Bitte den Bereichstyp fur die Verwaltung auswahlen

Arbeitszone Sperrzone Korridor

-

Sichere Zone

u

Verbotene Zone

>

Arbeitszone

Arbeitszonen sind die Zonen In
denen der Roboter den Rasen maht

&
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Bitte folgen Sie dem Roboter mit knappem Abstand
und steuern Sie ihn, bis der Pfad geschlossen ist, um
die Arbeitszone zu erstellen.

&

Arbeitszone

Bel der Kartierung von Arbeitszonen
gibt es 4 mdgliche Varianten.

Option 1: Keiner der
untenstehenden Knopfe ist
ausgewahlt.

Die Mahkante, wird exakt auf dem
Fahrweg des Roboters gelegt
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Arbeitszone

T e e A Bei der Kartierung von Arbeitszonen
die Arbeitszone zu erstellen. . e . .
gibt es 4 mdgliche Varianten.

(] Option 2: Linienmodus aktiviert
ne , Die Mahkante wird nur durch Punkte
o festgelegt. Dies kann sinnvoll bel
i | > sehr langen und geraden Kanten

sein wie z.B. eine lange Hausmauer.
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Bitte folgen Sie dem Roboter mit knappem Abstand
und steuern Sie ihn, bis der Pfad geschlossen ist, um
die Arbeitszone zu erstellen.

>

&

Arbeitszone

Bel der Kartierung von Arbeitszonen
gibt es 4 mdgliche Varianten.

Option 3: Al Kartierung

Bei einfachen und klar abgegrenzten
Garten kann der Roboter selbst die
Kartierung durchftihren.
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Bitte folgen Sie dem Roboter mit knappem Abstand
und steuern Sie ihn, bis der Pfad geschlossen ist, um

die Arbeitszone zu erstellen.

&

Arbeitszone

Bel der Kartierung von Arbeitszonen
gibt es 4 mdgliche Varianten.

Option 4. Uberfahren der Kante
Diese Einstellung ist zwingend
notwendig, falls Rasenkantensteine
an der Rasenkante liegen. Wenn
diese Funktion nicht aktiviert ist,
fahrt der Roboter nicht auf die
Steine beim Kantenschnitt.
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Arbeitszone

Wichtige Anmerkung:

Bitte folgen Sie dem Roboter mit knappem Abstand

B i s o Wahrend des Kartierens kann man
zwischen den einzelnen Optionen
wechseln.

So sollte man bel
Rasenkantensteinen die Option
o 0 ) o \ @ Uberfahren der Kante aktivieren,
diese jedoch bel Kanten ohne
Rasenkantensteine wieder
ausschalten.
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Bitte den Bereichstyp fir die Verwaltung auswahlen

Arbeitszone Sperrzone Korridor

g O

Sichere Zone Verbotene Zone

&

Sperrzone

Sperrzonen werden dazu verwendet,
um zu Kartieren in welchen
Bereichen der Roboter nicht mahen
darf.

Die Kartierung der Sperrzone ist nur
durch das Fahren des Mahers mit
Bluetooth maglich.
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Bitte den Bereichstyp fur die Verwaltung auswahlen
Korridor

\Y . “ Korridore verbinden 2 Zonen
——

. o | miteinander. Der Maher benutzt
Arbeitszone Sperrzone Korridor .
Korridore nur als Transportweg,
diese werden nicht gemaht. Z.B.
e u Pflasterweg zwischen zwel Zonen.
Sichere Zone Verbotene Zone
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Bitte den Bereichstyp fur die Verwaltung auswahlen

Arbeitszone

[
—

Sperrzone Korridor

Sichere Zone Verbotene Zone

&

Sichere Zone

Sichere Zonen werden dazu
verwendet, Flachen zu markieren, bel
denen der Roboter so weit wie
maoglich an den Rand fahren darf.

In einer sicheren Zone greift die
Kamera nicht auf die Navigation ein,
sondern der Maher fahrt bis zur
kartierten Grenze, bzw. bis der Bump
Sensor auslost. Zu verwenden bel
Bereichen, wo keine Gefahr fur den
Maher besteht, der Maher aber ohne
Sichere Zone nicht zufriedenstellend
an die Kanten fahrt.
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Bitte den Bereichstyp fur die Verwaltung auswahlen

l
—

Arbeitszone Sperrzone Korridor

Sichere Zone Verbotene Zone

&

Verbotene Zone

Verbotene Zonen erfullen die
gleiche Funktion wie Sperrzonen.
Jedoch lassen sich Verbotene Zonen
ohne Bluetooth Verbindung
einrichten. Dies ist nutzlich bel
temporaren Hindernissen im Garten.
Dadurch, dass verbotene Zone per
Handy eingezeichnet werden, sind
diese nicht so genau umzusetzen
wie Sperrzonen. Deswegen ist es
empfohlen bel permanenten
Hindernissen die Sperrzone zu
verwenden.
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< Einstellungen

Allgemeine Einstellungen

Gilt fur alle Zonen, fur die keine benutzerdefinierten
Parameter festgelegt sind.

@ Mahgeschwindigkeit

Die Vorwartsgeschwindigkeit des Roboters

eim Mahen
Langsam Standard Schnel

= Schnittabstand

Passen Sie den Schnittabstand an, um «
Mahergebnis zu optimieren

g‘?

+J1 Schnittrichtung

Zoneneinstellungen

I:B Zonenparametereinstellungen

Legen Sie individuelle Arbeitsparameter flr mehrere

&

o ——
Mahgeschwindigkeit

Langsam: 0,35 m/s
Standard: 0,40 m/s
Schnell: 0,45 m/s

Bei leicht bewachsenem Rasen, ist
Standard / Schnell zu empfehlen.

Bei sehr dichten Rasen mit
regelmaliiger Dindung /
Bewasserung gewahrleistet
‘Langsam” den bestmoglichen
Rasenschnitt
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< Einstellungen

Allgemeine Einstellungen

Gilt fur alle Zone Ir die keine benutzerdefinierter
Parameter festgelegt sind.

@ Mahgeschwindigkeit

ie Vorwartsgeschwindigkeit des Roboter
m Mahen

angsam Standard Schnel

= Schnittabstand

Zoneneinstellungen

[} zonenparametereinstellungen

&

Schnittabstand

Bel Standard wird eine grélRere
Uberlappung angewendet, um
sicher zu stellen, dass kein Gras
ungemaht bleibt. Passend flr
Garten mit RTK Schatten.

Bel Breit wird eine minimale
Uberlappung verwendet, um die
Effizienz zu erhohen.

Eignet sich am Besten zusammen
mit Schnittrichtung “Spurlos” und
iIn Garten mit sehr gutem RTK
Signal.
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08:56 & w T E

< Einstellungen

Allgemeine Einstellungen
Gilt fur alle Zonen, fur die keine benutzerdefinierten
Parameter festgelegt sind.

@ Mahgeschwindigkeit

Die Vorwartsgeschwind \H eit des Roboters
eim Mahen

Langsam Standard Schnel

= Schnittabstand

Passen Sie den Schnittabstand an, um «
Mahergebnis zu optimieren

g‘?

+J1 Schnittrichtung

Zoneneinstellungen

I:B Zonenparametereinstellungen

Legen Sie individuelle Arbeitsparameter flr mehrere

&

o ——
Schnittrichtung

Bel Standard wahlt der Roboter
automatisch, anhand der zu
mahenden Zone, die effizienteste
Mahrichtung.

Bei Spurlos wird nach jedem 2ten
Schnitt die Richtung gedreht um
Mahlinien zu vermeiden.

Bel Manuell, Iasst sich die
Mahrichtung per smartphone
einstellen.
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Einstellungen

Aufgabeneinstellungen

I Kantenschnittfrequenz

Jedes zweite |
Mal

=1l Rand Reihenfolge
Rasen mahen
zuerst

[l Ki-Empfindlichkeit ()

Schnell
> Strategie zur Hindernisvermeidung (%)

Keine
Berthrung

() Reaenverz eI ———

Rand Reihenfolge

» Hier kann die Reihenfolge des
Kantenschnitts bzw. des normalen
Rasenschnitts eingestellt werden

&
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Einstellungen

Aufgabeneinstellungen

[ Kantenschnittfrequenz

=1l Rand Reihenfolge

zZuerst

[l K1-Empfindlichkeit

Schnell

> Strategie zur Hindernisvermeidung

Keine
Bertihrung

() Reaenverz eI ———

&

Ki-Empfindlichkeit

Im Modus Niedrig verringert sich
die Wahrscheinlichkeit, dass der
Maher z.B. Schatten als Rasenkante
erkennt und diese nicht maht. Zu
empfehlen beil Garten, ohne
kritische Stellen an der Rasenkante.

Im schnellen Modus agiert der
Roboter wesentlich vorsichtiger auf
die Analyse der Kamera. Der
normale Modus ist zu empfehlen,
falls es kritische Stellen im Garten
gibt wie sehr steile Hange oder
Pools.
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Einstellungen

Aufgabeneinstellungen

[ Kantenschnittfrequenz

=1l Rand Reihenfolge

[l K1-Empfindlichkeit

Schnell

> Strategie zur Hindernisvermeidung

Keine
Bertihrung

() Reaenverz eI ———

Strategie zur Hindernisvermeidung

Bel keine BerUhrung werden
Hindernisse erkannt und sanft ohne
BerUhrung umfahren.

Bel Langsame Beruhrung werden
Hindernisse erkannt und die
Geschwindigkeit reduziert. Das

Hindernis wird erst durch den Bump

— Sensor erkannt. Dies ist nutzlich
bel Garten mit viel schnell
wachsenden Lowenzahn der als

> Hindernis erkannt werden kann

&
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