tdrzby je
Specifikované miesto, na ktorom moze vyrobok
zaparkovat.
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B Pripojitelnost

a.

Aplikacia Automower® Connect sa pouZiva na nastavenie
adennu prevadzku vyrobku.

Aplikacia Husqvarna Fleet Services™ je cloudové
rieSenie, ktoré ponuka spravcovi strojového parku
aktualizovany prehlad o vietkych vyrobkoch. Je k
dispozicii ako webova sluzba, aj ako aplikacia.

C InStalacia

o w

10.

Referencna stanica aroboticka kosacka na travu
potrebuju neruseny vyhlad, aby mohli spolahlivo
pracovat bez prerusenia.

Aplikaciu Automower® Connect a Husqvarna Fleet
Services™ si nainstalujte na mobilné zariadenie. Aplikacie
sipreberte z obchodu App Store alebo Google Play.
Nainstalujte referencnu stanicu. Pozrite sinavod na
obsluhu referencnej stanice.

Nainstalujte nabijaciu stanicu.

Pripojte kosiace zariadenie k hnacej jednotke.

Sparuijte roboticku kosacku na travu s aplikaciou. V
aplikacii vykonajte zakladné nastavenie na sparovanie
robotickej kosacky s referencnou stanicou a nabijacou
stanicou.

Pracovnu oblast Specifikujte pouZzivanim vyrobku
pomocou appDrive v smere hodinovych ruciciek okolo
pracovnejoblasti a pridavanim trasovych bodov na mape
v aplikacii.

Vylucené zony Specifikujte pouzivanim vyrobku pomocou
appDrive proti smeru hodinovych ruciciek okolo
vylucenej zony a pridavanim trasovych bodov na mape v
aplikacii.

Prepravnu trasu urcite tak, Ze zaCnete v pracovnej oblasti
a produkt pouZivajte pomocou aplikacie appDrive a
pridavania trasovych bodov na mapu v aplikacii. Ked sa
prepravna trasa uklada, je prepojena s dokovacim
bodom.

Specifikujte miesto udrzby a vytvorte trasu k nabijacej
stanici. Ak chcete pridat trasové body na mapu v aplikacii,
zacnite na mieste udrzby a produkt ovladajte pomocou
aplikacie appDrive. Po ulozeni miesta udrzby sa trasa k
nabijacej stanici prepoji s dokovacim miestom.

Pomocou aplikacie upravte plan a nastavenia robotickej
kosacky na travu.

Podrobnejsie informacie najdete v navode na
obsluhu referencnej stanice a v navode na
obsluhu robotickej kosacky na travu.
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SKROCONY PRZEWODNIK

A Przeglad systemu

©CEONOGAWN =

CEROA™ to robot koszacy zawierajacy jednostke
napedowa i zespéttnacy. Schemat poruszania sie jest
systematyczny, aby skutecznie kosi¢ duze obszary.
Produkt wykorzystuje technologie EPOS (Exact
Positioning Operating System) z sygnatami
satelitarnymi do nawigaciji i nie ma potrzeby stosowania
przewodow ograniczajacych.

W sktad systemu wchodza robot koszacy, stacja
tadujaca i stacja referencyjna. Robot koszacy i stacja
referencyjna odbieraja sygnaty satelitarne do
pozycjonowania. Stacja referencyjna jest nieruchoma i
wysyta dane korekcyjne do robota koszacego w celu
uzyskania jej doktadnego potozenia. Obszar pracy
mozna wyznaczyc¢ wirtualnie w aplikacji, sterujac
urzadzeniem i dodajac punkty odniesienia, aby
stworzy¢ mape w aplikacji.

Satelity nawigacyjne
Sygnaty satelitarne
Stacjareferencyjna
Dane korekcyjne
Stacjatadujaca
Wirtualna granica
Strefa niedostepna
Obszar pracy
Urzadzenie mobilne

. Punkt dokowania

Sciezka transportowa

. Robot koszacy
. Punkt konserwacji

Do przeprowadzenia kompletnej instalacji mapy
konieczny jest obszar pracy i stacjatadujaca. Obszar
pracy to obszar, w ktérym produkt moze pracowac i
automatycznie kosi¢ trawe. Obszar pracy wyznaczaja
wirtualne granice. Stacje tadujaca mozna umiesci¢ w
obszarze pracy lub w poblizu obszaru pracy, ktory jest z
nig potaczony $ciezka transportowa. Sciezka
transportowa to droga wyznaczona pomiedzy punktem
dokowania przed stacja tadujaca a obszarem pracy.
Kosiarka moze przemieszczacé sie automatycznie wzdtuz
tej drogi, ale nie kosi na niej trawy. W przypadku
obszarow, w ktérych urzadzenie nie powinno pracowac,
mozna utworzyé strefy niedostepne. Strefe niedostepna
wyznaczajg wirtualne granice. Punkt konserwacji to
okreslone miejsce, w ktérym mozna zaparkowaé
urzadzenie.
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tacznosé

Aplikacja Automower® Connect stuzy do konfiguracji
ustawien i codziennej obstugi urzadzenia.

Husqvarna Fleet Services™ to rozwigzanie chmurowe,
ktore zapewnia kierownikom floty maszyn
zaktualizowany przeglad wszystkich urzadzen. Jest ono
dostepne w formie ustugiinternetowej i aplikaciji.

C Montaz i instalacja

ok w

10.

Stacja referencyjnaikosiarka zautomatyzowana do
niezawodnego dziatania bez przestojow wymagaja
niezastonietego widoku na niebo.

Zainstalowac aplikacje Automower® Connect i
Husqvarna Fleet Services™ na urzadzeniu mobilnym.
Pobrac aplikacje ze sklepu App Store lub Google Play.
Zamontowac stacje referencyjna. Informacje dotyczace
stacji referencyjnej znajdujg sie w instrukcji obstugi.
Zamontowac stacje tadujaca.

Zamocowac zespot tnacy do jednostki napedowej
Sparowac kosiarke zautomatyzowang z aplikacja.
Wykonaj ustawienia podstawowe w aplikacji, aby
sparowac robota koszgcego ze stacjg referencyjng i
stacjatadujaca.

Wyznaczyc¢ obszar pracy, prowadzac kosiarke zgodnie z
ruchem wskazowek zegara za pomoca trybu appDrive
wokot obszaru pracy i dodajac punkty odniesienia na
mapie w aplikaciji.

Wyznaczy¢ strefy niedostepne, prowadzac kosiarke
przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara za pomoca trybu
appDrive wokot strefy niedostepnejidodajac punkty
odniesienia na mapie w aplikacji.

Wyznaczyc¢ Sciezke transportowa, zaczynajac od obszaru
pracy i sterowac kosiarka za pomoca trybu appDrive, aby
dodawac punkty odniesienia na mapie w aplikaciji.
Podczas zapisywania $ciezki transportowej zostanie ona
potaczona z punktem dokowania.

Wyznaczy¢ punkt konserwacjii wytyczyc sciezke do
stacjitadujacej. Rozpocza¢ w punkcie konserwacjii
sterowac urzadzeniem za pomoca trybu appDrive,
dodajac punkty odniesienia na mapie w aplikacji. Sciezka
do stacjifadujacej bedzie potagczona z punktem
dokowania po zapisaniu punktu konserwacii.

Uzyc¢ aplikacji, aby dostosowa¢ harmonogram i
ustawienia kosiarki zautomatyzowanej.

Aby uzyskac wiecej informacji, nalezy zapoznac
sie z instrukcja obstugi stacji referencyjnej oraz
instrukcja obstugi kosiarki zautomatyzowanej.
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ROVID UTMUTATO

A A rendszer attekintése

CENDOAWN

A CEROA™ egy meghajtéegységet és egy vagoasztalt
tartalmazo robotflinyiré. A termék mozgasmintaja a
nagy teriletek hatékony nyirasa érdekében
szisztematikus. A termék az EPOS (Exact Positioning
Operating System - Pontos pozicionalasi mikodteto
rendszer) technologiat és miholdas jeleket hasznal a
navigaciohoz, és nincs szlikség hataroléhuzalokra.

Arendszer egy robotfiinyirdt, egy téltéallomast és egy
referenciaallomast tartalmaz. A robotfiinyiré és a
referenciaallomas miholdas jeleket kap a
pozicionalashoz. A fix helyzet( referenciaallomas
korrekcios adatokat kiild a robotfiinyirénak, hogy az
pontos pozici6adatok alapjan mikodhessen. A
munkaterilet egy alkalmazas segitségével, a hasznalat
soran utvonalpontokat hozzaadva, az alkalmazasban
igy térképet készitve virtualisan hatarozhaté meg.

Navigaciés miholdak
Miholdjelek
Referenciaallomas
Korrekcios adatok
Toltéallomas
Virtualis hatar

Tiltott z6na
Munkaterilet
Mobilkésziilék

. Dokkolasi pont

Kozlekedési utvonal

. Robotfiinyiré
. Karbantartasi pont

Atérkép a munkaterilet és télt6allomas
meghatarozasaval tekinthet6 elkésziltnek. A
munkaterilet olyan terllet, ahol a termék automatikusan
képes a mikddésre és a fii nyirasara. A munkateriletet
virtualis hatarok hatarozzak meg. A toltéallomas a
munkaterileten vagy a munkaterdlet kézelében
helyezhet6 el, kozlekedési itvonallal kapcsolédva. A
kozlekedési utvonal egy meghatéarozott Gtvonal a
dokkolasi pont és a munkaterilet kozott. A termék
automatikusan halad ezen az Gtvonalon, de flinyirast
nem végez. Tiltott zonat akkor kell meghatarozni, ha
vannak olyan teriiletek, ahol a termék nem miikddhet. A
tiltott zonat virtualis hatarok hatarozzak meg. A
karbantartasi pont egy olyan hely, ahol a termék
leparkolhat.
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B Csatlakoztathatosag

a.

Az Automower® Connect a termék beallitasainak
megadasahoz és napi mikddtetéséhez hasznalhato.
AHusqvarna Fleet Services™ egy felhd alapi megoldas,
amely az 6sszes terméket magaban foglalo, naprakész
attekintést biztosit a kereskedelmi flottakezelok
szamara. Ez webes szolgaltatasként és alkalmazasként is
elérhetd.

C Telepités

> w

Areferenciaallomasnak és a robotflinyirénak
zavartalan ralatassal kell rendelkeznie az égboltra,
hogy megbizhatdan és leallasok nélkil tudjon mikodni.

Telepitse az Automower® Connect és a Husqvarna Fleet
Services™ alkalmazast mobilkésziilékére. Téltse le az
alkalmazasokat az App Store-bol vagy a Google Play
aruhazbol.

Szerelje fel a referenciadllomast. Ezzel kapcsolatban
olvassa el areferenciaallomas hasznalati utasitasat.
Szerelje fel a toltéallomast.

Csatlakoztassa a vagoasztalt a meghajtéegységhez.
Parositsa a robotflinyirot az alkalmazassal. Végezze el az
alapbeallitast az alkalmazasban a robotfinyiro
referenciadllomassal és téltéallomassal vald
parositasahoz.

A munkaterilet meghatarozasahoz jarassa korbe a
terméket a munkaterilet szélén az 6ramutato jarasaval
megegyezd iranyban az appDrive segitségével, kozben
utvonalpontokat véve fel a térképre az alkalmazasban.
Atiltott zonak meghatarozasahoz jarassa korbe a
terméket a tiltott zona szélén az 6ramutato jarasaval
ellentétes iranyban az appDrive segitségével, kozben
utvonalpontokat véve fel a térképre az alkalmazasban.
Akozlekedési utvonal meghatarozasahoz a
munkateriletrél kiindulva jarassa a terméket az appDrive
segitségével, kézben utvonalpontokat véve fel a térképre
az alkalmazasban. A rendszer a kdzlekedési utvonal
mentésekor a dokkolasi ponthoz csatlakoztatja azt.

9. Hatarozza meg a karbantartasi pontot, és hozzon létre

10.

egy utvonalat a téltéallomasig. Kezdje a miveletet a
karbantartasi pontnal, és jarassa a terméket az appDrive
segitségével, igy lehetdveé téve utvonalpontok felvételét
atérképre az alkalmazasban. A téltéallomashoz vezetd
utvonal a karbantartasi pont mentésekor a
dokkoloponthoz csatlakozik.

Hasznalja az alkalmazast a robotflinyiro mikodési
id6szakanak és beallitasainak modositasahoz.

Tovabbi informaciokért olvassa el a
referenciaallomas és a robotfiinyiro hasznalati
utasitasat.
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Stavové kontrolky LED

Roboticka sekacka

®

LED indikatory stavu

Roboticka kosacka

Wskazniki stanu LED

Kosiarka zautomatyzowana

LED-es allapotjelzdk

Robotfiinyiré

© O
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Sviti zelené

Neprerusované zelené svetlo

Zielone state swiatto

Folyamatos zold fény \

V provozu V prevadzke W trakcie pracy Mikodés folyamatban
Blika zelené Zelené blikajuice svetlo Zielone migajace Swiatto Villogé zdld fény
Pozastaveno Prerusené Wstrzymano Sziineteltetve

Blika cervené Blikajuce cervené svetlo Czerwone migajace Swiatto Villogé piros fény
Chyba Chyba Btad Hiba

Sviti Zluté NepreruSované Zlté svetlo Zolte stale $wiatto Folyamatos sarga fény
Zastaveno Zastavena Zatrzymano Leallitva

Blika Zluté Blikajuce ZIté svetlo Zélte migajace $wiatlo Villogé sarga fény
Ceka na PIN kad Cakanie na kod PIN Oczekiwanie na kod PIN Varakozas a PIN-kddra
Sviti modie NepreruSované modré svetlo Niebieskie stale Swiatto Folyamatos kék fény

Parkovani / spojeni Bluetooth®

Parkovanie/prepojené s

Parkowanie / potaczenie przez

Parkolas/Bluetooth® kapcsolattal

Bluetooth® Bluetooth® csatlakoztatva
Pulzuje modie Pulzujice modré svetlo Niebieskie pulsujace swiatto Pulzalo kék fény
Nabijeni Nabijanie tadowanie Toltés
Blika modie Blikajiice modré svetlo Niebieskie migajace swiatlo Villogo kék fény

Zaparkovano / aktivni parovani
Bluetooth®

Zaparkované/Aktivne parovanie s
Bluetooth®

Zaparkowano / parowanie przez
Bluetooth® aktywne

Leparkolva/Bluetooth® parositas aktiv

Sviti bile
ReZim appDrive

Neprerusované biele svetlo
ReZim appDrive

Biale state swiatlo
Tryb appDrive

Folyamatos fehér fény
appDrive méd

Pulzuje bile
Vypinani / probiha instalace firmwaru

Pulzujuce biele svetlo
Vypnutie/prebieha instalacia firmvéru

Biate pulsujace $wiatto
Wytaczanie / trwa instalacja opro-
gramowania sprzetowego

Pulzalo fehér fény
Kikapcsolas/Firmware-telepités
folyamatban

Blika bile
Je vyZadovana aktualizace firmwaru

Blikajuce biele svetlo
VyZaduje sa aktualizacia firmvéru

Biate migajace swiatto
Wymagana aktualizacja oprogramo-
wania sprzetowego

Villogé fehér fény
Firmware-frissités szlikséges

J

Referencni stanice Referencna stanica Stacja referencyjna Referenciaallomas
Sviti zelené Neprerusované zelené svetlo Zielone stale Swiatto Folyamatos zéld fény \
V provozu V prevadzke W trakcie pracy Mkodés folyamatban

Pulzuje zelené

Pulzujuce zelené svetlo

Zielone pulsujace $wiatto

Pulzalé zold fény

Chyba v anténé nabijeci stanice

Chyba antény nabijacej stanice

Zakiocenie w antenie stacji fadujacej

Spousténi Spustenie Uruchamianie Inditas
. 6- Blika cervené Blikajuce cervené svetlo Czerwone migajace Swiatto Villogé piros fény
*v~s  Chyba Chyba Btad Hiba
;60: Blika bile Blikajtce biele svetlo Biale migajace Swiatlo Villogo fehér fény
20°  Jevyzadovana aktualizace firmwaru VyZaduje sa aktualizacia firmvéru Wymagana aktualizacja oprogramo- Firmware-frissités szlikséges
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«', Blikacervené Blikajuce cervené svetlo Czerwone migajace Swiatto Villogo piros fény
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