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1 Instrucciones de seguridad

1.1 Instrucciones generales de seguridad

= Bvite usar la maguina y sus periféricos en condiciones meteoroldgicas adversas, especialmente si hay ries-
go de tormenta eléctrica.

* | ea atentamente y comprenda el manual de usuario antes de utilizar el producto.

= Utilice exclusivamente el equipo recomendado por Dreame con el producto. Cualquier otro uso es inco-
rrecto.

* No permita que los nifos estén cerca ni jueguen con la magquina mientras esté en funcionamiento.

= No utilice el producto en zonas donde las personas no sean conscientes de su presencia.

* Al operar el producto manualmente con la app Dreamehome, no corra. Camine siempre; tenga 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.

= 5i utiliza el producto en zonas publicas, disponga senales de advertencia alrededor del area de trabajo con
el siguiente texto: «;Advertencial jCortacésped automatico! jManténgase alejado de la maquina! jSupervise a
los ninos!»

* Use un calzado resistente y pantalones largos al utilizar el producto.

* Para evitar danos al producto y accidentes que impliquen a vehiculos o personas, no eslablezca 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 detenido por com-
pleto.

» Solicite asistencia médica en caso de lesion o accidentes.

« Apague el producto antes de resolver obstrucciones, realizar tareas de mantenimiento o examinarlo. Si

el producto vibra de forma anémala, reviselo para detectar danos antes de volver a encenderlo. No utilice el
producto si detecta alguna pieza defectuosa.

* No instale el cable principal en zonas donde el producto vaya a cortar. Siga las instrucciones facilitadas
para la instalacion del cable.

« Ltilice exclusivamente la eslacion de carga incluida en el paquete para cargar el producto. El uso inco-
rrecto puede ocasionar descargas eléctricas, sobrecalentamiento o fugas del liquido corrosivo de la bateria.
Ante una fuga de electrolito, enjuague con agua o agente neutralizante y solicite atencion medica 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.

» Utilice exclusivamente baterias originales recomendadas por Dreame. No es posible garantizar la seguridad
del producto con baterfas no originales. No utilice baterias no recargables.

* Mantenga los cables de alimentacion y/o alargadores alejados de la zona de trabajo para evitar danos que
podrian conllevar el contacto con piezas bajo tension.

+ | as ilustraciones incluidas en este documento son meramente de referencia. Consulte los productos rea-
les.

= Nunca permita que ninos, personas con capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas, o con falta
de experiencia y conocimientos, 0 que no estén familiarizadas con eslas instrucciones, utilicen la maguina.
Las normativas locales pueden limitar la edad del operador.,

* No conecte ni toque un cable danado hasta haberlo desenchufado de la toma de corriente. Si el cable re-
sulta danado durante el funcionamiento, desconecte el enchufe de la toma de corriente. Un cable desgastado
o danado 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 danarlo.

= Para satisfacer el requisito de exposicion a radiofrecuencias, es preciso mantener una distancia de 35 cm
entre el dispositivo y la persona.

* ADVERTENCIA: Para recargar la bateria, utilice exclusivamente la fuente de alimentacion extraible incluida
con este aparato.
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1.2 Instrucciones de seguridad para la instalacion

= Rvite instalar la estacion de carga en zonas donde alguien pueda tropezar con ella.

= No instale la estacion de carga en zonas con riesgo de agua estancada.

= Mo instale la estacidn de carga, ni sus accesorios, a menos de 60 em de cualquier material combustible.
El funcionamiento incorrecto o el sobrecalentamiento de la estacion de carga y la fuente de alimentacion
pueden representar un peligro de incendio.

1.3 Instrucciones de seguridad para el funcionamiento

+ Mantenga manos y pies alejados de las cuchillas giratorias. No cologue las manos ni los pies cerca ni de-
bajo del producto mientras esté encendido.

* No levante ni mueva el producto mientras esté encendido.

« Ltilice el modo de estacionamiento o apague el producto cuando haya personas, especialmente ninos o
animales, en la zona de trabajo.

* Verifiqgue que no haya objetos como piedras, ramas, herramientas o juguetes en el césped. De lo contrario,
las cuchillas podrian danarse al entrar en contacto con el objeto.

* No cologue objetos sobre el producto ni sobre la estacion de carga.

* No utilice el producto si el botdn de 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.

* Mo utilice el producto simultaneamente con un aspersor emergente. Utilice la funcién de programacion
para garantizar que el producto y el aspersor emergente no funcionen simultaneamente.

= bvite 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 pre-
sencia de charcos.

1.4 Instrucciones de seguridad para el mantenimiento

= Apague el producto antes de iniciar tareas de mantenimiento.

» Después de limpiarlo, asegurese de colocar el producto en el suelo en su orientacion normal, no boca aba-
jo.

= No dé la vuelta al producto para limpiar el chasis. 5i le da la vuelta para limpiarlo, asegurese de volver a
colocarlo en su orientacion correcta cuando termine. Esta es una precaucion 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, cortocircuitan, expo-
nen 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 |a luz solar directa.

1. Utilice exclusivamente el cargador y la fuente de alimentacion de la bateria suministrados por el fabricante.
El uso de un cargador y una fuente de alimentacidn inadecuados puede derivar en descargas eléctricas o
sobrecalentamiento.

2_iNO INTENTE REPARAR NI MODIFICAR NUNCA LAS BATERIAS! Intentar repararla puede conllevar lesiones
fisicas graves debido a explosiones o descargas eléctricas. 5i se produce una fuga, recuerde que los electroli-
tos liberados son corrosivos y toxicos.

3. Este aparato contiene baterias que solo deben sustituir el personal cualificado.

1.6 Riesgos residuales

Para evitar lesiones, utilice guantes protectores al cambiar las cuchillas.
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1.7 Simbolos y adhesivos

ADVERTENCIA -
Lea las instrucciones de uso antes de operar la maquina.

ADVERTENCIA -
Manténgase a una distancia segura de la maguina durante su funcio-
namiento.

ADVERTENCIA -
Accione el dispositivo de desactivacion antes de usar o levantar la
maguina.

ADVERTENCIA -
No se suba a la maquina.
No toque la cuchilla giratoria.

1 | |B[> | vel>| T | =

ADVERTENCIA -
No esta permitido desechar este producto con la basura doméstica
normal. Asegurese de reciclar siguiendo los requisitos legales locales.
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C € Este producto satisface las normativas aplicables de la CE.
@ Clase I
] Lea las instrucciones antes de cargar.
-— Corriente continua
Clase li

USO PREVISTO

Este producto de jardineria esta disenado para cortar el césped de su hogar. Esta disenado para cortar el cés-
ped con frecuencia, manteniéndolo mas sano y con mejor aspecto que nunca. Dependiendo del tamano 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,

C€

Por la presente, TsingTing Intelligent Tech (Suzhou) Co., Ltd. declara que el equipo de radio modelo Dreame
MXXAZ301 cumple la Directiva 2014/53/UE. El texto completo de la declaracién de conformidad de la UE esta
disponible en la siguiente direccion de Internet: https://global dreametech.com/pages/declaration-of-confor-

mity.

El producto satisface la normativa PSTI del Reino Unido. El texto completo de la declaracién de confor-
midad esta disponible en la siguiente direccion de Internet: https.f/glot

Si desea consultar el manual electronico en mas detalle, visite h

manuals-and-fags.

Aviso de seguridad de la red

Para garantizar un funcionamiento seguro de este dispositivo en entornos de red, se facilita la siguiente infor-
macion:

Este dispositivo esta equipado con diversas capacidades de comunicacion de red, incluyendo un puerto
Ethernet (RJ-45), un mddulo de comunicacion inalambrica Wi-Fi y una interfaz de depuracion USB. Al iniciar-
se, los siguientes servicios de red se habilitan de forma predeterminada:

« Servicio de configuracion web (HTTP/HTTPS): Escucha en el puerto 80 (HTTP) y el puerto 443 (HTTPS)
para la configuracion local y la supervision del estado. Para evitar fugas de informacion, se recomienda des-
habilitar el servicio HT TP inmediatamente después de la instalacion, habilitar solo HT TPS e implementar un
certificado TLS de confianza.

» Difusién de dispositivos (mDNS/SSDP): Se utiliza para la deteccion automatica mediante la difusion de
informacion del dispositivo en la red de area local (LAN). Si no se requieren, recomendamos desactivar estos
servicios para reducir el riesgo de escaneo.

+ Interfaz USB: Se utiliza para actualizaciones locales de firmware y extraccion de registros. Con el modo
de depuracion habilitado, puede exponer los permisos de acceso a los archivos del sistema. Se recomienda
restringir el uso dnicamente al personal autorizado y deshabilitar esta interfaz cuando el dispositivo no esté
en mantenimiento.

Para obtener informacion detallada sobre los procedimientos de configuracion, consulte la seccion Prepara-
tion for First Use (Preparacion para el primer uso).

167
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2 Presentacion del producto

2.1 Contenido de la caja

o Cubierta protectora del lidar

© Torre de carga (con cable de
extension de 10 m)

9 Fuente de alimentacion

o Cuchillas de repuesto x 18, soportes x 6,
pafo sin pelusa

9 Guia de inicio rapido

6 @ DREAME
I I i I
-

0O P ——
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oS~ 5 “;';
% o &
e B

e Robot cortacésped

G Placa base

@' Tornillos x 8, llave hexagonal

@ Manual de usuario
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2.2 Descripcion general del producto

Boton de parada

LiDAR

Luz de estado

Perilla

Testigo luminoso

de relleno Pantalla

Contactos de carga

Compartimento de la
bateria

Rueda omnidireccional

Disco de cuchillas
EdgeMaster™

Rueda motriz ™

Camara frontal

[1] Equipado con motores de rueda.

2.3 OmniSense™ 3.0: sistema de ultra-sensado 3D con camaras |A

Lleva el cuidado del césped al siguiente nivel con OmniSense™ 3.0, un revolucionario sistema de ul-
tra-sensado 3D equipado con dos camaras HDR asistidas por algoritmos que ofrecen una percepcion mas
completa y detallada del entorno 3D del jardin.

OmniSense™ 3.0

@ Sistema de deteccién 3D
ultrapreciso

Evasion de obstaculos omni-

direccional en 3D mejorada
por |A
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2.4 Servicio de enlace con GPS y conectividad 4G

El robot esta equipado con el servicio de enlace, que ofrece conectividad a la red movil 4G.
Activar el servicio de enlace

Encienda el robot y el servicio de enlace se activara automaticamente. El icono ,41l] se iluminara en la pan-
talla del robot y en la aplicacién, indicando gque la activacién se ha realizado correctamente. Puede consul-

tar el estado de uso del servicio de enlace en Connections (Conexiones) en la aplicacion.

Con el servicio de enlace activado, puede supervisar de forma remota el estado de su robot e iniciar ta-
reas de corte sin conexion Wi-Fi. Ademas, cuenta con GPS integrado para el seguimiento de la ubicacion
en tiempo real, mejorando asi las capacidades antirrobo del robot. Esto le permite rastrear su ubicacion
en cualquier momento y desde cualquier lugar, y recibir notificaciones si sale de la zona designada en el
mapa.

El servicio Link entra en vigor a partir del momento de la activacion, de acuerdo con la configuracion del
producto que comprd.*Para prolongar el servicio una vez finalizado el periodo, contacte con el equipo de
atencidn al cliente de Dreame a través de aftersales@dreame.tech.

*Consulte el periodo gratuito restante del servicio Link en la aplicacidn, o péngase en contacto con el equi-
po de servicio posvenla de Dreame para obtener mas detalles.

2.5 Sensores

Nombre Descripcion

Obtiene informacion medioambiental y facilita el posicionamiento del robot, la evasién de
obstaculos y la deteccidon de agua y suciedad.

LiDAR Rango de deteccion (a 100 kix): 40 m con una reflectividad del 10 %; 70 m con una reflec-
tividad del 80 %

Campo de vision: 360° (horizontal) x 59° (vertical)

Detecta obstaculos, limites del césped y presencia humana.
Angulo de visién: 89° (horizontal), 58° (vertical) y 97° (diagonal)
Resolucion: 2 MP

Camara fron-
tal

GPS El robot cuenta con GPS integrado. Puede rastrear la ubicacion del robot en tiempo real
en Google Maps a través de la aplicacion.

3 Instalacion

3.1 Seleccione una ubicacion adecuada

* Cologue la placa base en una superficie nivelada cerca del borde del césped y de una toma de corrien-
te. Coldquelo en una zona con buena senal Wi-Fi.

MNota: use su dispositivo movil para comprobar la intensidad de la senal Wi-Fi en la ubicacidon. Una senal
Wi-Fi potente garantiza una conexidn estable entre el robot y la app.

Importante: Asegurese de que el suelo es lo suficientemente blando para permitir la instalacion de torni-
llos.

Importante: Si la estacion de carga esta en una pendiente, asegurese de que no sea demasiado pronun-
ciada para evitar que el robot se deslice hacia atras y no pueda acoplarse.

a ™
3
=
a
ﬂ I
WITTETTTOR ==y
Mi‘rl:l_'l__ﬂ_'!'lmlﬂ-‘"

~ —/
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= Mantenga al menos 1 m de espacio libre sin obstaculos a izquierda, derecha y delante de la placa base

Asegurese de que el césped alrededor de la ubicacion tenga una altura inferior a 6 cm. Si la altura del cés-
ped fuera mayor, cértelo primero con un cortaceésped tradicional. La hierba alta puede dificultar el regreso

~

del robot a la estacion de carga.
e

-

o o o mmomm owm em  pwomm mm o mm o e

3.2 Instalacion de la estacion de carga
€@ Fije la placa base al suelo con los tornillos suministrados utilizando la llave hexagonal

il N
a
3
LLLELLLE Ly M _-
‘*’rnnm 1.n
" Srrd
@ Introduzca la torre de carga en la placa base hasta escuchar un clic
£ ™
3
™%

=/

&) Conecte la fuente de alimentacién al cable de extensién y, a continuacién, a una toma de corriente

Mantenga la fuente de alimentacion al menos a 30 cm del suelo
Nota: el indicador LED de la estacion de carga se mantendra en azul constante cuando hay corriente

~

P

...... 1111 A
M.rnr:mr h"_'i
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O Retire la cubierta protectora del LiDAR.

@ Acople el robot a la estacion de carga para gue se cargue debidamente. Asegurese de que los contac-
tos de carga del robot y la estacion de carga estén conectados correctamente.

Nota: el indicador luminoso parpadeara en verde cuando el robot se esté cargando correctamente en la
estacién de carga.

Nota: si desea anadir un garaje para mayor proteccion, utilice el garaje Dreame correspondiente, disponi-
ble en tiendas locales u online. Usar un garaje que no sea Dreame puede derivar en problemas durante la

reCargd.
~
"
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 co-
rriente o la tension de cargal.

Rojo intermitente/constante

2. El robot se acopla a la estacion de carga, pero la carga es anoma-
la (por ejemplo, los contactos de carga presentan un cortocircuito).

La estacion de carga tiene energia.

Azul constante El robot no esta en la estacion de carga.

Verde intermitente El robot se esta cargando en la estacion de carga.

El robot se carga completamente en la estacion/fuera del horario de
carga.

Verde constante
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4 Preparacion para el primer uso

4.1 Familiaricese con el panel de control

Pantalla
Encendido/apagado Iniciar
Perilla
Atras Home
Pantalla
lcon Estado
(o) Nivel de bateria (muestra el nivel actual de la bateria))
@f_i]l Carga (el robot se acopla correctamente a la estacidn de cargal.
>B Bluetooth (el robot estd conectado a la app por Bluetooth).
S— Wi-Fi (el robot se conecta a la app a través de una red Wi-Fi).
-ll" Servicio de enlace (el servicio de enlace esta activado).
@ Programa (hay una tarea programada para hoy que adn no ha comenzado).
Controles
Boton Funcion
Encendido/ Para encender o apagar el robot, mantenga pulsado el botén (1) durante 2 segun-
apagado (_|_) dos. Aseglrese de que esta fuera de la estacion de carga.
Para iniciar el corte de todas las zonas o reanudar las tareas pausadas, pulse el botdn
Iniciar &l Dy cierre la tapa en 5 segundos. La tarea se cancelara si la tapa no se cierraen 5
segundos.
H O Para devolver el robot a la estacién de carga, pulse el botén Oy cierre la tapaen 5
ome segundos. La tarea se cancelara si la tapa no se cierra en 5 segundos.
Atras O Para subir un nivel en el mend, pulse el botén .
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Controles

Perilla

Para confirmar la seleccién en los menus, pulse |a perilla.

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

Para navegar por el mend, gire la perilla en sentido horario/antihorario.

Inicio + Atras

Para restablecer el robol a la configuracion de fabrica, pulse simultaneamente los boto-
nes Dly® durante 3 segundos. El cédigo PIN no se borrara.

Volver a la esta-
cion + Atras

Mantenga pulsados simultdneamente los botones O v durante 3 segundos para

acceder a la pagina About (Acerca de) en Ajustes. | a pagina Acerca de desaparecera
en 5 segundos.

Perilla + Atras

Para restablecer el cédigo PIN, presione simultaneamente la perilla y el botdn BOdurante
5 segundos.

Parada

Pulse el botdn Stop (Parada) para abrir la cubierta superior y detener el robot. Es preci-
so introducir el codigo PIN en el panel de control para reanudar la operacion.

Descripcion general de la estructura del menu

Pagina principal

Corte de todas las zonas

Corte de bordes

Ver Programa
Activar/desactivar programa
Eficiencia de corte
Altura de corte
Altura para evasion de obstaculos
Modo No molestar
Proteccién contra la lluvia

Proteccion contra escarcha

Alarma de elevacion

Alarma de fuera del mapa

Cambiar el codigo PIN

Volumen

I

Reiniciar el robot

Acerca de

*Puede actualizarse segun la version del software.
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Luz de estado del robot

Color Significado

1. El robot esta en espera.

2. El robot esta realizando una tarea o esta en pausa.

Rojo fijo 3. La bateria estd completamente cargada (el brillo es menor que
cuando estd completamente cargadal.
4. El robot esta acoplado a la estacion de carga y cargandose.
Desplazamiento El robot se ha acoplado a la estacién de carga.

1. El robot esta realizando rondas.

2. El video en tiempo real de la cadmara frontal se muestra a través de
la app.

3. El robot avanza hacia la ubicacidon designada.

Luz roja ritmica

Rojo intermitente El robot ha sufrido un fallo durante la tarea.

Onda central El robot se estd encendido.

Nota: puede personalizar el periodo de activacion y los escenarios de la luz del robot en Settings (Ajustes)
> Light (Luz).

4.2 Ajustes iniciales

Antes de encender el robot por primera vez, es preciso realizar algunos ajustes basicos para que esté listo
para funcionar.

@) Levante la cubierta superior.

) Mantenga pulsado el botén (_|J del panel de control durante 2 segundos para encender el robot.
Nota: el robot se encendera automaticamente cuando se acople a la estacién de carga.

-
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&) Seleccione el idioma que prefiera

Gire la perilla en sentido horario para bajar y en sentido antihorario para subir hasta el idioma deseado.
Pulse la perilla para confirmar.

) Configurar el cédigo PIN

1. Gire la perilla para seleccionar un numero del 0 al 9. Gire en sentido horario para aumentar el numero y
en sentido antihorario para reducirlo. Pulse la perilla para confirmar y ajustar la siguiente cifra. Para modi-
ficar la cifra anterior, gire la perilla en sentido antihorario hasta que el nimero sea 0 y continde girandola
una vez mas.

Importante: no configure el cédigo PIN en «0000x».

- ) '

=it Pl

Don't sak to 0O00 Don't set to '0000°

Don't set to 0000

2. Introduzca nuevamente el cédigo PIN para completar su configuracion.
Nota: si las contrasenas no coinciden, configure una nueva contrasena.

@ Conectar el robot a Internet
Escanee el codigo QR para descargar la aplicacion Dreamehome en su dispositivo movil. Tras la instala-
cion, cree una cuenta e inicie sesion.

También puede descargar la app Dreamehome de la App Store o de Google Play.

Download on the F..,‘_ Get it on
7 Google Play

App Store

El robot es compatible con conectividad 4G y tiene GPS integrado. 5in embargo, para un rendimiento opti-
mo, recomendamos configurar una conexion Wi-Fi.
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Antes de configurar la red:

= Asegurese de que el robot y su dispositivo mavil estén conectados a la misma red Wi-Fi.

= Asegurese de que su dispositivo movil esté a menos de 10 m del robot.

» Active la funcién Bluetooth en su dispositivo mawil.

1. Abra la app Dreamehome.

2. Puede conectarse siguiendo uno de estos métodos:

a. Escanear el codigo QR: & Device (Dispositivo) y toque — Scan QR code to connect (Escanear el
coédigo QR para conectarse). Escanee el cédigo QR situado dentro de la cubierta superior del robot para
conectarse.

b. Afadir manualmente: Vaya a {2 Device (Dispositivo) y toque -+ Add (AAadir). A continuacién, seleccio-
ne el modelo de robot que desea coneclar.

c. Deteccion automatica: el robot buscara los dispositivos préximos. Toque su robot en la lista de dispositi-
vos detectados para conectarse.

3. 5iga las instrucciones de la aplicacidn para completar la conexion a la red Wi-Fi.

Importante: Utilice una red de banda unica de frecuencia 2,4 GHz o una red de banda dual de frecuencia
2.4/5 GHz.

Importante: Asegurese de que su red Wi-Fi no tenga firewall ni esté cifrada. De lo contrario, la configura-
cion de la red podria fallar.

4. Mantenga pulsada la perilla del panel de control durante 3 segundos. El robot entrara en modo de em-
parejamiento Bluetooth.
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5. 5iga las instrucciones de la app para completar el emparejamiento.

;Cémo desvincular el robot?

El robot se vincula automaticamente a la cuenta de Dreamehome tras completarse el emparejamiento.
Cada dispositivo solo se puede vincular a una cuenta. No se puede vincular a otra cuenta al mismo tiempo.
Para emparejar el robot con una nueva cuenta, debe desvincularlo primero. Para desvincularlo:

1. Abra la app Dreamehome. Vaya a {2 Device (Dispositivo).
2. Si tiene varios robots vinculados a su cuenta de Dreamehome, deslice a izquierda o derecha para acce-

der a la pagina del robot que desea editar.

3. Toque E en la esquina superior derecha.
4. Seleccione (=) Delete (Eliminar).

;Cémo compartir su robot?

1. Toque E en la esquina superior derecha.
2. Seleccione IZ' Device Sharing (Compartir dispositivos).

;Coémo cerrar sesion o eliminar su cuenta Dreamehome?

1. Vaya a @ Me (mi) > (©) > Account (cuenta).
2. Seleccione Cerrar sesion o Borrar cuenta.

5 Mapee su jardin

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.

= | 3 cubierta superior esla cerrada.
* Elrobot se ha acoplado correctamente a la estacion de carga.

I’J"
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5.1 Creacion de limites virtuales

Antes de iniciar el progreso del mapeo, tenga en cuenta lo siguiente:

Importante: No mueva el robot manualmente cuando cree el limite, de lo contrario, fallara el mapeo.
Importante: Una vez que comience el mapeo, no acople el robot a la estacion de carga a distancia hasta
gue haya finalizado el progreso del mapeo. De lo contrario, el LiDAR podria bloquearse, pudiendo generar
un error de mapeo.

* Camine a menos de 5 m detras del robot durante el progreso del mapeo.

« El robot puede avanzar por pendientes con una inclinacién de hasta el 80 % (38°). Sin embargo, para
obtener mejores resultados de corte, recomendamos mantener las pendientes de las areas de trabajo por
debajo del 36 % (20°).

4 )

--------------------

<£36%(20°)

p P

* Para que el robot pase sin problemas, configure las zonas con una anchura inferior a 80 cm, como cami-
nos (consulte la seccién 5.4: Set Path (Establecer camino)).

3

won] O
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= 5ila altura de su césped supera en mas de 5,5 cm el terreno adyacente, mantenga el robot al menos a
10 cm del borde. 5i el césped esta nivelado con el terreno adyacente, el robot podra cruzar el perimetro
para obtener resultados de corte éptimos en los bordes.

4 N

* Asegurese de que los angulos de giro sean superiores a 90° Los angulos inferiores a 90° pueden difi-
cultar que el robot realice un corte limpio.

s A N
E £y
: ~

. o

Iniciar mapeo:
1. Pulse Iniciar Creating (Iniciar creacién) en la app; el robot comprobara su estado y se calibrara. Saldra
automaticamente de la estacion de carga para realizar la calibracion. Tenga cuidado.

[ § -

- s p
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2. Guie el robot de forma remota hasta el borde del césped y pulse Establecer un punto de inicio para
marcar el punto de inicio del limite.

4 )

\. i

5. Controle remotamente el robot para que se desplace por el perimetro de su césped y mapee la zona de
trabajo.

Deteccion automatica de limites

Gracias a un avanzado algoritmo de |A, el robot utiliza su camara frontal para detectar zonas de césped y
sin césped, lo que le permite identificar los limites sin necesidad de orientacion manual.

Tras guiar el robot de forma remola hasta el borde del césped y establecer el punto de partida, puede utili-
zar el modo Auto Boundary Detection (Deteccién automatica de limites). Puede elegir si el robot debe
cruzar el perimetro para obtener resultados de corte de bordes mas precisos o mantenerse cerca para
evitar atascarse.

Recomendamos supervisar el robot durante este proceso. Si el robot no logra detectar los limites con pre-
cision, podria salir del modo de Detecciton automatica de limites y cambiar al control remoto en cualquier
momento.

Importante: El modo de deteccidn automatica de limites debe utilizarse con luz diurna para garantizar una
visibilidad adecuada. Evite usar esta funcién en condiciones de poca luz o lluvia.

Importante: Asegurese de que la camara frontal del robot esté impia y sin obstrucciones.

c— T

4. Cuando el robot regrese a 1 m del punto de inicio, podra tocar Cerrar limite para completar este auto-
maticamente.
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5.2 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). Puede tocar No-
go zone (Zona prohibida) en la app para seguir creando zonas prohibidas. También puede ir a ﬁ > Map
Editing (Edicion del mapa) para crear o eliminar las zonas prohibidas una vez terminado el mapa.

5.3 Crear mas zonas y ampliar las zonas existentes

» Para crear mas zonas

Si su jardin esta dividido por caminos o tiene varios jardines aislados, puede pulsar Set zone (Establecer
zona) en la app para seguir creando zonas de trabajo. También puede anadir, eliminar o modificar zonas en
£ > Map Editing (Edicién del mapa) una vez terminado el mapa.

 Para ampliar zonas existentes

Para ampliar zonas existentes, pulse Set zone (Establecer zona) en la app para crear la zona que desee
incluir. Si las dos areas se superponen, se fusionaran automaticamente. También puede ir a ﬁ = Map
Editing (Edicién del mapa) = Set zone (Establecer zona) una vez completado el mapeo para ampliar una
zona existente.

» Separar y combinar zonas

Para dividir una zona en otras mas pequenas o fusionar zonas divididas con la app para crear una mas

grande, vaya a ﬁ > Map Editing (Edicién del mapa) > Zone settings (Ajustes de zona) y toque Split zone
(Dividir zona) o Merge (Fusionar) en la aplicacion.
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5.4 Establecer camino

En el caso de las zonas aisladas, cree un camino para conectarlas. Las zonas aisladas sin camino son inac-
cesibles para el robot.

Nota: por defecto, el robot solo avanza por el camino, sin cortar el césped.

Importante: si su césped esta dividido por pasillos o senderos de mas de 5,5 em de altura, coloque un
objeto con una pendiente igual a la altura del paso (como una rampal).

* Para conectar dos zonas de trabajo aisladas

En las zonas aisladas, cree caminos para coneclarlas; de lo contrario, el robot no podra acceder a ellas.
Toque Set path (Establecer camino) para crear un camino.

Importante: Asegurese de que el inicio y el final del camino se encuentran en la area de trabajo.

s ™

"

= Para conectar la zona 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. Toque Set path (Establecer camino) para crear un camino que permita al robot regresar a la estacién
de carga.

Importante: Asegurese de que un extremo se encuentre dentro de la zona de trabajo y el otro, justo en-
frente de la estacion de carga. Se recomienda alinear la trayectoria con la estacidn de carga.
Importante:Al crear caminos para conectar la zona 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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5.5 Finalizar el mapa

Toque Finish Map (Finalizar el mapa) cuando haya completado las zonas de trabajo, los caminos y las zo-
nas prohibidas. - — W

5.6 Anadir un segundo mapa

51 no hay un camino entre su jardin delantero y trasero, puede crear un segundo mapa. Tras completar el
primer mapa, pulse Add Map (Afadir mapa) para continuar creando el sequndo. También puede navegar
a é > Map Editing (Edicién del mapa) y toque Add Map (Anadir mapa) una vez completado el mapeo.
Una vez finalizado el segundo mapa, puede cambiar de mapa a través de ﬁ > Map Editing (Edicién del
mapa).

Nota: Despues de cambiar de mapa, se aplicaran los horarios y ajustes de corte del mapa actual.

Nota: puede adquirir una estacion de carga adicional e instalarla en el segundo mapa para mayor como-
didad. Con una estacion de carga independiente instalada en la segunda zona, solo necesitara mover el
robolt manualmente entre los dos mapas.

6 Funcionamiento

6.1 Primer corte de césped

Consejos antes de cortar el cesped:

» [Jtilice un cortacésped tradicional para cortar el césped a una altura maxima de 10 em.

= Retire los obstaculos, como basura, montones de hojas, juguetes, cables y piedras, del césped. Asegu-
rese de que no haya ninos ni mascotas en el césped mientras el robot esté cortando.

* Rellene los agujeros del césped.

» Ajuste de antemano sus preferencias de corte en la app (como la eficiencia, la altura y la direccion de
corte).

» Map Your Garden (Mapee su jardin).
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a) Inicio desde el panel de control
1. Pulse el botén Stop (Parada), levante la cubierta superior e introduzca el codigo PIN.

Dan't set to DoOC
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4. Pulse el botén P v, a continuacion, cierre la cubierta superior en 5 segundos. El robot saldra de la es-
tacién de carga e iniciara el corte de todas las zonas. También puede pulsar Start (Inicio) para comenzar a

cortar el césped. S

- _L{x-u.\‘::u.
b) Inicio desde la app
1. Abra la app.
2. Seleccione un modo de corte y pulse Inicio para comenzar.
6.2 Pausa
Si desea pausar la tarea de corte en curso, puede pulsar el boldon Parada del robot o tocar Pausa en la
app.

Nota: el robot no se puede iniciar directamente a través de la app después de pulsar el botdn de Stop
(Parada). Para reanudar el funcionamiento, introduzca su cédigo PIN en el panel de control.

6.3 Reanudar

Para reanudar la tarea cuando el robot esté en pausa, pulse el botén [ v, a continuacion, cierre la cubierta
superior en 5 segundos. El robot reanudara la tarea de corte anterior. También puede pulsar Continuar en

la app para reanudar la tarea de corte.
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6.4 Volver a la estacion de carga

Para devolver el robot a su estacién de carga, pulse {Yen el panel de control. Confirme para pausar o
cancelar la tarea actual y, a continuacion, cierre la cubierta superior en un plazo de 5 segundos. El robot
regresara automaticamente a la estacion de carga para recargarse. Otra opcion consiste en seleccionar
Iniciar el regreso a la estacion en la app para devolver el robot.

7 App Dreamehome

Donde encontrar mas informacion

La app Dreamehome es mucho mas que un control remoto. Puede realizar diversas funciones a traveés de
la aplicacion: configurar varios ajustes de forma remota, probar diferentes modos de corte, editar el mapa
libremente y ajustar los programas de corte.

7.1 Modos de corte

El robot ofrece varios modos de corte. Puede cambiar entre los modos a traves de la app, incluyendo el
corte de todas las zonas, el corte de zona, el corte de bordes, el corte por puntos y el modo manual.

!j"‘:‘. e

Personalice su césped anadiendo formas a traves de ﬁ = Map Editing (Edicién del mapa) = Shapes
(Formas) en la app. Las formas definidas se excluirdn del corte en todos los modos. Puede modificar su
posicidn, tamano o eliminarlas en Formas.

=0

/.53 Sistema de corte EdgeMaster™ 2.0

Con la tecnologia EdgeMaster™ 2.0, los discos pueden extenderse hacia afuera mientras se corta el borde
del césped, lo que garantiza una distancia entre el disco y el borde de menos de 3 cm para un recorte de
bordes completo y preciso. Esta funcion maximiza la cobertura de corte y realza la belleza de su césped;

/.2 Formas de corte

vaya a :—E = Edge Mowing Settings (Ajustes de corte de bordes) = EdgeMaster™ en la aplicacion.

187
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7.4 Programa

Tras completar la primera zona, el robot crea automaticamente dos programas de corte semanales segun
el tamano del césped: «Spr/Sum Schedule» (Programa de prim. y ver.) y « Aut/Win Schedule» (Programa

de ot. e inv.). Puede pulsar —] €n la aplicacion para realizar ajustes detallados en el programa. La funcion
de programacion le permite delegar totalmente al robot el trabajo diario de corte. Solo necesita realizar el

mantenimiento del robot periddicamente.
Mota: si le preocupa que el robot pueda molestarle, o a sus vecinos, durante su funcionamiento auténomo
durante ciertas horas, puede ir a Ajustes > No molestar y configure la hora de No molestar en la aplica-

cion.
—

=0

7.5 Bloqueo infantil

Si le preocupa que los ninos puedan manejar el robot, vaya a Settings (Ajustes) y active la funcion Child
Lock (Bloqueo infantil) en la aplicacion. Una vez activada la funcién, el robot se bloqueara si no se realiza
ninguna operacidn durante 5 minutos con la cubierta abierta.

7.6 Proteccion contra la lluvia

Si le preocupa que las condiciones climaticas adversas puedan afeclar al corte del césped, puede aclivar
la funcion Rain Protection (Proteccién contra la lluvia) en Settings (Ajustes) en el panel de control o en |a
aplicacion. Con esta funcion activada, el robot pausa automaticamente el corte y regresa a la estacion de
carga en caso de lluvia. Puede establecer el tiempo de proteccion contra la lluvia en la app.

Nota: cortar el césped mojado puede danarlo. Se recomienda prolongar la duracion de la proteccion para
que el césped pueda secarse antes de volver a corlarlo.

& &

-

7.7 Proteccion contra escarcha

Si la temperatura desciende por debajo de 6 °C, el corte podria danar el césped de forma permanente.
Como medida de seguridad, la bateria no se cargara. Para evitarlo, puede activar la funcion Frost Protec-
tion (Proteccién contra escarcha) en Settings (Ajustes), ya sea a través del panel de control o de la aplica-
cion. Esto pausara automaticamente el corte de césped y devolvera el robot a la estacidon de carga cuando
la temperatura baje de 6 °C. El robolt reanudara el corte de césped cuando la temperatura supere los 11 °C.

v
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7.8 Funciones de seguridad

El robot incluye multiples funciones antirrobo, alimentadas por el GPS integrado para mayor seguridad.
Ademas, la camara frontal puede detectar la presencia humana, lo que convierte al robot en un eficaz

guardian del jardin.

Con esta funcidon activada, al levantar el robot se emitira inmediatamente una alarma y esle se blogueara.
Para reanudar el funcionamiento, introduzca primero el codigo PIN del robot.

a)
=0

Con esla funcidn activada, el robot se bloqueara y la alarma se activara inmediatamente si esta fuera del

=0

7.8.1 Alarma de elevacion

7.8.2 Alarma de fuera del mapa

7.8.3 Ubicacién en tiempo real

Con esta funcion actividad, podra consultar la ubicacion actual del robot en Google Maps.

="

7.8.4 Alerta de presencia humana

Cuando esta funcidn esta activada, el robot le notifica la deteccidon de presencia humana.

i)
=9

7.8.5 Video en tiempo real

Tﬂqueo para visualizar el video en directo de la camara frontal del robot, pudiendo asi vigilar su jardin

en cualquier momento y lugar.
o=0
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7.8.6 Rondas

Mientras el robot se encuentra en modo de espera, puede enviarlo a realizar rondas en limites o puntos es-
pecificos de su jardin a través de la app. Para acceder a esta funcion, vaya a n > Patrol (Rondas).

02
=0

7.9 Periodo de carga personalizado

Para personalizar el periodo de carga del robot a horas especificas, puede activar la funcion Custom
Charging Period (Periodo de carga personalizado) en Settings (Ajustes) > Charging (Cargando) en la
aplicacidn. Al activarse, el robot se recargara al 20 % cuando el nivel de bateria sea bajo, siempre que no
haya tareas de corte en curso. Solo se cargara completamente durante el periodo de carga designado.
También puede personalizar el Battery Level for Auto-Recharge (Nivel de bateria para recarga
automatica) y el Battery Level for Resuming Tasks (Nivel de bateria para reanudar tareas) para
establecer los niveles de bateria en los que el robot regresara automaticamente a la estacién de carga o
reanudara las tareas de corte incompletas.

="

MNota: el equipo de desarrollo de Dreame realizara continuamente actualizaciones OTA (Over-the-Air) y
tareas mantenimiento del firmware y la app. Consulte las notificaciones de actualizacion o active la funcidn
de actualizacion automatica para mantener el firmware y 13 app siempre actualizados y disfrutar de mas
funciones.

8 Mantenimiento

Para lograr un mejor rendimiento y una vida dtil 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

Nota: puede comprobar el tiempo restante de las cuchillas en Settings (Ajustes) > Consumables & Main-
tenance (Consumibles y mantenimiento) en la aplicacion. Tras cambiar cualguier consumible, vaya a la
pagina de datos del consumible y pulse Lo he sustituido para reiniciar el temporizador.

Mota: si ha designado areas de su jardin para la limpieza y el mantenimiento rutinarios del robot, puede
establecer puntos de mantenimiento en el mapa accediendo a Settings (Ajustes)> Head to Maintenan-
ce Point (Ir al punto de mantenimiento) > Edit Point (Editar punto). Una vez configurados los puntos de
mantenimiento, simplemente toque Ir y dirija el robot a las ubicaciones designadas para facilitar el mante-
nimiento.

8.1 Limpieza

Limpie periddicamente su robot para evitar que se acumulen la hierba cortada y la suciedad y obstruyan el
disco de cuchillas y las ruedas molrices, dado que esto podria afectar al rendimiento de corte, acoplamien-
lo y desplazamiento. Recomendamos usar un kit de limpieza, disponible en tiendas locales u online.

/A Advertencia: Antes de limpiar, apague el robot y desenchufe la estacion de carga.
Precaucion: Para evitar danos en el LiDAR, asegurese de gue la cubierta protectora del LIDAR se encuen-
tra montada antes de dar la vuelta al robol.
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» Carcasa, chasis y disco de cuchillas:
1. Apague el robot.

2. Tape el LiDAR con su cubierta protectora.

3. Coloque el robot de lado.

4_Limpie la carcasa, el disco de cuchillas y el chasis con una manguera.

ﬁh Advertencia: No toque las cuchillas durante la limpieza del chasis. Use guantes durante la limpieza.
Precaucion: No utilice limpiadores de alta presion para la limpieza. No utilice detergentes para limpiar.
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5. Utilice un pano sin pelusa para limpiar cuidadosamente el sensor LIDAR.

= Contactos de carga y camara frontal:
Utilice un pano limpio para limpiar los contactos de carga del robot y la estacion de carga, ademas de la
camara 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

» Sustitucion de cuchillas
Para mantener las cuchillas afiladas, sustituyalas con regularidad. Se recomienda cambiar las cuchillas
cada 6-8 semanas o antes. Utilice exclusivamente cuchillas originales Dreame (MBKAT0/MQBA10).

A\ Warning (Advertencia): Apague el robot. Utilice guantes protectores para cambiar las cuchillas.
Nota: cambie las tres cuchillas al mismo tiempo para garantizar un sistema de corte equilibrado.

1. Apague el robot. 2. Tape el LiDAR con su cubierta protectora.
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5. Disponga el robot de lado sobre una superfi- 4. Retire el soporte presionando el botdn situa-
cie blanda. do bajo el disco de cuchillas.

5. Retire la cuchilla alineando el orificio de la
cuchilla con el gje.

7. Presione el botén situado bajo el disco de cu- 8. Asegurese de que las cuchillas pueden girar
chillas y alinee el orificio del soporte con el gje libremente.
para fijar tanto los soportes como las cuchillas.
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9 Bateria

Para almacenamientos prolongados, cargue el robot cada 6 meses para proteger la bateria. La garantia
limitada no cubre los danos a la bateria causados por una descarga excesiva. No cargue la bateria a una
temperatura ambiente superior a 45 °C o inferior a 6 °C. La temperatura de almacenamiento a largo plazo
de la bateria debe situarse entre -10 y 35 °C. Para minimizar los danos, la temperatura de almacenamiento
recomendada de la bateria se sitia entre 0 y 25 °C.

Nota: la vida util de la bateria del robot depende de la frecuencia de uso y de las horas de funcionamiento.
Si esta danada o no se puede cargar, no deseche arbitrariamente la bateria obsoleta o defectuosa. Respete
las normativas locales de reciclaje.

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 apagan la pantalla y la red).

* Para activar el modo de carga de bajo consumo, mantenga pulsados simultdneamente los botones ]

v 1O v pulse el botén ) 5 veces répidamente al mismo tiempo. Escuchara un mensaje de voz: El modo de
carga de bajo consumo esta activado.

» Para desactivar el modo de carga de bajo consumo, reinicie el robot o pulse el botdn (D 5 veces rapida-
mente.

10 Almacenamiento invernal

* The Robot (El robot)

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 superior a 0 °C.

* Charging Station (Estacién de carga)

Desconecte la estacion de carga y guardela en un lugar fresco y seco, alejado de la luz solar directa.
MNota: tras el almacenamiento invernal, reinstale la estacion de carga y cologue el robot en ella para car-
garlo. 5i reinstala la estacion de carga en una ubicacion diferente, el robot actualizara automaticamente
la ubicacidn de la estacion en cuanto se cargue y la abandone. 5i encuentra errores de posicionamiento
debido a cambios importantes en su jardin, recomendamos volver a mapear la zona.

1 Transporte

Antes de iniciar transportes de larga distancia, asegurese de gue el robot esté apagado. Se recomienda
usar el embalaje original. Coloque la cubierta protectora del LIDAR.

/\ Advertencia: Apague el robot antes de transportarlo.

/\ Advertencia: Levante el robot por su mango trasero, manteniendo el disco de cuchillas alejado del
Cuerpo.
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12 Solucion de problemas

Problema

Causa

Solucion

El robot no esta conec-
tado a la app.

1. El robot no tiene cobertura
de senal Wi-Fi ni Bluetooth.
2. El robol estd apagado o
se estd reiniciando.

1. Compruebe si el robot se ha encendido por
completo.

2. Compruebe si el router funciona correcta-
mente.

3. Acérquese al robot para eslablecer una cone-
xién Bluetooth.

Se ha levantado el
robot.

L a rueda no esta en contac-
to con el suelo.

1. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.

2. Introduzca el cédigo PIN del robot y confirme.
3. El robot no puede superar objetos de mas de
5,5 cm. Mantenga el suelo nivelado donde esté

trabajando el robot.

Robot inclinado.

El robot se inclina mas de
L ¥ o

1. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.

2_ Introduzca el cadigo PIN del robot v confirme.
3. El robot no puede ascender pendientes supe-
riores al 80 % (38°).

Robot atrapado.

El robot esta atrapado y no
logra salir.

1. Retire los obstaculos circundantes y vuelva a
intentarlo.

2. Mueva manualmente el robot a un lugar plano

y despejado dentro del mapa e intente reiniciar la
tarea. Si el problema persiste, vuelva a intentarlo
cuando el robot esté en la estacion de carga.

5. Compruebe si hay agujeros en el suelo. Rellene
los agujeros antes de cortar el césped para evitar
que el robot quede atrapado.

4. Compruebe si el césped circundante tiene mas
de 10 cm de altura. Puede ajustar la altura para
evasion de obstaculos o usar un cortacésped tradi-
cional para cortar el césped con antelacion y evitar
que el robot quede atrapado.

5. Si el robolt queda atrapado a menudo en esla
ubicacion, puede configurarla como zona prohibi-
da.

Fallo de funcionamiento
de las ruedas frontales
y traseras, tanto izquier-
das como derechas.

La rueda no gira o el motor
de la rueda tiene un proble-
ma.

1. Limpie las ruedas traseras y vuelva a intentar-
lo.

2. Sl el error persiste, intente reiniciar el robol.
3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El disco de cuchillas no
gira.

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

1. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a inten-
tarlo.

2. Compruebe si el césped circundante tiene
mas de 10 cm de altura. Puede usar un corta-
césped tradicional para cortar el césped con
antelacidn y evitar que el disco de cuchillas
quede bloqueado por la hierba alta.

5. Compruebe si hay agua debajo del disco de
cuchillas. 5i hubiera agua, mueva el robot a un
lugar seco y vuelva a intentarlo.

4. 5i el error persiste, intente reiniciar el robot.
5. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.
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Problema

Causa

Solucion

El disco de cuchillas
no se mueve arriba ni
abajo.

El disco de cuchillas no se
mueve arriba ni abajo.

1. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a inten-
tarlo.

2. 5l el error persiste, intente reiniciar el robot.
3. 5i el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

El disco de cuchillas no
se mueve lateralmente.

El disco de cuchillas no se
mueve lateralmente.

1. Limpie el sistema de corte y retire cualquier
residuo u objeto extrano.

2. 5i el error persiste, puede desactlivar primero
la funcion EdgeMaster™.

3. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Fallo del paragolpes.

El sensor del paragolpes
delantero se activa constan-
temente.

1. Compruebe si el robot esta atrapado en algun
lugar.

2. Golpee suavernente el paragolpes y asegure-
se de que rebola.

5. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
4. 5i el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Error de carga.

El robot se acopla a la es-
tacion de carga, pero la co-
rriente o la tension de carga
presentan un problema.

1. Compruebe si la estacion de carga esta co-
nectada correctamente a la corriente.

2. Compruebe si los contactos de carga del
robot y de la estacion de carga estan limpios.
3. Cuando termine de comprobarlo, intente
volver a acoplar el robot a la estacion de carga.
4. 5i el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Temperatura de la ba-
teria demasiado eleva-
da.

La temperatura de la bateria
es = 60 °C.

1. Utilice el robot en un lugar donde la tem-
peratura ambiente sea inferior a 40 °C. Puede
esperar a que la temperatura de la bateria baje
autornaticamente.

2. Puede apagar el robot y volver a encenderlo
transcurrido un tiempo.

3. 5i el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posvenla.

La temperatura de la
bateria es elevada.

La temperatura de la bateria
es = 45 °C.

1. La carga puede fallar si la temperatura de la
bateria es superior a 45 °C.

2. Utilice el robot en un lugar donde la tempe-
ratura ambiente sea inferior a 40 °C.

La temperatura de la
bateria es baja.

La temperatura de la bateria
es £ 6 °C.

1. La carga puede fallar si la temperatura de la
bateria es inferior a 6 °C.

2. Utilice el robot en un lugar donde la tempe-
ratura ambiente sea superior a & °C.

LIDAR esta blogqueado.

LiDAR estd blogueado (por
ejemplo, si no se retira la

cubierta protectora del
LiDAR).

1. Retire la cubierta protectora del LIDAR y vuel-
va a intentarlo.

2. 5i el LIiDAR de la parte superior del robot
esta muy sucio, debera limpiarse con un pano
sin pelusa y volver a intentarlo.
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Problema Causa Solucion

1. Compruebe si el LIDAR esta sucio. Limpielo si
procede y vuelva a intentarlo.

2. 51 el error persiste, intente reiniciar el robol
3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El LIiDAR esta muy sucio o

Fallo del LIDAR. hay un error en el sensor.

Limpie el sensor LIDAR de la parte superior del
El LIDAR esta sucio. El LIDAR esta sucio. robot con un pano limpio. Mantenga el LIDAR
seco tras la limpieza.

1. El robot 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.

5. Cologue el robol en un area sombreads,
Temperatura del LIDAR | La temperatura de LIDAR es | fresca y bien ventilada. La alarma se detendra
elevada. = 80 °C. cuando la temperatura regrese a un rango nor-
mal.

4. El robot reanudara su funcionamiento auto-
maticamente una vez que se detenga la alarma.
5. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

1. El LIDAR se ha apagado debido a las altas
temperaturas.

2. Asegurese de que el robot funcione a una
temperatura ambiente inferior a 40 °C.
Temperatura del LIiDAR La temperatura de LIDAR es | 3. Cologue el robol en un area sombreada,
demasiado elevada. =90 °C. fresca y bien ventilada. La alarma se detendra
cuando la temperatura regrese a un rango nor-
mal.

4. 5i el problema persiste, contacte con el servi-
Cio posvenla.

1. Compruebe si el LIDAR de [a parte superior
del robot esta sucio. La suciedad afecta al posi-

cionamiento.
2. Mueva el robot de forma manual a un lugar
El robot se ha perdido. SE: ha perdido el posiciona- _at;ugrtn dentro del mapa y vuelva a intentar
miento. iniciar la tarea.

3. Sl 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.

1. Reinicie el robot y vuelva a intentarlo.
Error del sensor. Error del sensor. 2. 5l el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

1. 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 [a zona prohibida y volver a intentar-
lo.

El robot se encuentra El robot se encuentra en la
en la zona prohibida. zona prohibida.
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Problema

Causa

Solucion

El robot se encuentra
fuera del mapa.

El robot se encuentra fuera
del mapa.

1. Mueva el robot de forma manual dentro de
los limites del mapa vy vuelva a intentarlo.

2. Devuelva el robot mediante control remoto al
interior del mapa con la app y vuelva a intentar-
lo.

La parada de emergen-
cia esta activada.

El botdn de parada del robot
esta pulsado.

Introduzca el cédigo 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 los Ajustes de la app.

Fallo al volver a la esta-
cidon de carga.

El robot no encuentra la es-
tacion de carga al regresar a
ella.

1. Compruebe si hay obstaculos que bloqueen al
robot. Retire los obstaculos y vuelva a intentarlo.
2. Controle el robot de forma remota para regre-
sar a la eslacion de carga usando la app.

Mo se pudo acoplar a la
estacion de carga.

El robot encuentra la esta-
cibn de carga, pero no se
acopla.

1. Compruebe si las peliculas reflectantes de la
estacion estan sucias o bloqueadas.

2. Compruebe si hay obstaculos delante de la
estacion.

5. Compruebe si la estacion se ha movido.

4. Compruebe si la placa base esla cubierta de
barro espeso.

5. Compruebe si la estacion se encuentra en
una pendiente.

6. Compruebe si la estacion tiene energia.

I Ayude al robot a acoplarse a la estacion de
carga utilizando el control remoto o manual-
mente.

Error de posiciona-
miento.

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

1. El LIDAR podria estar obstruido. Mueva ma-
nualmente el robot a un lugar plano y despeja-
do dentro del mapa e intente reiniciar la tarea.
2. S el error persiste, vuelva a intentarlo cuando
el robot esté acoplado a la estacion de carga.

Espacio insuficiente
para girar delante de la
estacion.

Espacio insuficiente para
girar delante de la estacion.

1. Si la estacion se encuentra en el borde del
mapa o dentro de él, asegurese de que haya al
menos 1 m de espacio libre entre la zona frontal
de la placa base de |la estacidn 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.

1. Compruebe si se ha establecido una zona pro-
hibida en el camino.

2. Compruebe si hay obstaculos gue bloqueen al
robot.

5. Si el robot adn no puede pasar, elimine el cami-
no en Edicién del mapa y establezca uno nuevo.
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Problema Causa Solucion

La camara frontal esta La camara frontal esta sucia. | Limpie [a camara frontal con un pano limpio.

STer]
1. Limpie la camara frontal con un pano limpio.

Hay un problema con la Hay un problema con la 2. Intente reiniciar el robot.

camara frontal camara frontal. 3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Eﬁ;@? froiial oo Camara frontal bloqueada. Limpie la camara frontal con un pano limpio.
1. Aseglrese de que las condiciones de ilumina-
cidn sean adecuadas, ni demasiado brillantes ni
demasiado débiles.
2. Confirme que el clima eslé despejado, evi-
lando niebla ni lluvia.

Error de deteccion de Error de deteccion de limites | 3. Asegurese de que la camara frontal este

limites durante el ma- durante el mapeo automati- | limpia y sin obstrucciones.

peo automatico. Co. 4. Asegurese de que la superficie del suelo esté
nivelada, ya que los baches pueden afeclar a la
deteccidn.

5. Si la deteccidon de limites continda fallando,
cambie al modo de control remoto para el ma-
peo.

1. Inspeccione el disco de cuchillas para deter-
minar si esld danado. Si detecta danos, sustitu-
Vibraciones andmalas. Vibraciones anémalas. ya el disco.

2_Si el disco esta intacto, contacte con el servi-
cio posventa.
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13 Especificaciones

A3 5000
MNombre del producto Robot cortacésped de Dreame A3 AWD Pro
Marca Dreame
Informacion [, '\ MXXAQ301
basica
Dimensiones 740 x 532 x 325 mm
Peso (bateria incluida) 24,3 kg
Capacidad de trabajo recomendada 5000 m?
Estandar: 2500 m#/24hrs
Eficiencia de corte (estandar EGMF) Eficiente: 3500 m?/24hrs
Rapido : 5000 m*/24hrs
Corte
Altura de corte 3-10 em (en incrementos de 5 mm)
Anchura de corte 40 cm
Tiempo de carga ¥ 110 min
Nivel de potencia actistica LWA 65 dB(A)
Incertidumbres sobre la potencia
Emisiones acustica KWA 5 dBlA)
de ruido Nivel de presion del sonido LpA 54 dB(A)
Incertidumbres de presion acustica 2 dB(A)
KpA
Temperatura de funcionamiento (=0 "C
HE Recomendado: 10~35 °C
Condics Temperatura de almacenamiento a -10~35 °C
on IE'_'D”ES largo plazo Recomendado: 0-25 °C
de funciona-
Clasificacion IP Estacion de carga: IPX4
Fuente de alimentacion: IP&7
Pendiente maxima del area de corte 80%
RHango de frecuencia Bluetooth 24 GHz ~ 2,4835 GHz
80211b:16+2dBmia 11 Mbps)
. v 80211g:14:2dBm(a 54 Mbps)
Mkt potencia il 802.11n:13+2dBm(a HT20,HT40)
2 Bluetooth: 749 dBm
Conectivi-
dad Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
e (2 400-2 4835 M)
i 5 e LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZ55




A3 5000

Velocidad de conduccion con
control remoto

045 m/s—08 m/s

Motor de T
acciona- Velocidad de avance durante ESTLE: ?e r‘i;' D £ r:::, 55
miento ¢l corte de cesped Répido: 0,8 m/s

Tipo de motor Motor de rueda
Motorde | . cidad 2 800/min
corte
Modelo de bateria MBPAA40

Bateria (ro- Tipo de bateria Bateria de litio
bot) Capacidad nominal 10000 mAh
Tension nominal Maximo 36 V
Modelo de cargador MPAA3D
Fuente de | Tension de entrada 100~240 V de CA
alimenta-
cién Tension de salida 42V
Corriente de salida EA
Modelo de estacion de carga MCA20
Tension de entrada 42V
Estacion de Tension de salida 42V
carga
Corriente de entrada 5EA
Corriente de salida EA

DREAME
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Enlace as- Enlace
. Ban- descen- |Max. potencia de Banda de
Estandares cendente . GNSS :
da (MHzZ) dente salida de RF frecuencia
(MHz)
1 1920 - 1980 | 2110 - 2170 23+ 2
3 1710 -1785 | 1805 -1880 23+ 2
7 2500 -2570 | 2620 -2690 23+ 2
8 880 -915 925 -840 23+ 2
ITE 20 832 -842 791 -821 2%+ 2
28 703 -748 758 -803 2%+ 2
GPS/GLO-
38 | 2570-2620 | 2570 -2620 2%+ 2 NASS/BDS/ | 1559 -1592
Galileo/ MHz
QZSS
40 | 2300 -2400 | 2300 -2400 23+ 2
A1 2496 -2690 | 2496 -2650 2%+ 2
3 1710 - 1785 | 1805 - 1880 30+ 2
GSM
8 880 - 915 925 - 940 2%+ 2
1 1920 -1980 | 2110 -2170 2%+ 2
WCDMA
8 880 - 915 925 - 960 2%+ 2

12] Se aplica el tiempo de carga cuando el robot regresa automaticamente a la estacién de carga con un
nivel de bateria bajo.
|3] Paisesfregiones incluidos: Albania, Andorra, Austria, Bélgica, Bosnia y Herzegovina, Bulgaria, Croacia,
Chipre, Repudblica Checa, Dinamarca, Estonia, Finlandia, Francia, Alemania, Grecia, Guernsey, Hungria,
Islandia, Irlanda, Italia, Kosovo, Letonia, Liechtenstein, Lituania, Luxemburgo, Macedonia, Malta, Moldavia,
Mdnaco, Montenegro, Paises Bajos, Noruega, Polonia, Portugal, Rumania, Serbia, Eslovaquia, Eslovenia,
Espana, Suecia, Suiza, Reino Unido, Ucrania.

Nota: debido a la mejora continua de nuestro producto, las especificaciones estan sujetas a cambios. Para
acceder a la informacidn mas reciente, visite nuestra web en https://global.dreametech.com.
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1 Veiligheidsinstructies

1.1 Algemene veiligheidsinstructies

* (Gebruik het apparaat en de randapparatuur niet bij slechte weersomstandigheden, vooral wanneer de kans
op bliksem bestaat.

* | ees de gebruikershandleiding aandachtig door en zorg dat u de inhoud begrijpt voordat u het product
gebruikt.

* (Gebruik alleen de door Dreame aanbevolen apparatuur voor het product. Elk ander gebruik is incorrect.

* | aat 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 aanwezigheid ervan.

* Als u het product handmatig bedient met de Dreamehome-app, mag u daarbij niet rennen. Loop altijd op
wandelsnelheid, let op uw stappen op hellingen en bewaar altijd uw evenwicht.

= Vermijd het gebruik van het product als er mensen, vooral kinderen of dieren, in het werkgebied zijn.

* 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 werkgebie-
den of transportpaden niet over openbare wegen en paden lopen.

* Raak bewegende, gevaarlijke onderdelen, zoals de maaikop, niet aan voordat deze volledig tot stilstand is
gekomen.

« /oek medische hulp in geval van letsel of ongevallen.

= /el het apparaat UIT voordat u verstoppingen verwijdert, onderhoud uitvoert of het product onderzoekt.
Als het product abnormaal trilt, controleer het dan op schade voordat u het opnieuw opstart. Gebruik het
product niet wanneer er onderdelen defect zijn.

* Monteer het netsnoer niet op plaatsen waar het product gaat snijden. Volg de instructies voor het installe-
ren van het snoer.

* Gebruik alleen het meegeleverde oplaadstation om het product op te opladen. Verkeerd gebruik kan leiden
tot elektrische schokken, oververhitting of corrosieve vioeistoflekkage uit de accu. Spoel in geval van lekkage
van elektrolyt, af mel water/neutralisatiemiddel en roep medische hulp in als de bijtende vioeistof in contact
komt met uw ogen.

» Gebruik bij het aansluiten van het netsnoer op het stopcontact een aardlekschakelaar (RCD) met een maxi-
male uitschakelstroom van 30 mA.

» Gebruik alleen originele accu's die worden aanbevolen door Dreame. De veiligheid van het product kan
niet worden gegarandeerd bij gebruik van niet-originele accu's. Gebruik geen niet-oplaadbare 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. Onder
lokale regelgeving kan de leeftijd van degene die hetl apparaat bedient ingeperkt zijn.

* Raak een beschadigd snoer niet aan totdat de stekker uit het stopcontact is verwijderd. Als het snoer be-
schadigd raakt tijdens het gebruik, haal dan de stekker uit het stopcontact. Een versleten of beschadigd snoer
verhoogt het risico op elektrische schokken en moet door onderhoudspersoneel worden vervangen.

* 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 tussen het apparaat
en personen worden aangehouden.

* WAARSCHUWING: Gebruik voor het opladen van de accu alleen de afneembare voedingseenheid die bij dit
apparaat wordt geleverd.
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1.2 Veiligheidsinstructies voor installatie

* Plaats het oplaadstation niet op plaatsen waar mensen erover kunnen struikelen.

* Plaals hel oplaadstation niet op plaatsen waar het risico bestaat dat er water komt te staan.

= Plaats het oplaadstation, inclusief accessoires, niet binnen 60 cm vandaan bij brandbaar materiaal. Storin-
gen 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 en verplaats het niet, wanneer het ingeschakeld is.

* Gebruik de parkeerstand of zet het apparaat UIT wanneer er mensen, met name, kinderen of dieren in het
werkgebied aanwezig zijn.

« 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 contact 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.

« /et het apparaat altijd UIT als het niet in gebruik is.

* Gebruik het product niet tegelijkertijd met een pop-up sproeier. Gebruik de functie Schema om ervoor te
zorgen dat het product en de pop-up sproeier niet tegelijkertijd werken.

* Vermijd het plaatsen van een verbindingskanaal waar pop-up sproeiers zijn geinstalleerd.

* Gebruik het product niet in de aanwezigheid van plekken waar water in het werkgebied staat, zoals bij hevi-
ge regen of plassen water.

1.4 Veiligheidsinstructies voor bij onderhoud

» /et het apparaat UIT wanneer u onderhoud uitvoert.

= Zorg ervoor dat het product na het wassen op de grond wordt gelegd in zijn normale stand, niet onderste-
boven.

* Draai het product voor het reinigen van het chassis niet om. Wanneer u hem omdraait om hem schoon te
maken, zorg er dan voor dat u hern daarna weer in de juiste stand zet. Deze voorzorgsmaatregel is nodig om
te voorkomen dat water de motor binnendringt en mogelijk de normale werking beinvioedt.

* Haal de stekker uit het oplaadstation of gebruik de blokkeervoorziening voordat u het oplaadstation reinigt
of onderhoud uitvoert.

» Gebruik geen hogedrukreiniger of oplosmiddelen om hel product schoon te maken.

1.5 Accuveiligheid

Lithium-ion accu’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.
1. Gebruik alleen de acculader en voeding die door de fabrikant worden geleverd. Het gebruik van een ver-
keerde oplader en voeding kan elektrische schokken en / of oververhitting veroorzaken.

7. PROBEER ACCU'S NIET TE REPAREREN OF TE WILIZIGEN! Als u probeert een accu te repareren, kan dat
leiden tot zwaar persoonlijk letsel door explosie of een elektrische schok. Als er een lek ontstaat, zijn de vrij-
gekomen elektrolyten corrosief en giftig.

3. 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.
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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
machine.

WAARSCHUWING -
Gebruik de blokkeervoorziening voordat u aan de machine werkt of
deze optilt.

WAARSCHUWING -
Rijd niet op de machine.
Raak een draaiend maaimes niet aan.

1 | |B[> | vel>| T | =

WAARSCHUWING -

Het is niet toegestaan om dit product bij het normale huishoudelijke
afval te doen. Zorg ervoor dat het product wordt gerecycled in over-
eenstemming met de plaatselijke wettelijke vereisten.
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C € Dit product voldoet aan de toepasselijke EG-richtlijnen.
@ Klasse llI
] Lees voordat u gaat opladen de instructies.
i Gelijkstroom
Klasse li
BEOOGD GEBRUIK

Het tuinproduct is bedoeld voor huishoudelijk grasmaaien. Hij is ontworpen om vaak te maaien, waardoor het
gazon gezonder blijft en er beter uitziet dan ooit tevoren. Afthankelijk 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 TsingTing Intelligent Tech (Suzhou) Co., Ltd. dat het radioapparaat van model Dreame
MXXAZ 301 voldoet aan Richtlijn 2014/53/EU. De volledige tekst van de EU-verklaring van conformiteit is be-
schikbaar op het volgende internetadres: https:.//global.dreametech.com/pages/declaration-of-conformity.

Het product voldoet aan de Britse PSTl-voorschriften; de volledige tekst van de conformiteitsverklaring is
beschikbaar op het volgende internetadres: https.//global. dreametech.com/pages/statement-of-complian-
ce-for-uk-psti.

Ga voor een gedetailleerde e-handleiding naar https://global. dreametech.com/pages/user-manu-
als-and-fags.

Kennisgeving over netwerkbeveiliging

Om een veilige werking van dit apparaat in netwerkomgevingen te garanderen, wordt de volgende informatie
verstrekt:

Dit apparaat is uitgerust met meervoudige netwerkcommunicatiemogelijkheden, waaronder een ethernet-
poort (RJ-45), een draadloze Wi-Fi-communicatiemodule en een USB-debuggeninterface. Na het opstarten
zijn de volgende netwerkservices standaard ingeschakeld:

» Webconfiguratieservice (HTTP/HTTPS): Luistert op poort 80 (HTTP) en poort 443 (HTTPS) voor lokale
configuratie- en statusbewaking. Om informatielekken te voorkomen, wordt aanbevolen om na plaatsing de
HT TP-service onmiddellijk uit te schakelen, alleen HTTPS ingeschakeld te laten en een vertrouwd TLS-certifi-
caal te implementeren.

* Device Broadcasting (mDNS/SSDP): Wordt gebruikt voor automatische detectie door apparaatinformatie
binnen het lokale netwerk (LAN) uit te zenden. Indien niet vereist, wordt aanbevolen om deze services uit te
schakelen om het risico van scannen te verlagen.

» USB-interface: Wordt gebruikt voor het upgraden van de lokale firmware en het opvragen van logboeken.
Wanneer de debuggenmodus is ingeschakeld, kunnen de toegangsrechten voor systeembestanden zichtbaar
worden. Het wordt aanbevolen om het gebruik te beperken tot alleen bevoegd personeel en deze interface
uit te schakelen wanneer hel apparaat niet wordt onderhouden.

Raadpleeg voor gedetailleerde configuratieprocedures het gedeelte Voorbereiding voor het eerste gebruik.




DREAME

2 Productintroductie

2.1 Leveringsomvang

o Beschermkap van de LiDAR

DREAME

9 Oplaadtoren (met een verlengsnoer

van 10 meter)

9 Voeding

o Reservemessen x 18, houders x 6,

pluisvrije doek

9 Snelstartgids

g* __m .__ﬂ ;ﬂ"
cs ¥ o3 I»
% il _»

2L » BR IRR

e Robotmaaier

0 Grondplaat

@ Schroeven x 8, inbussleutel

@ Gebruikershandleiding
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2.2 Productoverzicht

Stop-knop
LiDAR
Statuslampje
Draaiknop
Vullicht Scherm
Laadcontacten
Omni-wiel
Accuhouder
EdgeMas-
ter™-maaikop
Aandrijfwiel ™

Camera voorzijde

[1] Uitgerust met naafmotoren.

2.3 OmniSense™ 3.0: 3D-ultrasensorsysteem met Al-camera's

Til het gazononderhoud naar een hoger niveau met OmniSense™ 3.0 - een baanbrekend 3D-ultrasensor-
systeem uitgerust met twee algoritme-ondersteunde HDR-camera's die een completer en gedetailleerder
beeld van de 3D-omgeving van uw tuin bieden.

@ OmniSense™ 3.0
3D-ultradetectiesysteem

AD-omnidirectionele

obstakelvermijding
verbeterd door Al
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2.4 Link-service met GPS en 4G-connectiviteit
De robot is uitgerust met de Link-service, die connectiviteit met een cellulair 4G-netwerk biedt.

De link-service activeren

Schakel uw robot in en de Link-service wordt automatisch geactiveerd. il wordt weergegeven op het
scherm van de robot en in de app, wat aangeeft dat het activeren is gelukt. U kunt de gebruiksstatus van
de Link-service bekijken in de app onder Verbindingen.

Als de Link-service is geactiveerd, kunt u de status van uw robot op afstand bewaken en maaitaken starten
zonder Wi-Fi-verbinding. Daarnaast is GPS ingebouwd voor het volgen van de realtime locatie, waardoor
de robot nog beter beveiligd is tegen diefstal. U kunt de locatie van de robot op elk moment en vanafl elke
locatie volgen, en een melding ontvangen wanneer de robot buiten het aangewezen kaartgebied komt.

De Link-service treedt in werking vanaf het moment van activering, volgens de productconfiguratie die u
hebt gekocht* Om de service te verlengen nadat deze is verlopen, kunt u contact opnemen met de klan-
tenservice van Dreame via aftersales@dreame.tech.

*Controleer in de app de resterende gratis periode voor de Link-service, of neem contact op met het
Dreame-after-salesteam voor meer informatie.

2.5 Sensoren

Naam Beschrijving
Verkrijgt omgevingsinformatie en vergemakkelijkt de positionering van de robot, het
LiDAR vermijden van obstakels en het detecteren van water en vuil.
' Detectiebereik (bij 100 kix): 40 meter bij 10% reflectiviteit; 70 meter bij 80% reflectiviteit
Beeldveld: 360° (horizontaal) x 59° (verticaal)
SR Detecteert obstakels, gazongrenzen en menselijke aanwezigheid.
i Beeldhoek: 89° (horizontaal), 58° (verticaal), 97° (diagonaal)
voorzijde S
Resolutie: 2 MP
De robot is uitgerust met een ingebouwde GPS-functie. U kunt de realtime locatie van
GPS :
de robot in de app volgen op Google Maps.

3 Installatie

3.1 Selecteer een geschikte locatie

= Plaats de grondplaat op een vlakke ondergrond aan de rand van het gazon en een stopcontact. Plaats
hem in een locatie met een sterk Wi-Fi-signaal.

Opmerking: Gebruik uw mobiele apparaat om de Wi-Fi-signaalsterkte van de locatie te controleren. Een
goede Wi-Fi-signaalsterkte zorgt voor een stabiele verbinding tussen de robot en de app.

Belangrijk: Verzeker u ervan dat de grond zacht genoeg is om de schroeven erin te draaien.

Belangrijk: Als het oplaadstation op een helling staat, verzekert u zich ervan dat de helling niet te steil is,
7zodat de robot niet achteruitglijdt en niet kan docken.
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* Houd links, rechts en voor de grondplaat minstens 1 meter vrije ruimte zonder obstakels aan. Verzeker
u ervan dat het gras rondomn de locatie korter is dan 6 em. Als het gras hoger is, maait u het eerst met een
duwmaaier. Hoog gras kan het voor de robot moeilijk maken om terug te keren naar het oplaadstation.

' ™

3.2 Het oplaadstation installeren

@ Bevestig de grondplaat op de grond met behulp van de bijgeleverde schroeven en inbussleutel.
~ . .
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€ Sluit de voeding aan op het verlengsnoer en vervolgens op een stopcontact. Zorg ervoor dat de voe-
ding minstens 30 cm boven de grond zit.
Opmerking: Het LED-lampje op het oplaadstation is constant blauw als er voedingsspanning is.

(& ™
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(4] 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: Het indicatorlampje zal groen knipperen terwijl de robot met succes wordt opgeladen in het
oplaadstation.

Opmerking: Als u een garage wilt toevoegen voor extra bescherming, gebruikt u de bijpassende
Dreame-garage die verkrijgbaar is in lokale winkels of online. Het gebruik van een niet-Dreame-garage kan
problemen veroorzaken tijdens het opladen.

. )
. Y
Led-lampje op het oplaadstation
Lichte kleur LED-lampje Betekenis

1. Er is een probleem met het oplaadstation (zoals een probleem met
de laadstroom of de laadspanning).

kKnipperend/continu rood

Z. De robot dockt in het oplaadstation maar hel opladen is abnor-
maal (bijvoorbeeld kortsluiting in de laadcontacten).

Het oplaadstation heeft stroomvoorziening.

Brandt blauw De robot is niet in het oplaadstation.

Knippert groen De robot wordt opgeladen in het oplaadstation.

De robot is volledig opgeladen in het oplaadstation / buiten de op-

Brandt groen laaduren.
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4 Voorbereiding voor het eerste gebruik

4.1 Vertrouwd raken met het bedieningspaneel

Scherm

In-/uitschakelen

Starten

Terug

Draaiknop

Home

Scherm

lcon

Status

Accuniveau (toont het huidige accuniveau).

)]

Opladen (De robot dockt met succes in het oplaadstation).

3

Bluetooth (De robot is via Bluetooth verbonden met de app).

L

L

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).

Bedieningselementen

Knop Functie
Aan/uit (b Houd de knop (J_) gedurende 2 seconden ingedrukt om de robot in of uit te schake-
len. Zorg ervoor dat het zich buiten het oplaadstation bevindt.

Om het maaien van het hele gebied te starten of gepauzeerde taken te hervatten,
Starten >l drukt u op de knop [>| en sluit u vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De taak

wordt geannuleerd als de bovenklep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

Home O knop T

Om de robot terug te sturen naar het oplaadstation om op te laden, drukt u op de

geannuleerd als de bovenklep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

en sluit u vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De taak wordt

Terug D) Druk op de knop vJomte navigeren naar een hoger niveau in het menu.
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Bedieningselementen

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

Houd de draaiknop 3 seconden ingedrukt om de Bluetooth-koppelmodus in te schake-

Draaiknop o

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

Houd tegelijkertijd de knop [>| en de knop D) gedurende 3 seconden ingedrukt om de
robot te resetten naar de fabrieksinstellingen. De pincode zal niet worden gewist.

Start + Terug

Houd tegelijkertijd de knop > en de knop ) gedurende 3 seconden ingedrukt om on-

+
Home + Terug der Instellingen naar de pagina Over te gaan. De pagina Over verdwijnt na 5 seconden.

Draaiknop + Om de pincode te resetten, houdt u tegelijkertijd de draaiknop en de knop & geduren-
terug de 3 seconden ingedrukt.

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

Stoppen

Overzicht van de menustructuur

Maaien van het hele gebied

Maaien van de randen

Schema bekijken

Schema in—/uitschakelen

Maai-efficiéntie

Maaihoogte

Obstakelvermijdingshoogte

Niet storen-modus

Regenbescherming

Hoofdpagina

Vorstbescherming

Optil-alarm

Alarm buiten kaart

Pincode wijzigen

Robot resetten

* Dit kan worden gelpdatet afhankelijk van de softwareversie.
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Statuslampje op de robot

Kleur

Betekenis

Brandt rood

1. De robot staat stand-by.

2. De robot voert een taak uit of is gepauzeerd.

3. De accu is volledig opgeladen (de helderheid is lager dan wanneer
deze volledig is opgeladen).

4. De robot is gedockt in het oplaadstation en wordt opgeladen.

Lopend

De robot is gedockt in het oplaadstation.

Pulserend rood

1. De robot is op patrouille.

2. Realtime video vanaf de camera aan de voorzijde wordl weerge-
geven in de app.

5. De robot beweegt in de richting van de aangewezen locatie.

Knippert rood

De robot heeft tildens het uitvoeren van de taak een storing onder-
vonden.

Golvend vanuit het midden

De robot wordt ingeschakeld.

Opmerking: U kunt de activeringsperiode en scenario's van de robot aanpassen in Instellingen > Lampije.

4.2 Eerste instellingen

Voordat u de robot voor het eerst inschakelt, moet u enkele basisinstellingen maken voordat de robot ge-

bruiksklaar is.
€ Til de bovenklep op.

@) 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.
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&) Selecteer uw voorkeurstaal
Draai de draaiknop rechtsom om omlaag te gaan en linksom, om omhoog te gaan om uw taal te selecteren.
Druk op de draaiknop om te bevestigen.

e
@ =
O

= @

@) Pincode instellen

1.Draai aan de draaiknop om een cijfer van O tot 9 te selecteren. Draai rechtsom, om het getal te verhogen
en linksom, om het te verlagen. Druk op de draaiknop om te bevestigen en het volgende cijfer in te stellen.
Om het vorige cijfer te wijzigen, draait u de draaiknop linksom totdat het cijfer O wordt en blijft u de knop
nog een keer draaien.

Belangrijk: Stel de PIN-code niet in op "0000".

- B e B &

Set PN

Dont set to 0000 Don't sat to 0000

Cont set to Q000

2. Voer de pincode nogmaals in om het instellen van de pincode te voltooien.
Opmerking: Als de twee wachtwoorden niet overeenkomen, stelt u het nieuwe wachtwoord opnieuw in.

@ De robot met het internet verbinden
Scan de QR-code om de Dreamehome-app te downloaden op uw mobiele apparaat. Na het installeren
maak!t u een account aan en logt u in.

U kunt de Dreamehome-app ook downloaden in de App Store of op Google Play.

Download on the i.,* Get it on
pP7" Google Play

App Store

De robot ondersteunt 4G-connectiviteit en heeft ingebouwde GPS. Voor optimale prestaties adviseren wij
u echter om een Wi-Fi-verbinding in te stellen.
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Alvorens het netwerk in te stellen:

= Zorg ervoor dat de robot en uw mobiele apparaat met hetzelfde Wi-Fi-netwerk verbonden zijn.

= Zorg ervoor dat uw mobiele apparaat zich binnen 10 meter van de robot bevindt.

» Schakel de Bluetooth-functie in op uw mobiele apparaat.

1. Open de Dreamehome-app.

2. U kunt verbinding maken op een van de volgende manieren:

a. QR-code scannen: Ga naar §& Apparaat en tik D[T}E—': Scan de QR-code om verbinding te maken. Scan
de QR-code in de bovenklep van de robot om verbinding te maken.

b. Handmatig toevoegen: Ga naar {2y Apparaat en tik op -+ Toevoegen. Selecteer vervolgens uw model
robot om verbinding te maken.
c. Automatisch zoeken: De robot zoekt naar apparaten in de buurt. Tik in de lijst met ontdekte apparaten

op uw robot om verbinding te maken.

3. Volg de instructies in de app om de verbinding met het Wi-Fi-netwerk te voltooien.
Belangrijk: Gebruik een single-bandnetwerk met een frequentie van 2,4 GHz of een dual-bandnetwerk

met een frequentie van 2,4/5 GHz.
Belangrijk: Controleer of uw Wi-Fi-netwerk geen firewall heeft en niet versleuteld is. Anders kan de net-

werkinstallatie mislukken.
4. Houd de draaiknop op het bedieningspaneel gedurende 3 seconden ingedrukt. De robot gaat naar de

Bluetooth koppelmodus.
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5. Volg de instructies in de app om het koppelen te voltooien.

De robot ontkoppelen

Zodra het koppelen is gelukt, wordt de robot automatisch gekoppeld aan het Dreamehome-account. Elk
apparaat kan maar aan één account worden gekoppeld. Het kan niet tegelijkertijd aan een andere account
worden gekoppeld.

Om de robot mel een nieuwe account te koppelen, moel u deze eerst loskoppelen. Om los te koppelen:

1. Open de Dreamehome-app. Ga naar f& Apparaat.

2. Als meerdere robots aan uw Dreamehome-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 rechterbovenhoek op

4. Selecteer (=) Verwijderen.

Uw robot delen met anderen

1. Tik in de rechterbovenhoek op ;
2. Selecteer Z Apparaat delen.

Uitloggen van mijn Dreamehome-account en deze verwijderen?

1. Ga naar @ Ik > (O) > Account.
2. Selecteer Uitloggen of Account verwijderen.

5 Uw tuin in kaart brengen

Voordat u in kaart gaat brengen, controleert u het volgende:
* Het accuniveau van de robot is meer dan 50%.
* De beschermkap van de LIiDAR is verwijderd.

« De bovenklep is gesloten.
= De robot dockt met succes in hel oplaadstation.

p
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5.1 Virtuele grens creéren

Houd rekening met het volgende voordat u met het in kaart brengen begint:

Belangrijk: Verplaats de robot niet handmatig tijdens het creéren van de grens omdat hierdoor het in kaart
brengen kan mislukken.

Belangrijk: Zodra het in kaart brengen begint, mag u de robot niet op afstand in het laadstation docken
totdat het in kaart brengen is voltooid. Anders kan de LiDAR geblokkeerd raken, waardoor het in kaart
brengen kan mislukken.

* Loop tijdens het in kaart brengen binnen 5 meter achter de robot.

F

« De robot kan hellingen aan met een hellingshoek tot 80% (38°). Voor betere maairesultaten wordt ech-
ter aanbevolen om de hellingen van werkgebieden onder 36% (20°) te houden.

4 B,

....................

<36%(20°)

L S

* Voor gebieden smaller dan 80 cm, stelt u deze in als paden zodat de robot erdoorheen kan (zie het
gedeelte 5 4: Pad instellen).

e —— B “\ | G
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= Als uw gazon meer dan 5,5 ecm hoger is dan de aangrenzende grond, houd de robot dan ten minste 10
cm van de rand verwijderd. Als uw gazon vlak is met de aangrenzende grond, kan de robot de grens over-
schrijden voor optimale maairesultaten langs de randen.

i A

» /org ervoor dat de draaihoeken groter zijn dan 90°. Hoeken kleiner dan 20 kunnen het voor de robot
moeilijk maken om een zuivere snede te maken.

- X ™\
': 3
: ~
| ™

% J

Start in kaart brengen:
1. Tik op Start creéren via de app en de robol controleert zijn status en kalibreert. De robot verlaat auto-
matisch het oplaadstation om de kalibratie uit te voeren. Wees voorzichtig.

- 4 -
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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.

4 N

5. Bedien de robot op afstand om langs de omtrek van uw gazon te rijden en het werkgebied in kaart te
brengen.

Modus voor zelfstandige grensdetectie

Aangestuurd door een geavanceerd Al-algoritme, gebruikt de robot zijn camera aan de voorzijde om gras-
en niet-grasgebieden te detecteren, waardoor hij grenzen kan identificeren zonder dat daarvoor handmati-
ge begeleiding nodig is.

Madat u de robot op afstand naar de rand van het gazon hebt geleid en het startpunt hebt ingesteld, kunt u
de modus voor zelfstandige grensdetectie gebruiken. U kunt kiezen of de robot de grens moet overschrij-
den voor een schoner maairesultaat langs de randen, of viakbij de grens moet blijven om te voorkomen dat
hij vast komt te zitten.

Wij adviseren u om tijdens deze procedure de robot te volgen. Als de robot er niet in slaagt de grenzen
nauwkeurig te detecteren, kunt u de modus voor zelfstandige grensdetectie op elk gewenst moment verla-
ten en overschakelen naar afstandsbediening.

Belangrijk: De modus voor zelfstandige grensdetectie moet bij daglicht worden gebruikt om een goede
zichtbaarheid te garanderen. Gebruik deze functie niet bij slecht licht of regenachtige omstandigheden.
Belangrijk: Zorg ervoor dat de camera aan de voorzijde van de robot schoon is en vrij van obslakels is.

i EEm i " |11

L] ’H

4. Wanneer de robot terugkeert binnen 1 meter van het startpunt, kunt u tikken op Grens sluiten waarna
de grens automatisch wordt voltooid.




DREAME

5.2 Verboden 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 trampoling, een moestuin of een blootliggende boomwaortel) in als
verboden zones. U kunt in de app op Verboden zone tikken om verder te gaan met het creéren van verbo-
den zones. U kunt ook naarﬁ > Kaart bewerken gaan om de verboden zones te creéren of te verwijderen
nadat de kaart is voltooid.

5.3 Meer zones creéren en bestaande zones uitbreiden

= Meer zones creéren

Als uw gazon door wegen wordt gescheiden of als u meerdere geisoleerde gazons hebt, kunt u in de app
op Zone instellen tikken om verder te gaan met het creéren van werkgebieden. U kunt ook zones toevoe-
gen, verwijderen of wijzigen in ﬁ > Kaart bewerken nadat de kaart voltooid is.

* Bestaande zones uitbreiden

Om een bestaande zone uit te breiden, tikt u in de app op Zone instellen om het gebied te creéren dat u

wilt toevoegen. Als de twee gebieden elkaar overlappen, worden ze automatisch samengevoegd. U kunt

ook naarﬁ > Kaart bewerken > Zone instellen gaan nadat het in kaart brengen is voltooid om een be-
staande zone uit te breiden.

= 7Zones scheiden en combineren
Om een zone op te splitsen in kleinere zones of om zones die met behulp van de app zijn opgesplitst weer

samen te voegen tot een grotere zone, gaat u naar ﬁ > Kaart bewerken = Zone-instellingen, en tikt u in
de app op Zone opsplitsen of Samenvoegen.
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5.4 Pad instellen

Creéer voor geisoleerde zones een pad om deze te verbinden. Geisoleerde zones zonder pad zijn ontoe-
gankelijk voor de robot.

Opmerking: Standaard beweeqgt de robot alleen over het pad zonder het gras te maaien.

Belangrijk: Wanneer uw gazon wordt opgedeeld door doorgangen die hoger zijn dan 5,5 cm, plaatst u een
object met een helling die even hoog is als de doorgang (zoals een oprijplaat).

: >55cm

* Twee geisoleerde werkzones verbinden

Creéer voor geisoleerde gebieden paden om deze met elkaar te verbinden. Anders zullen ze niet toegan-
kelijk zijn voor de robot. Tik op Pad instellen om een pad te creéren.

Belangrijk: Zorg ervoor dat het begin en het einde van het pad binnen het maaigebied liggen.

s ™

|
|
y

= Het werkgebied en het oplaadstation verbinden

Als uw oplaadstation zich niet in het werkgebied bevindt, moet u een pad creéren om het met het werkge-
bied te verbinden. Tik op Pad instellen om een pad te creéren waarover de robot kan terugkeren naar het
oplaadstation.

Belangrijk: Zorg ervoor dat het ene uiteinde zich in het werkgebied bevindt en het andere uiteinde recht
vaor het oplaadstation. Wij adviseren u het pad uit te lijinen met het oplaadstation.

Belangrijk: 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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5.5 Kaart voltooien

Tik op Kaart voltooien wanneer werkgebieden, paden en verboden zones zijn voltooid.

5.6 Een tweede kaart toevoegen

Als er geen pad loopt tussen uw voor- en achtertuin, kunt u een tweede kaart creéren. Nadat u de eerste
kaart hebt voltooid, tikt u op Kaart toevoegen om verder te gaan met het creéren van de tweede kaart.

U kunt ook naar ﬁ = Kaart bewerken gaan en op Kaart toevoegen tikken nadat het in kaart brengen is
voltooid. Als u de tweede kaart hebt voltooid, kunt u tussen de kaarten wisselen via ﬁ = Kaart bewerken.
Opmerking: Nadat u de kaart hebt omgeschakeld, worden de schema's en maai-instellingen van de huidi-
ge kaart toegepast.

Opmerking: 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 ver-
plaatsen tussen twee kaarten.

6 Bediening

6.1 De eerste keer maaien starten

Tips vooraf bij het maaien:

* Gebruik een duwmaaier om het gras te maaien tot een hoogte van maximaal 10 cm.

» 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.

* Vul de gaten in het gazon op.

 Stel vooraf uw maaivoorkeuren in via de app (zoals maai-efficiéntie, maaihoogte en maairichting).

» Uw tuin in kaart brengen.
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a) Starten via het bedieningspaneel
1. Druk op de Stop-knop, til de bovenklep op en voer de pincode in.

Dan't set to DOoC
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4. Druk op de knop [>| en sluit vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De robot verlaat het oplaad-
station en start het maaien van het hele gebied. U kunt ook in de app op Starten tikken om te beginnen

met maaien. ‘

=
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b) Start via de app
1. Open de app.
2. Selecteer een maaimodus en tik op Start om het maaien te starten.

6.2 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 gedrukt.
Om de bediening te hervatten, kunt u uw pincode invoeren op het bedieningspaneel.

6.3 Doorgaan

Om de taak te hervatten wanneer de robot is gepauzeerd, drukt u op de knop [>| en sluit vervolgens bin-
nen 5 seconden de bovenklep. De robot hervat de vorige maaitaak. In plaats daarvan kunt u ook op Verder
gaan tikken in de app om de maaitaak te hervatten.
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6.4 Keer terug naar het oplaadstation

Om de robot terug te sturen naar zijn oplaadstation, drukt u op het bedieningspaneel op i 4 Bevestig om
de huidige taak te pauzeren of te annuleren en sluit vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De
robot keert automatisch terug naar het oplaadstation om op te opladen. U kunt ook Begin terugkeren naar
station in de app selecteren om de robot terug te sturen.

7 Dreamehome-app

Waar u meer kunt ontdekken

De Dreamehome-app is meer dan een afstandsbediening. U kunt veel bedieningen in de app uitvoeren:
diverse instellingen op afstand maken, diverse maaimodi uitproberen, de kaart vri) bewerken en maaische-
ma's aanpassen.

7.1 Maaimodi

De robot biedt verschillende maaimodi. U kunt in de app schakelen tussen modi, waaronder hel Maaien van
het hele gebied, Zonemaaien, hel Maaien van de randen, Spotmaaien en Handmatige modus.

r‘_:'aﬁ

Pas uw gazon aan door in de app vormen toe te voegen via ﬁ = Kaart bewerken > Vormen. Gedefinieer-
de vormen worden uitgesloten van maaien in alle maaimodi. U kunt de positie en grootte daarvan wijzigen
of ze verwijderen in Vormen.

7.2 Maaivormen

AN
u[e)

9=0

/.5 Het EdgeMaster™ 2.0-maaisysteem

Met de EdgeMaster™ 2. 0-technologie kunnen de messchijven naar buiten uitbreiden tijdens het maaien
van de rand van uw gazon, waardoor de afstand tussen schijf en rand minder dan 3 cm bedraagt voor
grondige en precieze randafwerking. Deze functie maximaliseert het maaibereik en verbetert het aanzicht

: - — - :
van uw gazon. Ga in de app naar o g Instellingen voor het maaien van de randen = EdgeMaster™.

F
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=0
7.4 Schema

MNadat de eerste kaart is voltooid, maakt de robot automatisch twee wekelijkse maaischema’s aan op basis
van de grootte van het gazon: "Lente & zomer-schema” en "Herfst & winter-schema”. U kunt in de app op

— | tikken om het schema gedetailleerd in te stellen. Met de schemafunctie kun u het 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 au-
tonoom werkt, kunt u in de app naar Instellingen > Niet storen gaan en de tijd voor Niet storen instellen.

=

=0

/7.5 Kinderslot

Als u zich zorgen maakt dat kinderen de robot bedienen, gaat u in de app naar Instellingen en schakelt
u de functie Kinderslot in. Als deze functie is ingeschakeld, wordt de robot vergrendeld als gedurende 5
minuten geen bedieningen zijn uitgevoerd terwijl de bovenklep open staal.

i

7.6 Regenbescherming

Als u zich zorgen maakt dat slechte weersomstandigheden het maaien kunnen beinvloeden, kunt u op het
bedieningspaneel of in de app onder Instellingen de functie Regenbescherming inschakelen. Als deze
functie is ingeschakeld, stopt de robot automatisch met maaien en keert hij terug naar het oplaadstation
als het regent. U kunt de regenbeschermingstijd instellen in de app.

Opmerking: Het maaien van nat gras kan uw gazon beschadigen. Het is aan te raden om de beschermings-
duur te verlengen zodat het gras droog kan worden voordat er opnieuw gemaaid wordt.

£ ¥

f,—

1.7 Vorstbescherming

Als de temperatuur zakt tot onder 6 °C kan door te maaien het gazon blijvend worden beschadigd. De accu
wordt uit veiligheidsoverwegingen niet opgeladen. Om dit te voorkomen, kunt u op het bedieningspaneel
of in de app onder Instellingen de functie Vorstbescherming inschakelen. Hierdoor wordt het maaien
automatisch gepauzeerd en wordt de robot teruggestuurd naar het oplaadstation wanneer de temperatuur
onder 6 °C zakt. De robot hervat het maaien zodra de temperatuur boven 11 °C komt.

v
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7.8 Beveiligingsfuncties

De robot is voor extra veiligheid uitgerust met meerdere antidiefstalvoorzieningen, aangestuurd door de
ingebouwde GP5. Bovendien kan de camera aan de voorzijde de aanwezigheid van een mens detecteren,
waardoor de robot een effectieve tuinbewaker is.

7.8.1 Optil-alarm

Als deze functie is ingeschakeld, gaat er onmiddellijk een alarm af als de robot wordt opgetild en wordt de
robot vergrendeld. Om de werking te hervatten, moet u eerst de PIN-code op de robot invoeren.

Ay
=0

7.8.2 Alarm buiten kaart

Als deze functie is ingeschakeld, wordt de robot vergrendeld en gaat het alarm onmiddellijk af als deze zich

buiten de kaart bevindt.
=0

Met deze functie ingeschakeld kunt u de huidige locatie van de robot in Google Maps zien.

!0*='o"i2

7.8.4 Waarschuwing voor menselijke aanwezigheid

/.8.3 Realtime locatie

Wanneer deze functie is ingeschakeld, stuurt de robot een bericht naar u wanneer de aanwezigheid van

een mens wordt gedetecteerd. S
~\.’ -9-
=%

Tik c}po om een live videobeeld vanaf de camera aan de voorzijde van de robot te bekijken, zodat u uw

tuin altijd en overal kunt bewaken.
9=

7.8.5 Realtime video
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7.8.6 Patrouille

Terwijl de robot stand-by staat, kunt u hem via de app specifieke grenzen of plekken in uw tuin laten pa-
trouilleren. Om toegang te krijgen tot deze functie, gaat u naar n > Patrouille.

OQ
=

Om de oplaadperiode van de robot aan te passen aan specifieke uren, kunt u in de app onder Instellingen
> Opladen de functie Aangepaste oplaadperiode inschakelen. Wanneer deze functie is geactiveerd, laadt
de robot zichzelf op tot 20% wanneer het accuniveau laag is, onder voorwaarde dat geen maaitaken zijn
ingesteld. De robot wordt alleen volledig opgeladen gedurende de ingestelde oplaadperiode. U kunt ook
het Accuniveau voor automatisch opladen en het Accuniveau voor het hervatten van taken aanpassen
om in te stellen bij welk accuniveau de robot automatisch terugkeert naar het oplaadstation of onvoltooide

maaitaken hervat. j
4

79 Aangepaste oplaadperiode

9=0

Opmerking: Het Dreame-ontwikkelteam voert voortdurend OTA-updates (draadloos) en onderhoud uit
voor de firmware en de app. Controleer op updatemeldingen of schakel de automatische updatefunctie 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 5-8 weken of eerder

Opmerking: U kunt de resterende tijd van de maaimessen controleren door in de app naar Instellingen >
Verbruiksartikelen & 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.
Opmerking: Als u in uw tuin gebieden aangewezen hebt voor routinematige reiniging en onderhoud door
de robot, kunt u onderhoudspunten op de kaart instellen door naar Instellingen > Ga naar Onderhouds-
punt > 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 maaikop en
aandrijfwielen verstoppen, wat de maai-, docking- en bewegingsprestaties kan beinvioeden. We raden aan
een reinigingsset te gebruiken, verkrijgbaar in plaatselijke winkels of online.

/N Waarschuwing: schakel de robot uit en haal de stekker uit het oplaadstation voordat u het oplaadstati-
on schoonmaakt.

Voorzichtig: Zorg ervoor dat de beschermkap van de LIDAR op de LIDAR zit voordat u de robot onderste-
boven draait om schade aan de LIDAR te voorkomen.
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* De behuizing, het chassis en de maaikop:
1. Schakel de robot uit.

2. Bedek de LIDAR met de beschermkap.

5. Leg de robot ondersteboven.

4. Reinig de behuizing, de maaikop en het chassis met een slang.

A Waarschuwing: Raak de maaimessen niet aan bij het reinigen van het chassis. Draag bij het schoon-
maken handschoenen.

Let op: gebruik voor het reinigen geen hogedrukreiniger. Gebruik voor het reinigen geen schoonmaak-
middelen.
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5. Gebruik een pluisvrije doek om de LIDAR-sensor voorzichtig schoon te maken.

= Laadcontacten en camera aan de voorzijde:

Gebruik een schone doek om de laadcontacten op de robot en het oplaadstation schoon te vegen en maak
ook de camera aan de voorzijde schoon. Houd de laadcontacten en de camera aan de voorzijde droog na
het schoonmaken.

« Aandrijfwielen:
Gebruik een borstel om modder van de wielen te verwijderen voor een goede grip.

8.2 Onderdelen vervangen

* De maaimessen vervangen

Vervang de maaimessen regelmatig om ze scherp te houden. Het wordl aanbevolen om de maaimessen
elke 6 - 8 weken of eerder te vervangen. Gebruik uitsluitend originele Dreame-maaimessen (MBKA10/
MQBAI10).

A Waarschuwing: Schakel de robot uit. Draag beschermende handschoenen voordat u de maaimessen
vervangt.

Opmerking: Vervang alle drie maaimessen tegelijk om een gebalanceerd maaisysteem te garanderen.

1. Schakel de robot uit. 2. Bedek de LIDAR met de beschermkap.

- B
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5. Zet de robot op een zachte ondergrond en 4 Verwijder de houder door op de knop onder
leg hem ondersteboven. de maaikop te drukken.

5. Verwijder het maaimes door het gat van het
maaimes uit te lijnen met de as.

S W
= Ih'ﬂ,:‘%:—'fi. y

A

7. Druk op de knop onder de maaikop en lijn het 8. Controleer of de maaimessen vrij kunnen
gat van de houder uit met de as om de houders draaien.
en de maaimessen vast te zetten.
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9 Accu

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. Laad de accu niet op bij een
omgevingstemperatuur boven 45 °C of onder 6 °C. De temperatuur voor langdurige opslag van de accu
moet tussen -10 en 35 °C liggen. Om de schade te minimaliseren, is de aanbevolen opslagtemperatuur
voor de accu tussen 0 en 25 °C.

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.

Oplaadmodus voor bijna lege accu:
Wanneer de oplaadmodus voor bijna lege accu is geactiveerd, worden functies die niets met opladen te ma-
ken hebben uitgeschakeld (het scherm en het netwerk worden uitgeschakeld).

o Om de oplaadmodus voor bijna lege accu in te schakelen, houdt u tegelijkertijd de knop >l en de knop O
ingedrukt en drukt u tegelijkertijd 5 keer snel op de knop &). U hoort een gesproken aanwijzing: de oplaad-
modus voor bijna lege accu is ingeschakeld.

¢ (Om de oplaadmodus voor bijna lege accu uit te schakelen, herstart u de robot of drukt u 5 keer snel op de

knop ().

10 Winterstalling

* Robotmaaier

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_Bewaar de robotmaaier binnen op een droge plaats, bij een temperatuur hoger dan 0 °C.

¢« (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 winteropslag het oplaadstation terug en plaats de robot erin om op te opladen.
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 tegenkomt 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.

A Waarschuwing: Schakel de robot uit voordat u hem vervoert.

P\ Waarschuwing: Til de robot op aan het achterste handvat en houd de maaikop uit de buurt van uw
lichaam.
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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 Bluetooth.
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 werkL

5. Ga dichter bij de robot staan om een Blue-
tooth-verbinding tot stand te brengen.

Robot opgetild.

Het wiel staal niet op de
grond.

1. Zet de robot terug op een viakke ondergrond.
2. Voer de pincode op de robot in en bevestig.
3. De robot kan niet over objecten hoger dan 5,5
cm rijden. Houd de grond waar hij werkt vlak.

Robot gekanteld.

De robot kantelt meer dan
5T

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°) niet beklimmen.

Robot zit vast.

De robot zit vast en slaagt er
niet in orn eruit te komen.

1. Haal de obstakels in de omgeving weg en pro-
beer het opnieuw.

2. Breng de robot handmatig naar een viakke en
open plek op de kaart en voer de taak opnieuw uit.
Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer het
dan opnieuw als de robot zich in het oplaadstation
bevindL

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 10 cm. U kunt de obstakelvermijdingshoogte
aanpassen of een handmaaier gebruiken om het
gazon van tevoren te maaien om te voorkomen dat
de robot vast komt te zitten.

5. Als de robot vaak vast komt te zitten op deze
plek, kunt u dit gebied instellen als verboden zone.

Storing van de linker-
en rechtervoorwielen
enf/of de linker- en

rechterachterwielen.

Het wiel kan niet draaien
of de wielmotor heeft een
probleem.

1. Maak de achterwielen schoon en probeer het
opnieuw.

2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de
robot opnieuw op te starten.

5. 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 snijmotor.

1. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.
2. Controleer of het omringende gras hoger is
dan 10 cm. U kunt een duwmaaier gebruiken
om het gazon van tevoren te maaien om te
voorkomen dat de maaikop wordt geblokkeerd
door hoog gras.

5. 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
op met de klantenservice.
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Probleem

Qorzaak

Oplossing

De maaikop kan niet
omhoog of omlaag
bewegen.

De maaikop kan niet om-
hoog of omlaag bewegen.

1. Reinig de maaikop 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 mel de klantenservice.

De maaikop kan niet
opzij bewegen.

De maaikop kan niet opzij
bewegen.

1. Maak het snijsysteem schoon en verwijder
vuil of vreemde voorwerpen.

2. Als deze fout zich blijift voordoen, kunt u eerst
de EdgeMaster™-functie uitschakelen.

3. Als het probleerm aanhoudt, neemt u contact
op met de klantenservice.

Bumperstoring.

De sensor voor de voor-
bumper wordt constant
geactiveerd.

1. Controleer of de robot ergens vastzit.

2. Tik zachtjes op de bumper en controleer of
hij terugveert.

3. Als deze fout blijft optreden, probeer dan de
robot opnieuw op Le starten.

4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op mel 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.

1. Controleer of het oplaadstation correct op het
elektriciteitsnet is aangesloten.

2. Controleer of de laadcontacten op de robot
en het oplaadstation schoon zijn.

3. Probeer de robot opnieuw in het oplaadstati-
on te docken nadat u alles gecontroleerd hebt.
4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op mel de klantenservice.

Accutemperatuur te
hoog.

De accutemperatuur is =
60°C.

1. Gebruik de robot op plaatsen waar de om-
gevingstemperatuur lager is dan 40°C_ U kunt
wachten tot de temperatuur van de accu auto-
matisch daalt.

2. U kunt de robot uitschakelen en na een tijdje
opnieuw opstarten.

3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op mel de klantenservice.

Batterijtemperatuur is
hoog.

De accutemperatuur is =
45°C.

1. Het opladen kan mislukken als de accutem-
peratuur hoger is dan 45°C.

2. Gebruik de robot op plaatsen waar de omge-
vingstemperatuur lager is dan 40°C.

Batterijternperatuur is
laag.

De accutemperatuur is =
6°C.

1. Het opladen kan mislukken als de accutem-
peratuur lager is dan 6°C.

2. Gebruik de robot waar de omgevingstempe-
ratuur hoger is dan 6°C.

LiDAR is geblokkeerd.

LIDAR is geblokkeerd
(bijvoorbeeld de bescherm-
kap van de LIDAR is niet
verwijderd).

1. Verwijder de beschermkap van de LIDAR en
probeer hel opnieuw.

2. Als de LIDAR aan de bovenkant van de robot
erg vuil is, reinig deze dan met een pluisvrije
doek en probeer het opnieuw.
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Probleem

QOorzaak

Oplossing

LiDAR-storing.

LiDAR is erg wuil of er is een

1. Controleer of de LiDAR wvuil is. Reinig indien
nodig en probeer het opnieuw.
2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de

sensorfout. robot opnieuw op te starten.
5. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op mel de klantenservice.
Veeg de LiDAR-sensor boven op de robot
LIDAR is vies. LIDAR is vies. schoon met een schone doek. Houd de LIiDAR

na het schoonmaken droog.

LIDAR-temperatuur is
hoog.

De temperatuur van de
LIDAR is 280 °C.

1. De robot zal automatisch proberen terug te
keren naar het oplaadstation om af te koelen.
2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een omge-
vingstemperatuur werkt van lager dan 40 °C.

5. Zet de robot op een schaduwrijke, koele

en goed geventileerde plek. 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 probleerm aanhoudt, neemt u contact
op met klantenservice.

LiDAR-temperatuur is
e hoog.

De temperatuur van de
LIDAR is 290 °C.

1. De LiDAR is uitgeschakeld vanwege de hoge
termperaturen.

2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een omge-
vingstemperatuur werkt van lager dan 40 °C.

5. Zet de robot op een schaduwrijke, koele

en goed geventileerde plek. Het alarm stopt
wanneer de temperatuur weer in het normale
bereik valt.

4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact
op mel klantenservice.

Robot is verdwaald.

De positionering is ver-
dwaald.

1. Controleer of de LIDAR aan de bovenkant van
de robot vuil is. Vuil heeft invioed op de positio-
nering.

2. Breng de robot handmatig naar een open
plek op de kaart en probeer de taak opnieuw uit
e voeren.

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 maai-
taak 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 hel opnieuw.

2. Bestuur de robol op afstand via de app om
hem uit de verboden zone te halen en probeer
hel opnieuw.
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

De robot bevindt zich
buiten de kaart.

De robot bevindt zich buiten
de kaarlL

1. Breng de robot handmatig binnen de kaart en
probeer hel opnieuw.

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

Noodstop geactiveerd.

Er is 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.

Accu niveau 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. Vioer de pincode op de robot in en bevestig.
2. U kunt in de app onder Instellingen de functie
Alarm buiten kaart uitschakelen.

Het is niet gelukt om
terug te keren naar het
oplaadstation.

De robot kan hel oplaadsta-
tion niet vinden bij terugke-
ren naar het oplaadstation.

1. Controleer of er obstakels zijn die de robot
blokkeren. Haal de obstakels weg en probeer het
opnieuwW.

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. Ga na of de reflecterende folies op het op-
laadstation vuil of geblokkeerd zijn.

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 afstands-
bediening in het oplaadstation te docken.

Positionering mislukt.

De positionering mislukt
wanneer de robot een maai-
taak probeert te starten.

1. De LIDAR wordt mogelijk geblokkeerd. Breng
de robot handmatig naar een vlakke en open
plek op de kaart en voer de taak opnieuw uit.

2. Als deze fout zich blijft voordoen, probeer het
dan opnieuw als de robot zich in het oplaadsta-
tion is gedockL

Orvoldoende ruimte
om voor het station te
keren.

Orvoldoende ruimte om
voor het station te keren.

1. Als het station aan de rand van de kaart of
daarbinnen is geplaatst, zorg er dan voor dat er
ten minste 1 m vrije ruimte is tussen het voorste
gebied van de grondplaat van het station en de
grens van de kaart; anders kan de robot moge-
lijk niet keren.

2. Verplaats het station of wijzig de kaart in
Kaart bewerken.

Fad geblokkeerd.

Pad geblokkeerd.

1. Controleer of er een verboden zone is ingesteld
op het pad.

2. Controleer of er obstakels zijn die de robot
blokkeren.

5. Als de robot nog steeds niet kan passeren, ver-
wijdert u het pad in Kaart bewerken en stelt u een
nieuwe in.
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Probleem

Qorzaak

Oplossing

De camera aan de voor-
Zijde is vuil.

De camera aan de voorzijde
is vuil.

Veeg de camera aan de voorzijde schoon met
een schone doek.

Er is een probleem met
de camera aan de voor-
Zijde.

Er is een probleem met de
camera aan de voorzijde.

1. Veeg de camera aan de 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 aan de
voorzijde wordt geblok-
keerd.

De camera aan de voorzijde
wordl geblokkeerd.

Veeg de camera aan de voorzijde schoon met
een schone doek.

Fout bij grensdetectie
tijdens Auto-Mapping.

Fout bij grensdetectie tij-
dens Auto-Mapping.

1. Zorg ervoor dat de lichtomstandigheden
geschikt zijn, niet te fel en niet te donker.
Z2_Controleer of het helder weer is, zonder mist
of regen.

3. Zorg ervoor dat de camera aan de voorzijde
schoon is en het zicht ervan onbelemmerd is.
4. Zorg ervoor dat het grondopperviak gelijkma-
tig is, want oneffenheden kunnen de detectie
beinvioeden.

5. Als de grensdetectie blijft mislukken, schakel
dan over naar de afstandsbedieningmodus voor
het in kaart brengen.

Abnormale trillingen.

Abnormale trillingen.

1. Inspecteer de integriteit van de maaikop om
te bepalen of deze beschadigd is. Als schade
wordt geconstateerd, vervangl u de maaikop.
2. Als de maaikop intact is, neemt u contact op
met de klantenservice.
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13 Specificaties

A3 5000
Productnaam Dreame Robotmaaier A3 AWD Pro
Merk Dreame
BEEIEII‘.IfDr- Maodel MXXAF301
matie
Afmetingen 740 x 532 x 325 mm
Gewicht (inclusief accu) 24,3 kg
Aanbevolen werkcapaciteit 5000 m?
Standaard: 2500 m?/24hrs
Maai-efficiéntie (EGMF-norm) Efficient: 3500 m?/24hrs
_ Haast : 5000 m?*/24hrs
Maaien
Maaihoogte 3 -10 em (in stappen van 5 mm)
Maaibreedte 40 cm
Oplaadtijd” 110 min
Geluidsvermogensniveau LWA 65 dB(A)
Geluidse- Geluidsvermogen onzekerheden KWA 3 dB(A)
mISSIe Geluidsdrukniveau LpA 54 dB(A)
Geluidsdruk onzekerheden KpA 3 dB(A)
; 0 ~ 50°C
BENISEhOCRILLD Aanbevolen: 10 ~ 35°C
i — | Opslagtemperatuur op lange termijn T > 9
Bedrijfsom Aanbevolen: 0 ~ 25°C
standighe-
den Robot: IPXé6
IP-beschermingsgraad Oplaadstation: [PX4
Voeding: IP&7
Maximale helling voor maaigebied 80%
Bluetooth-frequentiebereik 24 GHz ~ 24835 GHz
80211b: 16 + 2 dBm (@ 11 Mbps)
80211g: 14 + 2 dBm (@ 54 Mbps)
PR B eTOgen 80211n: 13 + 2 dBm (@ HT20, HT40)
o Bluetooth: 749dBm
Connectivi-
teit Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz
o (2400 - 24835 MHz)
e LTE-FDD: B1/3/7/18/20/28A
Hinlsenace LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZ55




A3 5000

Rijsnelheid bij afstandsbe-
diening

045 m/s — 0.8 mfs

Aandrijffmo- | _. e : Standaard: 0,35 m/s
P Rijsnelheid tildens het maai- Efficiant: 0.6 m/s
= Snel: 0,8 m/s
Motortype MNaafmotor
Snijmotor | Toerental 2800/min

Model accu MBFA40
Type accu Lithiumaccu

Accu (robot)
Nominale capaciteit 10000 mAh
MNominale spanning Max. 36 V
Model oplader MPAA3Z(D

) Ingangsspanning 100 ~ 240 V AC
Voeding

Uitgangsspanning 42V
Uitgangsstroomsterkte HhA
Model oplaadstation MCAZ20
Ingangsspanning 42V

Oplaadstati- Uitgangsspanning 42V

on

Ingangsstroomsterkte 5A
Uitgangsstroomsterkie 5A

DREAME
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Uplink Downlink Max. RF-uit- Frequentie-
Normen |[Band P GNSS 9 t
(MHz) (MHz) | gangsvermogen band
1 1920 -1980 | 2110 - 2170 9% 9
3 1710 - 1785 | 1805 - 1880 93 .9
2500 - 2620 -
/ 2570 2690 23+2
8 880-915 | 925-960 23 4 2
20 | 832-842 791 - 821 23 2
LTE
28 703-748 | 758 - 803 93 9
GPS/GLO-
38 225550 ES’ESD 9%+ 2 NASS/BDS/ | 1559 - 1592
Galileo/ MHz
i 2300 - 2300 - 5% i e
2400 2400 -
2496 — 2496 — ,
4 2690 2690 2otg
3 1710 - 1785 | 1805 - 1880 3042
GSM
8 880 - 915 925 - 960 23 4 2
1 1920 - 1980 | 2110 - 2170 93 9
WCDMA
3 880 - 915 925 - 940 95+

[2] Laadtijd is van toepassing wanneer de robot automatisch terugkeert naar het oplaadstation in het geval
de accu bijna leeg is.
|3] Landen/regio’s die hieronder vallen: Albanig, Andorra, Oostenrijk, Belgié, Bosnié en Herzegovina, Bul-
garije, Kroatié, Cyprus, Tsjechié, Denemarken, Estland, Finland, Frankrijk, Duitsland, Griekenland, Guernsey,
Hongarije, lsland, lerland, talig, Kosovo, Letland, Liechtenstein, Litouwen, Luxemburg, Macedonié, Malta,
Moldavié, Monaco, Montenegro, Nederland, Noorwegen, Polen, Portugal, Roemenié, Servié, Slowakije,

Slovenig, Spanje, Zweden, Zwitserland, Verenigd Koninkrijk, Oekraine.

Opmerking: De specificaties zijn onderhevig aan wijzigingen aangezien wij voortdurend onze producten
verbeteren. Ga voor de meest recente informatie naar onze website https://global dreametech com.
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Instrucoes originais
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1 Instrucoes de seguranca

1.1 Instrucdes gerais de seguranca

» Evite utilizar a maquina e os respetivos periféricos em condicdes meteoroldgicas adversas especialmente
quando existe risco de trovoada.

» |eia atentamente e compreenda o manual do utilizador antes de utilizar o produto.

» Utilize apenas o equipamento recomendado pela Dreame com o produto. Qualquer outra utilizacao &
incorreta.

= Nao permita que criangas se aproximem ou brinquem com a maguina enquanto estiver em funcionamento.

* Nao utilize o produto em areas onde as pessoas nao estejam cientes da sua presenca.

* Ao operar manualmente o produto com a aplicacao Dreamehome, nao corra. Ande, tenha cuidado ao
caminhar em inclinagdes e nao se desequilibre.

= Evite utilizar o produto quando houver pessoas, especialmente criangas ou animais, na area de trabalho.

» Se esliver a operar o produto em areas publicas, cologue sinais de aviso ao redor da area de trabalho com
0 seguinte texto: "Aviso! Corta-relva autormatico! Mantenha-se afastado da maquina! Supervisione as crian-
cas!’

* UUse calcado resistente e calgas ao operar o produto.

» Para evitar danos no produto e acidentes com veiculos e pessoas, nao defina areas de trabalho ou percur-
s0s de transporte em vias publicas.

* Nao togue em pecas moveis perigosas, como o disco das ldminas, antes da sua paragem completa.

» Procure assisténcia medica em caso de ferimentos ou acidentes.

* Cologue o produto em OFF antes de eliminar obstrugdes, fazer trabalhos de manutencao ou examinar o
produto. Se o produto vibrar de forma anormal, inspecione-o para verificar se ha danos antes de o reiniciar.
Mao utilize o produto se alguma peca estiver com defeito.

» Nao instale o cabo principal em areas onde o produto corte. Siga as instrugdes fornecidas para a instalagao
do cabo.

* Para carregar o produto, utilize apenas a estacao de carregamento incluida na embalagem. A utilizacao
incorreta pode resultar e choque elétrico, sobreaguecimento ou fugas do liquido corrosivo da bateria. Em
caso de fugas de eletrdlito, lave com agua/agente neutralizante e procure ajuda meédica se o liquido corrosivo
entrar em contacto com os olhos.

» Ap ligar o cabo principal & tormada elétrica, utilize um dispositivo de corrente residual (RCD) com uma cor-
rente de disparo maxima de 30 mA.

* Utilize apenas baterias originais recomendadas pela Dreame. A segurancga do produto ndo esta garantida
com baterias nao originais. Nao utilize pilhas nao recarregaveis.

» Mantenha cabos de alimentacao e/ou extensdes afastados da area de trabalho para evitar danos nos ca-
bos, que podem levar ao contacto com pecas sob tensao.

* As figuras utilizadas neste documento sao meramente ilustrativas. Consulte os produtos efetivos.

= Nunca permita que criangas, pessoas com capacidades fisicas, sensoriais ou mentais reduzidas ou com
falta de experiéncia e conhecimento, ou pessoas nao familiarizadas com estas instrucgdes, utilizem a maquina.
Os regulamentos locais podem limitar a idade do operador.

* Nao ligue nem toque em cabos danificados ainda ligados a tomada elétrica. 5e o cabo ficar danificado
durante o funcionamento, desligue a ficha da tomada elétrica. Um cabo desgastado ou danificado aumenta o
risco de choque elétrico e deve ser substituido por pessoal de assisténcia técnica.

= Nao empurre o produto com forga ou rapidamente, pois isso pode danifica-lo.

* Para manter a conformidade com o0s requisitos de exposicao a RF, deve ser mantida uma distancia de
35 cm entre o dispositivo e a pessoa.

* AVISO: Para recarregar a bateria, utilize apenas a unidade de alimentagao amovivel fornecida com este
aparelho.
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1.2 Instrucdes de seguranca para a instalacao

= bvite instalar a estacao de carregamento em areas onde as pessoas possam tropecar nela.

* Nao instale a estacao de carregamento em areas onde haja risco de acumulacdo de agua.

= Nao instale a estagao de carregamento, incluindo acessorios, a menos de 60 cm de qualquer material
combustivel. O mau funcionamento ou 0 sobreaquecimento da estacao de carregamento e da fonte de ali-
mentagdo podemn causar incéndios.

1.3 Instrucdes de seguranca para a operacao

* Mantenha as maos e os pés afastados das laminas rotativas. Nao ponha as maos ou 0s pés perlo ou abaixo
do produto ligado.

= Nao levante nem desloque o produto ligado.

« Utilize o0 modo de estacionamento ou ponha o produto em 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 contréario, as
laminas podem ficar danificadas ao tocar em objetos.

* Nao cologue objetos em cima do produto ou da estagao de carregamento.

* Nao utilize o produto se o botdo de paragem STOP ndo estiver a funcionar.

* Evite colisdes entre o produto e pessoas ou animais. Se uma pessoa ou animal estiver no caminho do pro-
duto, pare-o imediatamente.

* Coloque o produto emn OFF sempre que nao estiver em funcionamento.

* Nao use o produto simultaneamente com um aspersor emergente. Utilize a fungdo Agendamento para
garantir que o produto e o aspersor emergente nao funcionam ao mesmo tempo.

* Evite colocar um canal de ligagao onde estejam instalados aspersores emergentes.

* Nao opere o produto na presenca de agua parada na area de trabalho, como em caso de chuvas fortes ou
acumulacao de agua.

1.4 Instrucoes de seguranca para a manutencao

» Defina o produto para OFF ao realizar a manutencao.

* Depois da lavagem, ponha o produto no chao na respetiva orientacao normal e nao virado ao contrario.

» Nao vire o produto ao contrario para limpar o chassis. Se o virar para o limpar, volte a coloca-lo na sua
orientacao correta a sequir. Esta precaucao e necessaria para evitar a entrada de agua no motor, o que pode
afetar o funcionamento normal.

* Desligue a ficha da estacao de carregamento ou acione o dispositivo de desativacao antes de limpar ou
fazer a manutencao na estacao de carregamento.

« Nao utilize uma lavadora 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 cur-
to-circuito ou forem expostas a agua, fogo ou altas temperaturas. Manuseie-as com cuidado, ndo as desmon-
te nern abra, e evite qualquer tipo de ma utilizacao elétrica/mecanica. Guarde-as ao abrigo da luz solar direta.
1. Utilize apenas o carregador de bateria e a fonte de alimentacao fornecidos pelo fabricante. A utilizacao de
um carregador e de uma fonte de alimentagao inadequados pode causar choqgues elétricos e/ou sobreaque-
cimento.

2. NAO TENTE REPARAR OU MODIFICAR AS BATERIAS! As tentativas de reparagdo podem resultar em feri-
mentos graves devido a explosao ou choque elétrico. Os eletrélitos libertados de uma fuga sao corrosivos e
toxicos.

3. Este aparelho contém baterias que s6 podem ser substituidas por pessoas qualificadas.

1.6 Riscos residuais
Para evitar ferimentos, use luvas de protecao ao substituir as laminas.
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1.7 Simbolos e autocolantes

AVISO -
Leia as instrucoes de utilizacdo antes da operacao da maquina.

AVISO -
Mantenha uma distancia segura da maquina durante a operacao.

AVISO -

Acione o dispositivo de desativacao antes de trabalhar ou levantar a
maguina.

AVISO -
Nao ande na maquina.
Nao toque na lamina rotativa.

1 | |B[> | vel>| T | =

AVISO -

Nao é permitido descartar este produto como lixo doméstico comum.
O produto tem de ser reciclado de acordo com os requisitos legais
locais.
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Este produto esta em conformidade com as diretivas CE aplicaveis.

3
@ Classe llI

||_;.__!,|_| Antes do carregamento, leia as instrucdes.
- Corrente continua
Classe ll

UTILIZACAO PREVISTA

O produto para jardim destina-se ao corte de relva domestico. Foi concebido para cortar relva com frequén-
cia, mantendo o relvado mais saudavel e com melhor aspeto do que nunca. Dependendo do tamanho do
relvado, o corta-relva pode ser programado para funcionar em qualguer hora ou frequéncia. Nao se destina a
escavacao, varrimento ou limpeza de neve.

C€

Pela presente, a TsingTing Intelligent Tech (Suzhou) Co., Ltd. declara que o modelo com equipamento de radio
Dreame MXXA?301 esta em conformidade com a diretiva 2014/53/UE. O texto completo da declaragao de
conformidade da UE esta disponivel no seguinte endereco da Internet: https://global dreametech.com/pages/
declaration-of-conformity.

O produto esta em conformidade com os regulamentos PSTI do Reino Unido. O texto completo da decla-
racao de conformidade esta disponivel no seguinte endereco da Internet: https://global dreametech.com/
pages/statement-of-compliance-for-uk-psti.

Para o manual eletrénico detalhado, aceda a https://global dreametech.com/pages/user-manuals-and-fags.

Aviso de seguranca da rede

Para garantir o funcionamento seguro deste dispositivo em ambientes de rede, s3o fornecidas as seguintes
informacoes:

Este dispositivo esta equipado com varias capacidades de comunicagao em rede, incluindo uma porta Ether-
net (RJ-45), um mdédulo de comunicacdo sem fios Wi-Fi e uma interface de depuracao USB. Ao iniciar, 0s
seguintes servigos de rede s3o ativados por predefinigao:

» Servigo de configuragdo da Internet (HTTP/HTTPS): escuta na porta 80 (HTTP) e na porta 443 (HTTPS)
para configuracao local e monitorizacao do estado. Para evitar a fuga de informmacoes, recomenda-se a de-
sativacao do servico HTTP logo a seguir a instalacao, a ativacao apenas do HTTPS e a implementagao de um
certificado TLS fiavel.

» Difusao de dispositivos (MDNS/SSDP): utilizada para o reconhecimento automaético através da difuso de
informacoes dos dispositivos dentro da rede local (LAN). Se nao for necessério, recomenda-se desativar esses
servigos para reduzir o risco de serem detetados.

» Interface USB: utilizada para atualizacoes locais de firmware e extracao de registos. Com o modo de depu-
racao ativado, pode expor as permissoes de acesso aos ficheiros do sistema. Recomenda-se limitar a utiliza-
¢ao a pessoal autorizado e desativar esta interface quando o dispositivo nao estiver em manutencao.

Para procedimentos de configuracao detalhados, consulte a seccao FPreparacdo para a primeira ulilizagao.

247
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2 Apresentacao do produto

2.1 Conteudo da caixa

o Cobertura protetora do LiDAR

9 Torre de carregamento
(com cabo de extensao de 10 m)

9 Fonte de alimentacgao

o Laminas sobressalentes x 18,
suportes x 6, pano sem pelos

9 Guia de iniciagao rapida

6 DRE&AME
. o I.. .I

fﬁ' * "'m ) ) ':'.
Ss 2 ei s
%% LL LR

Ry BEE AR

e Corta-relva robotico

G Placa base

@' Parafusos x 8, chave sextavada

@ Manual do utilizador
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2.2 Vista geral do produto

Botao de paragem

LiDAR

Luz de estado

Manipulo

Luz de enchimento \isor
Contactos de
carregamento

Roda omnidirecional Compartimento

da bateria

Disco das laminas
EdgeMaster™

Roda motriz ™

Camara frontal

[1] Equipado com motores de cubo.

2.3 OmniSense™ 3.0: sistema de detecao 3D ultrassensivel com camaras de |A

Exponencie os cuidados com o relvado com o OmniSense™ 3.0, um inovador sistema de detec¢ao 3D ul-
trassensivel equipado com duas camaras HDR assistida por algoritmo, para uma percecao mais abrangen-
te e detalhada do ambiente 3D do jardim.

OmniSense™3.0
@ Sistema de detecdo
3D ultrassensivel

Sistema de evasdo de obs-

taculos omnidirecional 3D
melhorado por |A
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2.4 Servico de ligacao com GPS e conectividade 4G

O robd esta equipado com o Servico de ligacao, oferecendo conectividade a rede celular 4G.

Ativar o Servico de ligacao

Ligue o robd e o Servico de ligagado ativa-se automaticamente. .11llacende-se no visor do robé e na aplica-
¢ao, indicando que a ativacao foi bem-sucedida. Pode ver o estado de utilizacao do Servigo de ligagao em

Ligacdes na aplicagao.

Com o Servigo de ligagao ativado, pode monitorizar remotamente o estado do robé e iniciar tarefas de cor-
te de relva sem ligagcao Wi-Fi. Além disso, ha um GPS integrado para rastreio da localizacao em tempo real,
aumentando as capacidades antirroubo do robd. Pode rastrear a sua localizacao em qualquer momento e
em qualquer lugar, e receber notificagdes se sair da area designada no mapa.

O servico Link entra em vigor a partir do momento da ativacao, de acordo com a configuragao do produto
que vocé comprou.® Para prolongar o servico ao expirar, entre em contacto com a equipa de assisténcia
pos-venda da Dreame através do e-mail aftersales@dreame.tech.

*WVerifigue no aplicativo o periodo gratuito restante do servigo Link ou entre em contato com a equipe de
pos-venda da Dreame para mais detalhes.

2.5 Sensores

Nome Descricao

Obtém informacoes do ambiente, facilita o posicionamento do robd, evita obstaculos e
deteta agua e sujidade.

LiDAR Alcance de detecao (a 100 kix): 40 m com 10% de refletividade; 70 m com 80% de refle-
tividade

Campo de visdo: 360° (horizontal) x 59° (vertical).

Deteta obstaculos, limites do relvado e presenca humana.

f_;;ﬁﬂmma;'f: Angulo de visdo: 89° (horizontal), 58° (vertical), 97° (diagonal)
Resolucao: 2 MP
GPS O robd possui uma func¢ao GPS integrada. Pode acompanhar a localizacao em tempo

real do robd no Google Maps através da aplicagao.

3 Instalacao

3.1 Selecao de um local adequado

*» Coloque a placa base numa superficie plana perto dos bordos do relvado e de uma tomada elétrica.
Coloque-a numa area com um sinal Wi-Fi forte.

Mota: Use o seu dispositivo movel para ajudar a verificar a intensidade do sinal Wi-Fi do local. Uma intensi-
dade do sinal Wi-Fi potente garante uma ligacao estavel entre o robd e a aplicagao.

Importante: o solo tem de ser suficientemente macio para permitir a instalacao dos parafusos.
Importante: se a estacao de carregamento estiver em plano inclinado, a inclinacao nao pode ser demasia-
do acentuada para evitar que o robd descaia e nao se consiga acoplar.

-
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= Mantenha pelo menos 1 m de espaco livre sem obstaculos a esquerda, a direita e a frente da placa base.
A relva a volta do local tem de ter uma altura inferior a 6 em. Se a relva estiver mais alta, corte-a primeiro
com um corta-relva manual. A relva alta pode dificultar o regresso do robd a estacao de carregamento.

& ™

3.2 Instalar a estacao de carregamento

@ Prenda a placa base ao solo com os parafusos e a chave sextavada fornecidos.

i ~
L
£
h %’
‘Hmmm 1.ﬂ='\» =
& /
@ Insira a torre de carregamento na placa base até ouvir um clique
£ ~
A
i
”m AL 1#'=_-_.}1:
‘- —

@ Ligue a fonte de alimentacao ao cabo de extensdo e, em seguida, a uma tomada elétrica. Mantenha a
fonte de alimentacgao, pelo menos, 30 cm acima do solo.
Nota: O indicador LED na estacao de carregamento fica azul estavel enquanto estiver sob tensao.

ik k!
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@) Remova a cobertura protetora do LiDAR.

@ Acople o robd a estacdo de carregamento para carregar. Veja se os contactos de carregamento no robé
e na estacao de carregamento estao ligados corretamente.

MNota: A luz indicadora fica verde intermitente com o robd a carregar corretamente na estacao de carrega-
mento.

MNota: Se pretender adicionar uma garagem para protecao extra, utilize a garagem Dreame corresponden-
te, disponivel em lojas locais ou online. A utiliza¢ao de uma garagem gue ndo seja Dreame pode causar
problemas durante o carregamento.

i R
= B
Indicador LED na estacao de carregamento
Cor da luz do indicador LED Significado

1. Ha4 um problema na estacao de carregamento (como um problema
com a corrente ou tensao de carregamento).

Vermelho intermitente/constante .
2. O robd acopla na estagao de carregamento, mas o carregamento

estd anormal (por exemplo, curto-circuito nos contactos de carre-
gamento).

Estacao de carregamento sob tensao.

Azul constante Robd fora da estacao de carregamento.

Verde intermitente Robbd a carregar na estacao de carregamento.

O robd esta totalmente carregado na estacao/fora do horario de

Verde constante
carregamento.
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4 Preparacao para a primeira utilizacao

4.1 Familiarize-se com o painel de comando

Visor

Ligar/desligar Iniciar
Manipulo

Voltar Home

Visor
Icone Estado
(o) Nivel da bateria (Mostra o nivel atual da bateria.)
@f_i]l Carregamento (O robd acopla-se com sucesso na estacdo de carregamento.)
>B Bluetooth (O robé esta conectado a aplicacao via Bluetooth.)
S— Wi-Fi (O robd esta ligado a aplicacao via uma rede Wi-Fi.)
-ll" Servico de ligacao (O servico de ligacao esta ativado.)
@ Agendamento (Uma tarefa esta agendada para hoje e ainda ndo comecou.)
Comandos
Botao Funcao
Botao de ligar/ | Para ligar/desligar o robd, mantenha premido o botao (J) por 2 segundos. Certifi-
desligar () que-se de que esta fora da estacdo de carregamento.
Para iniciar o corte de area total ou retomar tarefas pausadas, prima o botao Dl e
Iniciar Bl feche a tampa num prazo de 5 segundos. A tarefa é cancelada se a tampa nao for
fechada num prazo de b segundos.
Para devolver o robd a estacao de carregamento para carregar, prima o botdo O e
Home O feche a tampa num prazo de b segundos. A tarefa é cancelada se a tampa nao for
fechada num prazo de 5 segundos.
Voltar O Para navegar um nivel acima no menu, prima o botao $.
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Comandos
Fara confirmar a selecao nos menus, prima o manipulo.
Para ativar o modo de emparelhamento Bluetooth, mantenha premido o manipulo
Manipulo durante 3 segundos.

Para navegar pelo menu, gire o manipulo no sentido dos ponteiros do reldgio/no senti-
do contrdrio aos ponteiros do relégio.

Para repor o robd para as definicdes de fabrica, mantenha premidos ao mesmo tempo

Iniciar + Voltar o botao [>| e o botao & durante 3 segundos. O cédigo PIN nao se apaga.

Mantenha premidos os botoes 1O e &) em simultaneo durante 3 sequndos para aceder

+
Home + Voltar a pagina Sobre em Definicoes. A pagina Sobre desaparecera em b segundos.

Manipulo + Vol- | Para repor o cédigo PIN, mantenha premidos simultaneamente o manipulo e o botao )
tar por 3 segundos.

Prima o botao de paragem Stop para abrir a tampa superior e parar o robd. O codigo

Parar PIN deve ser introduzido no painel de comando para retomar a operagao.

Vista geral da estrutura dos menus

Corte de area total

Corte de bordos

Ver Agendamento

Agendamento
Ativar/desativar Agendamento

Eficiéncia de corte de relva

I

Altura de corte de relva
Altura para evitar obstaculos
Modo Nao Incomodar
Protecao contra a chuva

Pagina principal -

Protecado contra geada

Alarme de levantamento

Alarme de posicao fora do mapa

Alterar o Codigo PIN

Repor o robd

*Pode ser atualizado dependendo da versao do software.
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Luz de estado no robd

Cor Significado

1. O robd estd em standby.

2. O robd esta a realizar uma tarefa ou esta em pausa.

Vermelho constante 3. A bateria est4 totalmente carregada (o brilho é menor do que
quando totalmente carregada).

4. O robd esta acoplado a estacao de carregamento e esta a carre-
gar.

Deslizante O robd acoplou-se a estacao de carregamento.

1. Rob& em patrulha.

2. O video em tempo real da camara frontal & mostrado atraves da

Vermelho pulsante aplicacao.

3. O robd esta a avancar em direcao ao local designado.

Vermelho intermitente O robd apresentou uma avaria durante a tarefa.

Onda a partir do centro O robd eslta a inicializar.

Nota: Pode personalizar o periodo de ativa¢ao e os cenarios da luz do robd em Definigbes > Luz.

4.2 Definicdes iniciais
Antes de ligar o robd pela primeira vez, sao necessarias algumas defini¢des basicas para que o robd figue
operacional.

€ Levante a tampa superior.

@) Mantenha premido o botao ([)ncr painel de comando durante 2 segundos para ligar o robd.
MNota: O robd liga-se autormaticamente quando se acopla a estacao de carregamento.
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&) Selecione o idioma preferido
Gire o manipulo no sentido dos ponteiros do relégio para descer e no sentido contrario para subir, a fim de
selecionar o seu idioma. Prima o manipulo para confirmar.

;- "y e ™

{ Defina o cédigo PIN

1. Gire o manipulo para selecionar um numero de 0 a 9. Gire no sentido dos ponteiros do relogio para
aumentar o nimero e no sentido contrario para diminui-lo. Prima o manipulo para confirmar e definir o
proximo digito. Para modificar o digito anterior, rode o manipulo para a esquerda até 0 e continue a rodar.
Importante: Nao defina o cédigo PIN como "0000".

Con't set to '000C

2. Introduza novamente o codigo PIN para concluir a definigao do codigo PIN.
Mota: Se as duas palavras-passe nao corresponderem, defina novamentle a nova palavra-passe.

@ Ligue o robd a Internet
Digitalize o codigo QR para descarregar a aplicacao Dreamehome para o seu dispositivo movel. Depois da
instalacao, crie uma conta e inicie a sessao.

Tambeém pode descarregar a aplicagao Dreamehome da App Store ou do Google Play.

Download on the F..,‘_ Get it on
7 Google Play

App Store

O robd suporta conectividade 4G e tem GPS integrado. No entanto, para um desempenho ideal, recomen-
damos configurar uma ligagao Wi-Fi.
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Antes da configuragao da rede:

* O robb e o seu dispositivo movel tém de estar na mesma rede Wi-Fi.

» O dispositivo mdvel ndo pode estar a mais de 10 m do robé.

= Ative a funcao Bluetooth no seu dispositivo movel.

1. Abra a aplicacao Dreamehome.

2. Pode ligar-se atraves de um dos seguintes métodos:

a. Digitalizar o cédigo QR: aceda a © Dispositivo e toque em — Digitalizar cédigo QR para ligar. Leia 0
cadigo QR no interior da tampa superior do robd para se ligar.

b. Adicionar manualmente: Aceda a @@ Dispositivo e toque em —]— Adicionar. Selecione o modelo do seu
robd para se ligar.

c. Reconhecimento automatico: o robd pesquisa dispositivos proximos. Toque no seu robd na lista de dis-
positivos encontrados para se ligar.

5. 5iga as instru¢des na aplicagao para concluir a ligacao a rede Wi-Fi.

Importante: utilize uma rede de banda Unica com uma frequéncia de 2,4 GHz ou uma rede de banda dupla
com uma frequéncia de 2,4/5 GHz.

Importante: certifique-se de que a sua rede Wi-Fi ndo tem firewall e ndo esta encriptada. Caso contrario, a
configuracao da rede pode nao ser bem-sucedida.

4. Mantenha premido o manipulo no painel de comando durante 3 segundos. O robd entra em modo de
emparelhamento Bluetooth.
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5. 5iga as instrugdes na aplicagdo para concluir o emparelhamento.

Como desvincular o rob6?

O robd é automaticamente vinculado a conta Dreamehome assim que o emparelhamento for bem-sucedi-
do. Cada dispositivo 56 pode ser associado a uma conta. Nao 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 Dreamehome. Aceda a & Dispositivo.

2.5e liver varios robds associados a sua conta Dreamehome, arraste para a esquerda ou para a direila para
aceder a pagina do robd que deseja editar.

3. Toque em no canto superior direito.
4. Selecione (=) Apagar.

Como partilhar o seu robd?

1. Toque em Enn canto superior direito.
2. Selecione [ /] Partilha de dispositivos.

Como sair ou apagar a sua conta Dreamehome?

1. Aceda a @ A minha > (G) > Conta.
2. Selecione Sair ou Apagar conta.

5 Mapear o jardim

Antes do mapeamento, verifique se:
» (O nivel da bateria do robd & superior a 50%.
* A cobertura proletora do LIDAR foi removida.

» A lampa superior esta fechada.
*» Robo corretamente acoplado a estagao de carregamento.

-
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5.1 Criar o limite virtual

Antes de iniciar o processo de mapeamento, tenha em mente o seguinte:

Importante: Nao deslogue manualmente o robd ao criar o limite, pois isso pode causar a falha do mapea-
mento.

Importante: quando o mapeamento comecar, nac acople remotamente o robd a estacao de carregamento
até que o mapeamento esteja concluido. Caso contrario, o LIDAR pode ficar blogueado e causar a falha do
mapeamento.

* Caminhe dentro de uma distancia de 5 m atras do robd durante o processo de mapeamento.

* O robd pode navegar em plano inclinado de até 80% (38°). No entanto, para melhores resultados de
corte, recomenda-se a manutencdo de uma area de trabalho inferior a 36% (20°).

4 \

---------------------

p S

« As dreas com uma largura inferior a 80 cm devemn ser definidas como caminhos para permitir a passa-
gem do robd (consulte a sec¢do 5.4: Definir caminho).

<gocm / @ BesH / @
X Vv
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= 5e o relvado tiver mais de 5,5 cm de altura do que o solo adjacente, mantenha o robd a, pelo menos,
10 cm de distancia do bordo. Se o relvado estiver nivelado com o terreno adjacente, o robd consegue atra-
vessar o perimetro para obter resultados de corte ideais ao longo dos bordos.

E N

« (s angulos de viragem tém de ser superiores a 90°. Angulos inferiores a 90° podem dificultar o corte
limpo do robd.

4 A Y
: M
'; £
=
" s

Iniciar mapeamento:
1. Toque em Iniciar criagao atraves da aplicacao. O robd verifica o respetivo estado e é calibrado. Sai auto-
maticamente da estacao de carregamento para a calibracao. Cuidado.

(3.0 -

.l | il r’._ _‘\'
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2. Guie o robd remotamente até ao bordo do relvado e toque em Definir ponto de inicio para estabelecer
o ponto de inicio para o limite.

4 N

5. Telecomande o robd para que se desloque ao longo do perimetro do relvado para mapear a area de
trabatho.

Detecao automatica de limites

Desenvolvido por um algoritmo de |A avangada, o robd utiliza a sua camara frontal para detetar areas com
relva e sem relva, permitindo-lhe a identificacao de limites sem necessidade de orientagao manual.
Depois de orientar o robd remotamente até ao bordo do relvado e de definir o ponto de partida, pode
utilizar o modo Detec¢do automatica de limites. Pode escolher se o robd deve atravessar o perimetro para
obter resultados de corte dos bordos mais precisos ou ficar perto dele para evitar que fique encravado.
Recomendamos que siga o robd durante este processo. 5e o robd nao conseguir detetar com precisao

0s limites, pode sair do modo Detecao automatica de limites e mudar para o telecomando em qualquer
momento.

Importante: O modo Detecao automatica de limites deve ser utilizado a luz do dia para garantir uma visibi-
lidade adequada. Evite utilizar esta funcionalidade em condi¢ées de pouca luz ou chuva.

Importante: Certifique-se de que a camara frontal do robd esta limpa e desobstruida.

4. Quando o robd regressa dentro de uma distancia de 1 m do ponto de partida, pode tocar em Fechar
Limite para concluir automaticamente o limite.
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5.2 Definir zona de exclusao

Embora o robd consiga evitar obstaculos automaticamente, ainda € necessario definir areas com risco de
queda, como piscinas e caixas de areia, como zonas de exclusao. Defina os objetos a proteger como zonas
de exclusdo (como um canteiro de flores, um trampolim, uma horta ou uma raiz de arvore exposta). Pode
tocar em Zona de Exclusao na aplicacao para continuar a criar zonas de exclusao. Em alternativa, pode
aceder a ﬁ > Edigao de mapas para criar ou apagar as zonas de exclusdo depois da conclusdo do mapa.

5.3 Criar mais zonas e expandir as existentes

» Para criar mais zonas

Se o relvado estiver separado por estradas ou se houver varios relvados isolados, togue em Definir zona
na aplicagao para continuar a criar areas de trabalho. Também pode adicionar, apagar ou modificar as
20nas em ﬁ > Edigao de mapas quando o mapa estiver concluido.

* Para expandir zonas existentes

Para expandir uma zona existente, toque em Definir zona na aplicagdo para criar a area a incluir. Se as
duas areas se sobrepuserem, serao automaticamente combinadas. Em alternativa, pode aceder a ﬁ =
Edicdao de mapas = Definir zona depois de concluir o mapeamento para expandir uma zona existente.

» Para separar e combinar zonas
Para dividir uma zona em zonas mais pequenas ou para combinar zonas divididas com a aplicagao numa

z0na maior, aceda a ﬁ > Edicdo de mapas > Definigdes da zona e togue em Dividir zona ou Unir na apli-
cacao.
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5.4 Definir caminho

Para zonas isoladas, crie um caminho para as ligar. Zonas isoladas sem um caminho s3o inacessiveis para o
robd.

Nota: Por predefinicdo, o robd apenas se move ao longo do caminho sem cortar a relva.

Importante: Se o relvado estiver dividido por passagens com mais de 5,5 ecm, coloque um objeto com uma
inclinacao igual & altura da passagem (como uma rampal).

.. [55cm

* Para ligar duas zonas de trabalho isoladas

Para areas isoladas, crie caminhos para as ligar, caso contrario, ficam inacessiveis para o robd. Togue em
Definir caminho para criar um caminho.

Importante: o inicio e o fim do caminho tém de estar na area de trabalho.

4 N

.

= Para ligar a area de trabalho e a estacao de carregamento

Se a sua estacado de carregamento nao estiver na area de trabalho, deve ser criado um caminho para a
ligar a area de trabalho. Toque em Definir caminho para criar um caminho que permita ao robd regressar
a estacao de carregamento.

Importante: tem de haver uma extremidade dentro da drea de trabalho e a outra mesmo a frente da esta-
¢ao de carregamento. Recomenda-se o alinhamento do caminho com a estagao de carregamento.
Importante: ao criar caminhos para ligar a area de trabalho a estacao de carregamento, nao acople remo-
tamente o robd a estagao de carregamento. Caso contrario, o LiDAR pode ficar bloqueado e causar a falha
do mapeamento.




DREAME

5.5 Finalizar o mapa

L

Toque em Finalizar o Mapa quando as areas de trabalho, os caminhos e zonas de exclusao estiverem con-

cluidos.

“ | m—
s |

F m ﬁ

5.6 Adicionar um segundo mapa

Se nao houver um caminho entre o jardim da frente e o jardim dos fundos, pode criar um segundo mapa.
Depois de concluir o primeiro mapa, toque em Adicionar mapa para continuar a criar o segundo. Em alter-
nativa, pode navegar até ﬁ = Edigao de mapas e togue em Adicionar mapa depois de concluir o mapea-
mento. Ao terminar o segundo mapa, pode alternar entre mapas com ﬁ = Edicao de mapas.

Nota: Ao mudar de mapa, sao aplicados os agendamentos e as definicoes de corte da relva atuais.

Nota: Pode adquirir uma estacao de carregamento adicional para instalar no segundo mapa, para maior
comodidade. Com uma estagao de carregamento em separado instalada no segundo mapa, basta mover o

robd manualmente entre os dois mapas.

6 Funcionamento

6.1 Iniciar Corte pela Primeira Vez

Antes de cortar a relva, observe estas dicas:

= Utilize um corta-relva manual para cortar a relva a uma altura nao superior a 10 cm.
* Remova os obstaculos, incluindo detritos, pilhas de folhas, brinquedos, fios e pedras do relvado. Certifi-
gue-se de gque nao ha criancas ou animais no relvado enquanto o robd estiver a cortar a relva.

* Preencha os buracos no relvado.

* Defina antecipadamente as suas preferéncias de corte na aplicacao (como Eficiéncia de corte de relva,

Altura de corte de relva e Sentido de corte).
* Mapear o jardim.
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a) Inicie através do painel de comando
1. Prima o botdo de paragem, levante a tampa superior e introduza o caodigo PIN.

(\
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4. Prima o botao [>| e feche a tampa superior num prazo de 5 segundos. O robd sai da estacao de car-
regamento e inicia o corte de area total. Também pode tocar no botao Iniciar na aplicagao para iniciar o
corte.

b) Inicie através da aplicacao X
1. Abra a aplicacao.
2. Selecione um modo de corte de relva e toque em Iniciar para iniciar o corle.

6.2 Pausa

Para pausar a larefa de corte atual, pode premir 0 botao de paragem Stop no robd ou tocar em Pausa na
aplicacao.

Nota: O robd nao pode ser iniciado diretamente através da aplicacao depois de premido o botao de para-
gem Stop. Para continuar a operacao, introduza o seu codigo PIN no painel de comando.

6.3 Retomar

Para retomar a tarefa quando o robd estiver em pausa, prima o botdo Ple feche a tampa superior num
prazo de 5 segundos. O robd retoma a tarefa de corte anterior. Em alternativa, também pode tocar no
botao Continuar na aplicacao para retomar a tarefa de corte.
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6.4 Regresso a estacao de carregamento

Para devolver o robd a estacao de carregamento, prima {3 no painel de comando. Confirme para pausar
ou cancelar a tarefa atual e feche a tampa superior num prazo de 5 segundos. O robd volta automati-
camente a estacao de carregamento para recarregar. Em alternativa, pode selecionar Iniciar o retorno a
estacao na aplicacao para fazer o robd regressar a estacao.

ou 5

7 Aplicacao Dreamehome

Onde pode explorar mais

A aplicacao Dreamehome & mais do que um telecomando. Ha muitas coisas que pode fazer através da
aplicacao: concluir varias definicées remotamente, experimentar diferentes modos de corte de relva, editar
o mapa livremente e ajustar o0s agendamentos de corte.

7.1 Modos de corte de relva

O robd oferece varios modos de corte de relva. Pode alternar entre 0s modos através da aplicagao, incluin-
do Corte de area total, Corte de zona, Corte de bordos, Corte localizado e modo Manual.

r.",.:‘. -

Personalize o seu relvado adicionando formas através de é > Edigao de mapas > Formas na aplicacao.
As formas definidas serao excluidas do corte em todos os modos de corte de relva. Pode modificar a sua
posi¢ao, tamanho ou remové-las em Formas.

YA
=

7.5 Sistema de corte EdgeMaster™ 2.0

Com a tecnologia EdgeMaster™ 2.0, os discos podem estender-se para fora enquanto corta a relva nos
bordos, garantindo uma distancia inferior a 3 cm entre o disco e o bordo para um corte preciso e completo.

1.2 Formas de corte de relva

Esta funcionalidade maximiza a cobertura de corte e realca a beleza do seu relvado. Aceda a :—E = Defini-
¢oes de corte de bordos = EdgeMaster™ na aplicacao.
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Apds a conclusao do primeiro mapa, o robd cria automaticamente dois agendamentos do corte de relva
semanais de acordo com o tamanho do relvado, que sao "Agendamento de Prim & Ver” e "Agendamento

7.4 Agendamento

de Out & Inv". Pode tocar em [A] na aplicagao para defini¢coes de agendamento detalhadas. Com a fungao
de agendamento, pode confiar inteiramente o trabalho diario de cortar a relva ao robé. 56 precisa de fazer

a manutencao regular do robd.

Mota: Se esliver preoccupado que o robd possa incomoda-lo ou aos seus vizinhos ao funcionar de forma
autdnoma a determinadas horas, pode aceder a Definigdes > Nao Incomodar e definir o periodo de Nao
Incomodar na aplicacao.

=]

/.5 Bloqueio de criancas

Se esliver preocupado com a possibilidade de criangas operarem o robd, va a Definigdes e ative a fungao
Bloqueio de criangas na aplicacao. Com esta fungao ativada, o robd fica bloqueado passados b minutos de
inatividade com a tampa aberlta.

7.6 Protecao contra a chuva

Se estiver preocupado que condicoes meteoroldgicas adversas possam afetar o trabalho de corte, pode
ativar a funcao Protecgdo contra a chuva
em Defini¢des no painel de comando ou na aplica¢ao. Quando esta fungao esta ativada, o robd interrom-
pe automaticamente o corte e regressa a estacao de carregamento quando chove. Pode definir o periodo
de protec¢ado contra a chuva na aplicacao.
Nota: Cortar relva molhada pode danificar o relvado. E aconselhavel prolongar o tempo de protegao para
deixar a relva secar antes de a voltar a cortar.

T’,

/.7 Protecao contra geada

Se a temperatura cair abaixo de 6 °C, cortar a relva pode danifica-la permanentemente. A bateria nao
carregara como medida de seguranca. Para o evitar, pode ativar a funcionalidade Protecao contra geada
em Definigbes atraves do painel de comando ou da aplicacao. Isto ira pausar automaticamente o corte e
enviar o robd de volta para a estacao de carregamento quando a temperatura cair abaixo de 6 °C. O robd
retomara o corte assim que a temperatura subir acima de 11 °C.

v
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7.8 Funcionalidades de seguranca

O robd vem com varias funcionalidades antirroubo, otimizadas pelo GPS integrado para maior seguranca.
Além disso, a camara frontal consegue detetar a presenca humana, tornando o robd um eficaz guardido do

jardim. @
=0

Com esta fun¢do ativada, é disparado imediatamente um alarme se o robd for levantado, e o robd sera
bloqueado. Para continuar a operacgao, introduza primeiro o codigo PIN no robd.

Ay
=0

7.8.2 Alarme de posicao fora do mapa

7.8.1 Alarme de levantamento

Com esta fung¢do ativada, o robd fica blogueado e o alarme dispara imediatamente se estiver afastado do

=0

71.8.3 Localizacao em tempo real

Com esta func¢do ativada, pode ver a localizagao atual do robd no Google Maps.

=

7.8.4 Alerta de presenca humana

Quando esta funcionalidade esta ativada, o robd ira notifica-lo ao detetar uma presenca humana.

i)
=9

7.8.5 Video em tempo real

Toque em npara visualizar uma transmissao de video ao vivo da camara frontal do robd, permitindo-lhe
monitorizar o seu jardim a qualguer hora e em qualguer lugar.

r“',‘:‘. 24
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7.8.6 Patrulha

Enquanto o robd estiver em modo de espera, pode envia-lo para patrulhar limites ou pontos especificos do
seu jardim atraves da aplicacdo. Para aceder a esta funcionalidade, va a n > Patrulha.

Q2
=0

1.9 Periodo de carregamento personalizado

Para personalizar o periodo de carregamento do robd para determinadas horas, pode ativar a fungao
Periodo de carregamento personalizado atraves de Definigdes > Carregamento na aplicacao. Quando
ativada, o robd carregara a si préprio até 20% quando o nivel da bateria estiver baixo, desde que nao haja
tarefas de corte. O carregamento completo s6 é concluido durante o periodo de carregamento designado.
Tambem pode personalizar Nivel de bateria para autorrecarregar e Nivel de bateria para retomar tarefas
para definir os niveis de bateria com o0s quais o robd regressa automaticamente a estacao de carregamen-
to ou retoma as tarefas de corte nao concluidas.

'o="e

Nota: A equipa de desenvolvimento da Dreame realiza continuamente atualizagées OTA (Over-the-Air) e
manutencao no firmware e na aplicagdo. Veja se ha notificactes de atualizagdo ou ative a fungao Atualiza-
¢do automatica para manter o firmware e a aplicagao atualizados e tirar partido de mais funcionalidades.

8 Manutencao

Para aumentar o desempenho e a vida util do robd, limpe-o regularmente e substitua as pecas desgasta-
das de acordo com a frequéncia abaixo:

Peca Frequéncia de substituicao

L aminas Pelo menos, a cada 6-8 semanas

MNota: Pode verificar o tempo restante das laminas navegando até Definigdes > Consumiveis & manuten-
¢do na aplicacao. Depois de substituir os consumiveis como pedido, va a pagina de detalhes e togque em
Substitui para repor o temporizador.

MNota: Se tiver areas designadas no seu jardim para limpeza e manutencao de rotina do robd, pode definir
Pontos de manutenc¢ao no mapa indo a Defini¢des > Ir para o ponto de manutencao > Editar ponto. De-
pois de definir os pontos de manutencao, basta tocar em Ir e direcionar o robd para os locais designados
para facilitar a manutencao.

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, o0 acoplamento e 0 movimen-
to. Recomendamos a utilizacao de um kit de limpeza, disponivel ern lojas locais ou online.

M\ Aviso: antes de limpar, desligue o robd e retire da tomada a ficha da estacao de carregamento.
Atencao: para evitar danos ao LIDAR, a cobertura protetora do LIDAR tem de estar colocada no LIiDAR

antes de virar o robd ao contrario.
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= Carcaca, chassis e disco das laminas:
1. Desligue o robd.

3. Coloque o robd de lado.

4. Limpe a carcaca, o disco das [aminas e o chassis com uma mangueira.

A\ Aviso: nao togque nas laminas ao limpar o chassis. Use luvas durante a limpeza.
Atencgdo: ndo utilize uma maquina de lavar de alta pressao para a limpeza. Nao utilize detergentes para a

limpeza.
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5. 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 robd e na estacao de carregamento e
limpe também a camara frontal. Mantenha os contactos de carregamento e a camara frontal secos apds a
limpeza.

* Rodas motrizes:
Use uma escova para eliminar a lama das rodas e garantir uma boa aderéncia.

8.2 Substituicao dos componentes

* Substituicao das laminas
Para manter as laminas afiadas, substitua-as regularmente. Recomenda-se a substituicao das laminas, pelo
menos, a cada 6-8 semanas ou mais cedo. Utilize apenas laminas genuinas da Dreame (MBKA10/MQBAI10).

A\ Aviso: desligue o robd. Use luvas de protecao antes de substituir as laminas.
MNota: Substitua as trés laminas ao mesmo tempo para garantir um sistema de corte equilibrado.

1. Desligue o robd. 2. Cubra o LIDAR com a cobertura protetora.

[T IODIaCan000m]|
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3. Coloque o robd sobre uma superficie macia 4. Remova o suporte premindo o botao sob o
e vire-o de lado. disco das laminas.

5. Remova a lamina alinhando o furo da lamina 6. Remova 3 laminas e os suportes.
CoOm o veio.

/. Prima o botao sob o disco das [aminas e 8. Certifique-se de que as laminas rodam livre-
alinhe o furo do suporte com o veio para fixar mente.
0s suportes e as l[aminas.
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9 Bateria

Para armazenamento de longa duracao, carregue o robd a cada 6 meses para proteger a bateria. Os danos
na bateria causados por descarga profunda nao sao cobertos pela garantia limitada. Nao carregue a bate-
ria a uma temperatura ambiente superior a 45 °C ou inferior a 6 °C. A temperatura de armazenamento de
longa duracao da bateria deve ser entre -10 e 35 °C. Para minimizar os danos, a temperatura de armaze-
namento recomendada para a bateria ¢ entre 0 e 25 °C.

MNota: A vida Util da bateria do robd depende da frequéncia de utilizacao e das horas de operacao. Se a
bateria estiver danificada ou nao puder ser carregada, nao descarte a bateria obsoleta ou com defeito de
forma arbitraria. Respeite os regulamentos locais de reciclagem.

Modo de carregamento de baixa poténcia:

Quando o modo de carregamento de baixa poténcia estiver ativado, as fun¢des nao relacionadas com o car-
regamento sao desativadas (o visor e a rede desligam-se).

* Para ativar o modo de carregamento de baixa poléncia, mantenha premidos em simultdaneo os botdes
Dl e ) e prima o botao % 5 vezes rapidamente ao mesmo tempo. Ouve-se um pedido de voz: 0 modo de
carregamento de baixa poténcia esta ligado.

» Para desativar o modo de carregamento de baixa poténcia, reinicie o robd ou prima o botao (b 5 vezes
rapidamente.

10 Armazenamento no inverno

¢ 0O robd

1. Carregue totalmente a bateria antes de desligar o robd.

2. Limpe bem o robd antes do armazenamento no inverno.

5. Coloque a cobertura protetora do LIDAR.

4. Armazene o robd num local seco, a uma temperatura superior a 0 °C.

* Estacao de carregamento

Desligue a estacao de carregamento e guarde-a num local seco e fresco, ao abrigo da luz solar direta.
Nota: Depois do armazenamento no inverno, reinstale a estacao de carregamento e cologue o robd nela
para carregar. Se reinstalar a estacao de carregamento num local diferente, o robd atualiza-o automati-
camente 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 gue o robd esta desligado. Recomenda-se a utilizagao
da embalagem original. Coloque a cobertura protetora do LIDAR.

A\ Aviso: Desligue o robd antes de o transportar.
ﬁhhvisn: levante o robd pela pega traseira, mantendo o disco das ldminas afastado do corpo.
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12 Detecao e resolucao de falhas

Problema

Causa

Solucao

O robd nao esta ligado
a aplicacao.

1. O robé nao esta dentro da
cobertura do sinal Wi-Fi ou
do alcance do Bluetooth.

2. O robd esta desligado ou
estd a reiniciar.

1. Verifigue se o processo de arranque do robd
foi concluido.

2. Verilique se o router esta a funcionar correta-
mente.

3. Aproxime-se do robd para estabelecer uma
ligacao Bluetooth.

O robd foi levantado.

A roda nao esta no solo.

1. Coloque o robd novamente em solo plano.

2. Introduza o codigo PIN no robd e confirme.

3. O robd nao consegue atravessar objetos com
mais de 55 cm de altura. Mantenha regular o
solo em que o robd trabalha.

Robd inclinado.

Inclinacao do robd superior
a 57°.

1. Coloque o robd novamente em solo plano.

2. Introduza o codigo PIN no robd e confirme.
5. O rob6 nao consegue subir inclinagbes supe-
riores a 80% (38°).

Robd preso.

O robd fica preso e ndo
consegue sair.

1. Remova os obstaculos circundantes e tente
novamente.

2. Mova manualmente o robd para uma superficie
plana e aberta dentro do mapa, e tente iniciar a
tarefa novamente. Se o problema persistir, tente
novamente com o robd na estacao de carrega-
mento.

3. Verifique se existern buracos no chao. Tape os
buracos antes de cortar a relva para evitar que o
robd figue preso.

4_Verifique se a relva circundante tem rmais de

10 cm de altura. Pode ajustar a altura para evitar
obstaculos ou utilizar um corta-relva manual de
empurrar para corlar a relva primeiro e evitar que o
robd fique preso.

5. 5e o robb ficar frequentemente preso neste
local, pode defini-lo como zona de exclusao.

As rodas dianteiras
esquerda e direita, bem
como as rodas trasei-
ras esquerda e direita,
apresentam um mau
funcionamento.

A roda nao consegue girar
ou o motor da roda tem um
problema.

1. Limpe as rodas traseiras e tente novamente.
2. 5e este erro persistir, experimente reiniciar o
robd.

5. 5e o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

O disco das laminas nao
roda.

O disco das laminas nao
roda normalmente ou 0 mo-
tor de corte tem um proble-
ma.

1. Limpe o disco das laminas e tente novamente.
2. Verifique se a relva circundante tem mais de
10 cm de altura. Pode utilizar um corta-relva
manual para cortar a relva primeiro e evilar que
o disco das laminas figue preso na relva alta.

3. Verifique se ha agua debaixo do disco das
laminas. Se houver, mova o robd para um local
seco e lente novamente.

4. Se este erro persislir, experimente reiniciar o
robd.

5. Se o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.
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Problema

Causa

Solucao

0O disco das laminas fa-
lha ao mover para cima
ou para baixo.

O disco das laminas falha
A0 MOVEr para cima ou para
baixo.

1. Limpe o disco das laminas e tente novamen-
te.

2. Se esle erro persistir, experimente reiniciar o
robd.

3. 5e o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

O disco das laminas
Nao consegue maover-
-5e para o lado.

O disco das laminas nao
consegue mover-se para o
lado.

1. Limpe o sistlema de corte e remova eventuais
detritos ou corpos estranhos.

2. 5e o erro persistir, pode desativar primeiro a
funcao EdgeMaster™.

3. Se o problema persistir, contacte o servigo
poOs-venda.

Erro no para-choques.

O sensor do para-choques
dianteiro dispara constante-
mente.

1. Verifique se o robd esta preso em algum
lugar.

2. Toque cuidadosamente no para-choques e
veja se regressa a posicao inicial.

3. Se esle erro persistir, experimente reiniciar o
robd.

4. 5e o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

Erro de carregamento.

O robd acopla-se a eslacao
de carregamento, mas ha
urn problema na corrente ou
na tensdo de carregamento.

1. Verifique se a estacao de carregamento esta
bemn ligada a tomada.

2. Verifique se os contactos de carregamento
do robd e da estacao de carregamento estao
limpos.

5. Uma vez concluida a verificacao, tente aco-
plar novamente o robd a estacao de carrega-
mento.

4. Se o problema persistir, contacle o servigo
pos-venda.

A temperatura da
bateria & demasiado
elevada.

A temperatura da bateria é
= 60 °C.

1. Use o robd quando a temperatura ambiente
for inferior a 40 °C. Pode esperar que a tempe-
ratura da bateria baixe automaticamente.

2. Pode desligar o robd e reinicia-lo pouco
depois.

3. 5e o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

A temperalura da bate-
ria e alta.

A temperatura da bateria é
= 45 °C.

1. O carregamento pode falhar se a temperatura
da bateria for superior a 45 °C.

2. Use o robd quando a temperatura ambiente
for inferior a 40 °C.

A temperatura da bate-

A temperatura da bateria é

1. O carregamento pode falhar se a temperatura
da bateria for inferior a 6 °C.

protetora do LIiDAR nao foi
removida).

ria & baixa. £ 6 °C. 2. Use o robd quando a temperatura ambiente
for superior a 6 °C.
: 1. Remova a cobertura protetora do LIDAR e
E;i‘j&;&ﬁ giicéuheefgjﬂra tente novamente.
LIDAR blogueado. : 2. 5e o LIiDAR no topo do robd estiver muito

sujo, limpe-o com um pano sem pelos e tente
novamente.
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Problema

Causa

Solucao

Falha de funcionamento
do LiDAR.

O LiDAR esta muito sujo ou
ha um erro no sensor.

1. Verifique se o LIDAR esta sujo. Limpe-o se
necessario e tente novamente.

2. 5e este erro persistir, experimente reiniciar o
robd.

5. Se o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

O LIDAR esta sujo.

O LiDAR esta sujo.

Limpe o sensor LIDAR na parte superior do robé
com um pano limpo. Mantenha o LIDAR seco
depois da limpeza.

A temperatura do LIDAR
e alta.

A temperatura do LIDAR é =
80 °C.

1. O robd tentara voltar automaticamente 3
estacdo de carregamento para arrefecer.

2. O robd tem de funcionar a uma temperatura
ambiente inferior a 40 °C.

3. Leve o robd para um local fresco, com som-
bra e bem ventilado. O alarme para quando a
temperatura voltar ao intervalo normal.

4. O robd retoma automaticamente o funciona-
mento assim que o alarme parar.

5. Se o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

A temperatura do LIDAR
€ muito alta.

A temperatura do LIDAR é =
20 °C.

1. O LiDAR desligou-se devido a temperatura
elevada.

2. O robd tem de funcionar a uma temperatura
ambiente inferior a 40 °C.

3. Leve o robd para um local fresco, com som-
bra e bem ventilado. O alarme para quando a
temperatura voltar ao intervalo normal.

4. Se o problema persistir, contacte o servigo
pos-venda.

O robd perdeu-se.

O posicionamento perdeu-
-5,

1. Verifique se o LIDAR no topo do robd esta
sujo. A sujidade afeta o posicionamento.

2. Mova manualmente o robd para um espaco
aberto dentro do mapa e tente iniciar novamen-
te a tarefa.

3. Se o posicionamento nao for recuperado, te-
lecomande o robd para o fazer voltar a estacao
de carregamento atraves da aplicacao e inicie a
tarefa de corte de relva.

Erro no sensor.

Erro no sensor.

1. Reinicie o robd e tente novamente.
2. 5e o problema persistir, contacte o servico
pos-venda.

O robd estd numa zona
de exclusao.

O robd esta numa zona de
exclusao.

1. Mova manualmente o robd para fora da zona
de exclusao e tente novamente.

2. Telecomande o rob6 através da aplicacao
para o fazer sair da zona de exclusao, e tente
novamente.

O robd esta fora do
mapa.

O robd esta fora do mapa.

1. Mova manualmente o robd para dentro do
mapa & tente novamente.

2. Telecomande o robd para o fazer vollar para
dentro do mapa através da aplicacao e tente
novamente.
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Problema

Causa

Solucao

Paragem de emergéncia
ativada.

O botao de paragem, Stop,
no robd esta premido.

Insira o codigo PIN no robd e confirme.

Bateria fraca. O robd vai
ser desligado em breve.

O nivel da bateria & = 10%.

Acople o robd a estacao de carregamento para
carregar.

O robd esta fora do
mapa. Risco de ser rou-
bado.

O robd esta fora do mapa.

1. Introduza o cédigo PIN no robd e confirme.
2. Pode desativar o Alarme de posicao fora do
mapa em Defini¢des, na aplicacao.

Falha no regresso a esta-
¢ao de carregamento.

O robd nao consegue
encontrar a estacdo de
carregamento ao regressar
para ela.

1. Verifique se ha obstaculos a bloquear o robd.
Remova 0s obslaculos e tente novamente.

2. Telecomande o robd de volta a estacdo de
carregamento através da aplicacao.

Falha no acoplamento a
estagao de carregamen-
to.

O robd encontra a estacao
de carregamento, mas nao
se consegue acoplar.

1. Verifique se as peliculas refletoras da estacao
estdo sujas ou bloqueadas.

2. Verilique se ha obstaculos 3 frente da esta-
cao.

3. Verifique se a estacao foi movida.

4 Verifigue se a placa base esta coberta com
lama espessa.

5. Verifique se a estacao esta em plano inclina-
do.

6. Verifigue se a estacao esta ligada a tomada.
7. Ajude o robd a acoplar-se a estacao de carre-
gamento através do telecomando ou manual-
mente.

Falha no posicionamen-
to.

O posicionamento falha
quando o robd tenta iniciar
uma tarefa de corle.

1. O LIDAR pode estar obstruido. Mova ma-
nualmente o robd para uma superficie plana e
aberta dentro do mapa, e tente iniciar a tarefa
novamente.

2. 5e o erro persistir, tente novamente com o
robd acoplado a estacao de carregamento.

Espaco insuficiente para
virar na frente da esta-
cao.

Espaco insuficiente para
virar na frente da estacao.

1. Se a estacao estiver na margem do mapa

ou dentro dele, veja se ha, pelo menos, 1m de
espaco livre entre a area frontal da placa base
da estacao e o limite do mapa; caso contrario, o
robd pode nao ser capaz de fazer curvas.

2. Mude o local da estacao ou altere 0 mapa em
Edicao de mapas.

Caminho obstruido.

Caminho obstruido.

1. Verifique se foi definida uma zona de exclusao
no caminho.

2. Verifique se ha obstaculos a bloguear o robd.
3. Se mesmo assim o robd nao conseguir passar,
apague o caminho em Edigao de mapas e defina
oulro.
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Problema

Causa

Solucgao

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. Experimente reiniciar o robd.

3. 5e o problema persistir, contacte o servigo
pds-venda.

Camara frontal bloguea-
da.

Camara frontal bloqueada.

Limpe a camara frontal com um pano limpo.

Ocorre um erro de dete-
cao de limites durante o
mapeamento automati-
co.

Ocorre um erro de dete-
¢ao de limites durante o
mapeamento automatico.

1. Certifique-se de que as condigdes de ilumi-
nacao sao adequadas, nem demasiado brilhan-
tes nem demasiado escuras.

2. Confirme se esta bom lempo, evitando ne-
voeiro ou chuva.

5. Certifique-se de que a camara frontal esta
limpa e semn obstrugdes.

4. Certifique-se de que a superficie do solo
esta nivelada, pois os desniveis podem afetar a
detecao.

5. 5e a detecao de limites continuar a falhar,
mude para o modo de telecomando para o
mapeamento.

Vibragoes anormais.

Vibracdes anormais.

1. Inspecione o disco das laminas para verificar
se esla intacto e determinar se esta danificado.
Se forem encontrados danos, substitua o disco.
2. Se o disco estiver intacto, contacte o servigo
de apoio pos-venda.
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13 Especificacoes

A3 5000
Nome do produto Cortador de Relva Robdtico Dreame A3 AWD Pro
Marca Dreame
lnfm:n-!a‘;DES Modelo MXXA301
basicas
Dimensdes 740x532x 325 mim
Peso (bateria incluida) 24,3 kg
Capacidade de trabalho recomen- 5000 m?
dada
_— _ Padrao: 2500 m*/24 horas
Egﬁfﬁm de:cone dereha norma Eficiente: 3500 m?/24 horas
Corte de Répido: 5000 m?/24 horas
relva
Altura de corte de relva 3-10 cm (em incrementos de 5 mm)
Largura de corte de relva 40 cm
Tempo de carregamento ! 110 min
Nivel de poténcia sonora (LWA) 65 dB(A)
Incertezas da poténcia sonora
2 s 3 dB(A)
Emissoes | (KWA
sonoras Nivel de pressao sonora (LpA) 54 dB(A)
Incertezas da pressao sonora
(KpA) 3 dB(A)
T tura d : B=507C
SRS RS SR Recomendado: 10~35 °C
Temperatura de armazenamento =030 76
.o de longa duracao Recomendado: 0~25 °C
Condicdes
de trabalho Robd: IPX6
Classificacao IP Estacao de carregamento: |PX4
Fonte de alimentacao: IP67
Inclinacao maxima para a area de 20%
corte de relva
Intervalo de frequéncias Bluetooth 24 GHz~2 4835 GHz
802 11b: 1622 dBmila 11 Mbps)
i 802 1g: 14+2 dBmla 54 Mbps)
NEESIEi o e 80211n: 13+2 dBmla HT20,HT40)
— Bluetooth: 749 dBm
Conectivida-
de Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz
(2400-2483.5M)
. : = LTE-FDD: BY/3/7//8/20/28A
SEOsCo e ligega [ TE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZ55
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A3 5000
Velocidade de conducgao por 045 m/s-0.8 m/s
telecomando
Mator de Standard: 0,35 m/
: ; < andard: 0,35 m/s
acionamen :f?régatgi ge; Eﬁsgdugaﬂ duran Eficienie: 0.6 ms
to Rapido: 0,8 m/s
Tipo de motor Motor de cubo
Motor de |
Velocidade 2800 rpm
corte ¥
Modelo da bateria MBPA4D
Bateria Tipo de bateria Bateria de litio
(robd) Capacidade nominal 10000 mAh
Tensao nominal Max. 36 'V
Modelo do carregador MPAA3D
Fonte de Tensao de entrada 100~240 VvV CA
alimentagao | tensso de saida 42\
Corrente de saida HA
Modelo da estacao de carrega- MCA20
mento
Estagén de | Tensdo de entrada A2V
carrega- Tensao de saida A2V
mento
Corrente de entrada 5EA
Corrente de saida LA
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. Ligacao
Ligacao : ¢ =
Ban- descen- |Poténcia maxima Banda de
Normas ascenden- i GNSS .
da te (MH2) dente de saida RF frequéncia
(MH2)
1 1920 - 1980 | 2110 - 2170 23+ 2
3 1710 - 1785 | 1805 - 1880 23+ 2
2500 - 2620 -
/ 2570 2690 232
8 880 - 915 925 — 950 23+ 2
20 832 — BH2 791 - 821 23+ 2
LTE
28 703 - 748 758 - 803 23+ 2
GPS/GLO-
38 22552[]0 ESESD 23+ 2 NASS/BDS/ 1559 -
Galileo/ 1592 MHz
40 2300 - 2300 - 2% 49 QLS5
2400 2400 =
2496 - 2496 — |
o 2690 2690 Zax2
3 1710 - 1785 | 1805 - 1880 30+ 2
GSM
8 880 - 915 925 - 940 23+ 2
1 1920 - 1980 | 2110 - 2170 23+ 2
WCDMA
8 880 - 915 925 - 960 23+ 2

[2] O tempo de carregamento aplica-se quando o robd regressa automaticamente & estacao de carrega-
mento com a bateria fraca.

[3] Paises/regides abrangidos: Albania, Andorra, Austria, Bélgica, Bésnia e Herzegovina, Bulgéria, Croacia,
Chipre, Republica Checa, Dinamarca, Estonia, Finlandia, Franga, Alemanha, Grécia, Guernsey, Hungria,
Islandia, Irlanda, Itdlia, Kosovo, Letdnia, Liechtenstein, Lituania, Luxemburgo, Maceddnia, Malta, Moldavia,
Monaco, Montenegro, Paises Baixos, Noruega, Poldnia, Portugal, Romeénia, Sérvia, Eslovaquia, Eslovénia,
Espanha, Suécia, Suica, Reino Unido, Ucrania.

MNota: As especificacdes estao sujeitas a alteracoes visando o melhoramento continuo do produto. Para as
informacgoes mais recentes, visite 0 nosso site em https://global. dreametech.com.
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1 Odnyieg acwalsiag
1.1 levikég 0bnyisg aocwalesiag

* AMOWELYETE TN ¥ENON TOL PMavipaTos Kal Twv MEPUPEPELaKIV TOL 0F KAKES Kapikes ouvlrikeg, eidbika érav
uItapxeL kivbuvocg kepauvou.

* AaPAoTE NPOOEKTIKA KOl KATAVONOTE 10 EVXELPIDIO ¥priong npv YpnoponojosTe 10 npoiov.

« Xpnowonoelte pe 1o npoidv pdvo tov efonhopd mou ouviotd n Dreame. Onowadrinote aiin yprion sival
AavBaapgvn.

* Mnv errpenste o8 nad va Ppilokovial kovid oto ynyavnua i va naidouv ye autd orav eival og Asttoupyia.
* M ypnowonoleite 1o npoidv o ywpoug drou oL AvBpwnot dev ywwpilouv tnv apovoia Tou.

* Drav yepideote xepokivita 1o npoldv pe v epappoyrl Dreamehome, pnv tpexete. Navta nepnatate, npo-
oEYETE Ta Pripatd oag os ebApn pe khion kalr dlatnpeite ndvia v woppornia oag.

* AnowsOyeTe ) ¥prion Tou npolidvtog otav otTnv MEPLoYN £pyaoias unapyouv atopa, dikda nawbdid, f étav
uitGpyouy {wa.

* Edv ¥pnoworoleite 1o npolidv o dnudoous ywpou, TonobBemots nposbonointkes mvakibeg yopw and v
nepoyn epyaociac pe 1 akdhouBo keipevo: «lposbonoinon! Autduatn yhookornkry pnyavr)! Mnv nAnodlets
urxavry! lNpocéxete ta nadialh»

» Dopare avBektkd vnodiparta kal pakpd naviehov dtav XEPICEOTE TO TPoIdV.

* [a va anoLyeTe CNUIES OTO MPOoLGY KaL atuxruata mou apopolv oxNUaTta Kal atopa, ynv opidete Emupaveles
epyaociac A povonana petakivnons nou uaoyifouv bnudooug dpduouc.

* Mnv ayyilste emkivbuva kKivolpsva pepn, onwe tov dioko Asnidwy, pv 1a pPEpn autd oTapatnoouy EVIEAWS.
» /nmiote wtpwn BoRBela os nepintwaon pavpatopo rfj atuxnuatoc.

* [lavia ANMENEPIOMMOIEITE 1o npoidv npwv kaBapioete prhokapiopata, npaypuatonorjoste ouvirjpnon r eés-
TAoeTE 1o npoidv. Edv 1o npoidv doveitar aouvnBiota, eAEyELE 10 via nuiES npv 1o BEosete nAM oe Asttovpyia.
Mn ¥pnolponoleite 1o npoldv £av kanow £Eaptnud tou napouvalalel BAGREN.

» Mnv eyvkabiotdare 1o k0plo kahwbdlo o neployes onou Ba npayuatonofjosl Ko o npoidv. [a v eykata-
oracn 1ou kahwdiov akoAoLBAOTE T MAPEXOUEVES 0dNYIES.

* [1a ) wdpnon v npoltdvioc Ypnowonoeite pdvo tov otabud pdptong nou nepthapPaveral oTn ouUoKEUa-
oia. H AdavBaopgvn yprion unopel va npokal£osl nhektponinéia, vnepBeppavan f dlapporn duafpwnkod vypol
and v pnatapia. 2e nepintwon dapporg nAsktpohdtn, Eemhovere pe vepd/diahupa efouvbetEpwong kal {nir-
ote watpkn] BoriBsia £av 1o dlaPpwnkd uypd £pBsal o enawn pe ta pdna oac.

= Dtav ouvbEésts 10 KOplo kahodio otnv npida, ypnowonoleite wa dataén npootaciag and pedpua dappons
(RCD) ps péyiotn £viaon peduarog evepyoroinong 30 mA.

» Xpnowornoleite pdvo yrole pnarapiec nov ouvotd n Dreame. H aowpdhsia tou npoidviog dev ynopel va
sfaowahotel pe un yvnoeg pnatapiec. Mn ypnowonolsite pn enava@optilOUEVES unatapies.

» Alatnpeite ta kahwda powpodooiag kadry kahwda enékraons yakpta and tnv nepoyn epyaociac, yia va
ano@Oyete Nuld ota kahwdia nou prnopsel va obnynoel og enawr ye eéapmuata uind T1aorn.

= O seidVES Mow ¥pnowonowdvial o autd 1o £yypawo sival pdvo evbaelktikes. MNavia avatpéxete oo b 10
OOV NMoU KATEXELE.

* Mnv EMIPEPETE NOTE VA XPNOWWONOWoouy 1o drxdavnua nabld, atopa P PEWPEVES OWwHAaTIKES, aoBnnp
AKECS 1 DIAVONUIKES IKavOTNTES N pE ENEWN nelpac kal ywwoewv 1 atopa nou bev gival EE0IKEIWUEVA LE QUTES
e obnyies. O torkol kavoviopol evbéxstal va BEtouv dpla otnv nAikia Tou Yeipotn.

* Mn ouvBEste ) ayyidstse &va kahwbio nou £xal oo Tel {NuLa npwv autd anoouvdebel and v npida. Eav 1o
kaAwdLo unootel {nuud katd tn Asttoupyia, anoocuwvdeote 10 Wi and v npida. Bva kahwbdio nou £xeL wBapei
uvitootel {nua avéaver tov kivbuvo nAsktporinéiac kaw npenel va avikaraotabsl and npoownikd o£ppic.

* Mnv medete 1o mpoidv pe 60vapun r ypriyopa, ywatl prnopel va npokaheoste nuid oto npoidv.

* [1a va dlatnpnBzi N oupudpwwon YE 1g anarmoslg ekBeonc og padboouxvotnteg, NPEnsL va duammpeital
andotaon 35 cm petald g CLoKELAS Kal Tou avBplirou.

+ [IPOEIAQMNOIHZH: Na tnv enavapdprion NS ynatapiag, Xpnolponoteite pévo 1o anooTmwpaevo tpowodbotikd
IOV MOPEXETAL LE QUTI T CUOKEUN.
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1.2 Obnyisc acwalsiag ywa Tnv eykatdoTtaon

* AnoweOyETE TNV eyKataotaon tou otabuol opmone o NMEPLOXES Onou EVOEXETAL VA OKOVTAOUY TAvw Tou
avBpuwnol.

» Mrv eykataotioete tov otabud @dpnone o NEPLOYES Grnov undpyel kivbuvog and vepd nmow Mpvadlst.

* Mnv eykaBiotdrte tov otabud pdpriong, oupnephappavopéwuv tuxdv afsooudap, os andotaon pKpdTtEpn
twv 60 cm and onowbdrnote kadolpo vhkd. H ducghemovpyia i n unepBEpuavon tow otaBuod YopTIoNgS Kat Tou
tpowodotkol pnopel va anoteA£oel kivbuvo nupkaylac.

1.3 Obdnyiec aowalsiag yia Tn Asitovpyia

 Kpatdte 1a xEpwa kat ta nédua oac pakpld and ng nepotpepdpeve Aenibes. Mnv tonoBeteite 1a xEpwa f 1a
nodla oac KovIa n katw and 1o npoidv otav ival EVERYOTIOINUEVO.

* Mrv avulDVETE 1] HETAKIVETTE TO Mpoidv dTav £ival EVEQYOTTOINUEVO.

= Xpnowornoleite ) Asrrovpyia otdBuesvang r) ANIENEPTOMNOIEITE 1o npoidv 6tav otnv NeEPLoyT Lnapyouv
Aatopaq, £diKa madia, f kol fwa.

» BePawwBeite 61 navw oto ykaldv bev undpyouv avukeipysva onwe nEtpes, khadld, epyaleia f nayvidwa. Aa-
PopPETKA, oL Aemibeg evbeyeTal va unooTolv {nNuia av £pbouv O EMAW) PJE KATIOW aVTIKEIPEVO.

= Mnv tonoBeteite avukeipeva nmavw oto npoiov N otov otabud edpuonc.

* Mn ypnowdornoleite 1o npoidv eav dev Asttoupyel 1o koupuni 2TOT.

» AroeOyeTe ouykpoLoEels petaéld tou npoidviog kar avBpwnwy ) dwwv. Edv va aropo nf dwo PBpebel o
HLabpoun 1oL NPOIOVIOS, OTAaUAaTNOTE auEows tn Astoupyia tou npotdvioc.

* [lavia ANENEPIOMOIEITE 1o npoidv drav dev 10 Xpnolhonoleite.

* Mn ¥ypnowonoleite 1o npoidv tavtdypova pe avabudpusvo Pekaoripa. Xpnowornoltote tn Asttovpyia MNpd-
ypauua yia va PefawBeite dn 1o npoidv kal o avadbuduevog pekaotripac ev Ba Astoupyolv TAUTOYPOVAL

* Amowoyete v TonoBetnon kavahol oovbeang 0g onueia onou undpyouv EYKartecInuévol avabudpevol
WEKAOTNPES.

* M ¥ypnowonolEite 1o npoidv otav Apvadsl vepd otnyv neptoxn epyaociag, onwe katd m duldpkea woyupne
Bpoxric f1 GNANG ovoowpEevonc vepol.

1.4 Odnyiec acwalsiag yia tn cuvtnpenon

= [lavta AMENEPTONMOIEITE 10 npoidv otav nmpayuatonoieite guvinpnor.
= Me1a 1o nthbowo, PefawBseite éu 1o npoidv £xel tonoBetnBel ndvw o1o £dbawpoc LE TNV Kavovikn tow Bon,
Kal oyl avanoda.

* Mn yupidste avanobda 1o npoidv yia va kabapioets 10 naaiow. Edv 1o yuploste avanoba ya Adyoue kaba-
pLOPOoY, (POVTIOTE PETA va 10 ENMaVaPEPETE o1 owotr) 1ou B8€on. Aut n npowdiaén eivar arapaitnmn ywa va
anotpanei n elooboc vepol otov Kivrirpa kat n rmbavr enibpaon otnv kavovikn Asttouvpyia.

» Aroouvbéote 1o Boopa and tov otabpd @épnong f ypnowonowrjote n dudtaén ansvepyonoinong mpv and
tov kaBaplopd f n owvinpnon tow otabuol YopTions.

* Mn ypnoworolete muotikd pnxdavnpua upnAng nisonc oute dlalites yia tov kabaplopd o npoidvioc.

1.5 AcwdAsia ynmatapiag

Oh pynatapiss Wvtwv MBiov unopovv va ekpayolv 1] va rpokal£oouv nupkayld eav anoouvvappoioynboov, Bpa-
yukukhwBolv, exteBolv oe vepd, pwnd r vnAeg Bepuokpaoieg. Xepileote TNV Unatapia pe npoaayr, Pnv Iy
QrnoouvappoAoyroets 1 avoifete kal anolyetle kAbe popwpn nhekipikric/unxaviknc kakopetaxeiplong. Puhaa-
OETE TIC prnatapies pakptd and aueon nhakn aktvofolia.

1. Xpnowonolelte pdvo Tov YopTIoTr pnataplac kat 1o tpowpodotikd rnou napExoviat and tov Kataoksvaotn. H
ypron akatdAAnion Qopnotr Kal 1powodotikol prnopel va npokaA£osl nAskiporthnéia kalry vnepBepuavan).

2. MHN TNPOZMNAGHZETE NA ENMIZKEYAZETE 'H NA TPOTOMNOIHZETE MMNATAPIEZ! Ow npoondBeleg Emokeung
EVDEYXETAL VA £X0UV 0OV OWVETELG coPapols Tpavpanopols, Adyw gkpning f niekiponhnéiag. 2& nepinmwan
nou npokosr dlappon, ot nAEKTpoAltes nou ansisvBepwvovtal eival duafpwtkol kal toéikol.

3. Autr) n oLoKeLN TIEPIEXEL Pnatapieg mou unopolv va aviikatactaBoov pdvo and efgibikeupgva aroua.

1.6 YnoAsmopevol kivouvol

a tnv anowuyr) TpauUaTopwyY, Yopate NPooTaTteEuTKa yavia odtav aviikabotate nug Aemidec.
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1.7 20uBoAa kal autokOAANTA

NMPOEIAOINOIHZH -
AaBaote 11 00Nyieg Xpriong IV XPNOILOTIOINCETE TO PNXAvVNHa.

MPOEIAOINOIHZH -
Aatnpeite acwpaln] anoctaocn and 1o unYavnua katd tn Asitovpyia
TOU.

MPOEIAOMNOIHZH -
Xpnowomnomrjote TN didtaén ansvepyomnoinons mpiv EPYACTEITE OTO
unxavnua r To avulPwosTe anod 1o £6awog.

NMPOEIAOINOIHZH -
Mnv aveBaivete Tdvw oTo pNYAvnua.
Mnv ayyileTte TNV EPICTPEWPOUEVN AsTiOq.

1 | |B[> | vel>| T | =

NMPOEIAONMOIHZH -

Aev smmpEnsTal n andéppiPn auto ToL TIPOIOVTOS OTA KAVOVIKA OIKia-
KA amoppippara. BeBawBeite 611 1o mpoidv Ba avakukAwBei cOppw-
Va HE TIS TOMKES VOUIKES AMalThoElS.
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To mpoidv autd cuppopPWWVETAL PE TIS IoxVovoss Odnyiss EK.

3
@ Katnyopia lli

||_;.__!,|_| [Npiv ané ) woépTion, dlaBdoTe Tig 0dnyies.
- 2LVEXES pELUA
Katnyopia Il
NMPOBAENOMENH XPHZH

AUTO TO npoidv krimou nMpoopifetal yia owklakd koLpepa ykaldv. Exst oxebaotel yia va KoupeLeL 1o yealov
ouyva, blatnpuvtag £va ykaldv UYIECTEPO KaL OLOopWOTEPO and note. Avahoya pe to peyebog Tou ykaldv oag,
N YAOOKOTTIKN pnxavh uropel va npoypaupatotel wote va Asttoupyel onoadrinote oty r pe onoabninorts
ouxvotnta. Asv EMTPENETAL n Xprion tnNg pnxavrc yia okaipo, akovmopa r kaBapiopd yovio.

e

Me tnv napoltoa, n TsingTing Intelligent Tech (Suzhou) Co,, Ltd. dnMwver 6t 0 pablosfonhopds HoviEho
Dreame MXXA?301 cuppopypwveral pe v Obdnyia 2014/53/EE. To nkfpeg keipevo g drjdwang cuppop-
pwong EE elval duaBsopo otnv akdhouBn dlabiktuakr} dievBuvon: https://global dreametech.com/pages/
declaration-of-conformity.

To nmpoidv cupuopPWVETaL HE Toug kavoviopoog PSTI tou Hywpévou BaolAsiou. To nAnpec keluevo g
ofAwaong cuppdpywong eival blaBgowo otnv akdhowBn diebBuvon: https://global dreametech.com/pages/
statement-of-compliance-for-uk-psti.

Mriopeite va Ppeite 1o Aentopgpeg NAEKTpoVIKO ey XELpidIo atn dievBuvon hitps.//global dreametech.com/
pages/user-manuals-and-fags.

Eldomoinon yia tTnv acwdaAsia Tou dIKTUoU

Na va eéaowahotel n acpaknc Astovpyia avtric NS cuokeung oe NeEpLlBalovIa dukTiwy, IMapExovTaL oL akd-
AouvBec nmAnpowopisc:

Autr] n ovokewr] SlaBEtel noAhanAég duvatdintes ermkovwviac peow dikTtdwy, cupnepthapBavopévne pag
B0pac Ethernet (RJ-45), unag povadac aoctppatng smkotvwvias Wi-Fi kat plac dienapric USB yia epyaoisg
exoparudrwone. Katd v ekkivnon, ot akdhouvBec unnpeoiec BIKTDOL VAL EVEQYOTTOINUEVES and 1posrmioyr:
* Ynnpeoia abiktuakrg duapudppwons (HTTP/HTTPS): Akpdaon otn B0pa 80 (HTTP) kat ot B0pa 443
(HTTPS) yia torukr duapdpypwon kat napakohoBnon katdotaons. Na va anotpéPers m diappor] minpoywopt-
wv, ouvioTaral va ansvepyonoleite v unnpeoia HT TP apéows PeTa v eykatdotaon, va eVvERYOIOLETE uovo
to HTTPS kal va epapudoste £va afidmoto ruotononukd TLS.

» Exmopmri cuokeurg (MDNS/SSDP): Xpnowornoteital yia tnv avtdpatn aviyveuon péow g petadoons min-
POWOoPIV CLOKELNS EvTAc Tou Tormkol ductoou (LAN). Eav bev sival anapaitnteg autég oL unnpeoieg, ouvoTa-
TaL va TS anEVEQYONOIROETE yIa peiwon Tou kKivbivoL odpwornc Touc.

* Alentawr] USB: Xpnowonoteital yia torkeg avapabuios vhikohoyopikol kal eEaywyr] apyeiwv kataypapng.
Drav eival evepyononuévn n Asttovpyia sxkopalpdtwong, evbéxetal va exkBEosl 1a bikawvparta npdopaonc ota
Apxeia Tou CLOTANATOS. 2VMIOTATAL VA NMEPLOPICETE TN Xprion Hovo g E0LOIODOTNHEVO TIPOOWITIKS KaL va arte-
VERYOTTOLEITE autr) T dienawr dtav n cuokeun bev Pplokeral und ouvinenon.

Na Aermropepeic duiabikaoise blapdppwone, avatpelre otnv evotnta Mposrowacia yia v mewtn xororn.
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2 Ewcaywyn oTo nPoiov

2.1 MNepleydépueva TNS CLOKELACIAS

o MNMpootatsuTtikd kdAvppa LIDAR

© Nopyos wéptiong
(pe kahwbio enéktaong 10 m)

@ TpowoboTikd

6 AvtaAlhakTikES Aemibeg x 18,
umoboyeg * 6, mavi mou bev awrjvel ¥voubl

© 06nyés ypriyopng £vapéng

6 DRE&AME
. o -I.. X :

ﬁ * "'m ) - ':-.
- - S

Ss 2 ei s

. B igE »

Ry BEE AR

9 PoumoTikr) YAOOKOTITIKN punyavn
e MAdka Baong
0 Biveg x 8, kAe1bi Adev

@ Eyyelpibio xpriong
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2.2 levikny armoyn Tou MPOoioVTOoS

Koupmi Ztomn
LiDAR
‘Evbeiin kataotaong
MeploTpowikd Koupmi
EvbeiEn mrjpwong 0Bo6vn evbeitswv

Enaysc wopTiong

MNavkatevBUVTIKOS TPOXOS
Ynoboyn ynatapiag
Alokoc Asnibwv
EdgeMaster™
Kivnmipiog tpoxag
MmnpooTivr) kQuepa

[1] Zuokeury e€onmhdopévn pE KIVMTAPES TTANUVNS.

2.3 OmniSense™ 3.0: Z0otnua 3D Ultra-Sensing pe kapepeg Al

AvafaBuiote tn wpovtidba tou ykaldv oag pe 10 OmniSense™ 3.0, £va npwrtonopakd obotnua 3D Ultra-
Sensing eéonmhopgvo pe 600 kapepeg HDR pe ahyopiBuikny unmootripién, mou mapEXouy pia mo oAoKAnpw-
pEVN kaL Aetttopepr) aviiAngn tov 3D neplpAAhoviog tou Krijrnou.

@ OmniSense™3.0
20otnua 3D Ultra-Sensing

3D MavkatsvBuvTikn ano-
puyn epmobiwv eviayupévn
HE TEXVNTI] vonuoolvn
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2.4 Ynnpeoia Link pe GPS kail ouvoésowpotnta 4G

To poundrt eival eformhopgvo Pe tnv unnpeoia Link, n onoia npoo@épel ouvbeolpdTNTa PEoW HIKTVOL Kivr-
¢ tnAspwviac 4G.
Evepyomoinon tng unnpeociag Link

EvepyonolrjoTe To poundt kal n vnnpeoia Link 8a evepyonownBel auvtéuarta. 2tnv 0Bdvn evbeifswv tou

poundt kal otnyv ewapuoyr Ba avaget n évdeiEn 11l mov vnodsviet 611 n evepyonoinon frav EMTLYRC.
Mnopeite va deite v katdaotaaon xprons g unnpeoiag Link otnv evotnta ZUVBECEIC oTnV EWapUoyr.

Me trv unnpeoia Link evepyorownuevn, Ynopeite va napakohouBeite £ anootaosws nv Katdotaon tou
poundt oag kaw va EEkvarte gpyaocieg yhookonrc ywpic odvbeon Wi-Fi. ErunmA£ov, undpyet eVvowpatwpEvo
GPS yua napakoro08non tng B2ong o nMpayuanksd xpdvo, EVioYDovTac TIC avTIKAENTIKES duvatdTInNTES Tou
pounot. Mnopeite va napakohovBeite tn B£on Touv kABe otyun, and onovdnnote, Kal va Aaupavete ebo-
nonoelg eav perakivnBei extoc NG KaBoplopEvneg NEPLoXS Tou Xapn.

H unnpeoia Link tiBetal og wox0 and ny oty tng evepyornoinong, oupwva Pe tn diapdppwon Tou Tpoio-
VTOC oL ayopdaoate *ia va avavewaoeTs nyv unnpeoia petd n AREN TNC, ENMKoVWVHOTE PE Trv opdaba efu-
nnpétnonc neharwv e Dreame peow tne 0le0Buvong nAektpovikoy tayubpopeiov aftersales@dreame.
tech.

*EAEYETE otV Eappuoyn v uoAsEOuEVn bwpeadv nepiobo tne unnpeoiac Link | eMKOWWYNROTE JE TNV
opdda efunnpetnong PETA tnv nmwinon g Dreame yla NeplogOTEPES AEMTTOUEPELEC.

2.5 Alobntnpsg

Ovopa [eptypapr

ZUMAEYEL TANpowopiec and 1o neptpaiihov kal Bievkohdvel Tov eviomopd BEong 1ou po-
pndt, v anouyr epnodiwv kal tnv aviyvevan vepol kal akabapowwv.

LiDAR EuR£Aieia aviyvevong (os 100 kix): 40 m pe avakhaotikdinra 10%, 70 m pe avakhaotikd-
tnta 80%

Omntkd nedio: 360° (opildvria) x 59° (kaBeta)

AviyveDeL epnddua, dpla yeadov kal napouvoia avBpuwmuww,
e [wvia Béaong: 89° (opiZdvia), 58° (kGBeta), 97° (Braywwia)
HE& Avahvon: 2 MP

Mitpoativr

To poundt duiaberel evowpatwpgvn Aettovpyia GPS. Mnopeire va napakohovBeite 1n

i BEon tou poundt os npaypatikd xpovo oto Google Maps pEow NS Epapuoyns.

3 Eykatactaon
3.1 EmA£ETe ma katdAAnAn B€on

» TonoBetriote v MAGka Bdone navw o pua eninedbn enMupavela Kovia otnv agpn tow ykalov Kal eniong
kovta o pa npifa. TonoBeTAOTE TNV O£ NEPLOYN YE Woyupd ofua Wi-FL

2nNueiwon: XpnowonooTe Iy Knin oag guokeun yla va eAEyEETE TNV oL tou onpartog Wi-Fi tng tono-
Beolag. Eva woyupd onua Wi-Fi efaopahilel pua otaBepr) oovbeon petafld ToU popdndt kal NS E@apuoyns.
2Znpavtikd: BefawwBeite 611 to £dawoc eival apketd pahakd WOTE va ENMTPENEL TNV Eykatdaotaon Bdww.
ZnNuavtiké: Eav o otabuéc pdpuons Bploketal og £bawoc pye kAlon, PefpawwBeite 611 n kAion dev eival noAo
andétopn, dLaPopETIKA EVBEXETAL TO pOUNOT va YAIOTPa npoc 1a niow kaw va unv ynopel va ouvbebel.
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» Alatnpeite tovAdxiotov 1 m eAe0Bepou ywpou xwplc eunddia aplotepqd, bef1a kal ynpootd and tnv
rhdka paone. BePawBeite 611 1o ypaoidl yOpw and tnv tonoBeoia £xe1 Ohoc pkpdrepo and 6 ecm. Eav 1o

ypaoidbl eival YnASTERO, KOYTE TO NMpwta P pia Xepokivnn yhAookonukn pnxavr. To gnAd ypaoidl propei
va BLOKOAEDEL TNV EMWOTROWP TOL poundT otov oTabud Pdptionc.

rd‘

~

”'uﬂl ".‘.‘.'.ll..-'i‘

3.2 EykatdoTacn tTou otabuol @oépTionS

@ Ziepeiote v nhdka Bdonc oto édawoc pe 11 BIBES kal 1o kAelBi ANeV 1o rapéyoviat

i ~
™
£
T
LEEALLLL i
‘Hmmm 1.ﬂ='\» £
~ —

@ Nepdore tov nipyo YopTONS péoa otnv MAdka Baong péxpt va akoVoeTs £va KAK.
£ ™

L ey wh" 1".-
|'1'=T1.nnt.1#"=g,}-.

b =

€ Suvbéots 10 IpoWoBoTIKS OTO KAAWBIO ENEKTAONG KAL, OTr CUVEXELD, OLVEEOTE 10 o pia npida. Eivat
onuaviiko va dlatnpeite 1o powodotikd tovhdyatov 30 ecm navw and 1o £dbawoc.
znueiwon: H evbewtikr Avyvia LED otov otaBud wdprione Ba eival otaBepa umnAe dtav undapysL 1pogpo-

N

boola pedparocg. -
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O Apapéote 1o npootatsutikd kdhuvppa LIDAR.

@ TonoBetrote 1o poundt otov otabud EdpTIonC yia va woptiotel. BePawBeite 611 o1 nawéc wopTionc
OTO poUnoT Kat otov otabud popriong eival owotd ouvbebEUEVES.

Znueiwon: H evbewktikry Auyvia Ba avapooPrvel ye mpdacivo Xpwua drav 1o poundt optidetal pe emruyia
gtov oraBud pdprionc.

2nueiwaon: Av BEhete va npooBLoste Eva ykapad yia emmA£ov Npootaocia, Xpnolponomote 10 aviio oo
[kapdd Dreame oo duatiBetal o Tomkd karaotijpata ) peow 1ou duabiktoou. H yprion evéc ykapad nou
bev gival tng Dreame propel va npokaA£oel npoBAnuarta katd v enavagoption.

-

EvbsikTikry Auyvia LED otov otaBud @optiong

Xpwpa evosikTikig Auyviag

LED 2nuaocia

1. Ynapyet npdpinua pe tov otabud wépuong (rey. npdfhnua pe 1o ped-
pa r ny 1don popuiong).

AXFoTpveElarIBepa KOKBA 2. To popnét ouvdestal otov otabud @optong, ahlha n Yopnorn dev

Aerroupyel kavovikd (yia napddeyua, oL enaPes Poptong £xouv

Bpayukikhwpa).

O otaBudg wopnang £XeL pedpa.
Z000EAG LTS To poundrt bev Bpioketal otov otaBud pdprong.
Avafoofrivel npdowo To poundt woprtidetal otov otabud wdptiong.

To poundt eival mAfpWE YoPTIOUEVO otov o1abud / ektde Twv wpuv
popTIOnNC.

21aBepd npdowo
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4 MposTopacia yia Tnv npwTtn XPnon

4.1 EZoikeiwon pe Tov mivaka sAEyyou

OB8dvn evdsifswv

Evepyomoinaon/
anevepyomnoinon Fa
Tpowpoboaiag

Evapin

Meplotpowikd Koupmi

i Ba
Niow 8 on
7
00B06vn evocifswv
Ewovidio Katactaon
(o) Eniredo wopuong unarapiac (Asiyver 1o tpéxov eninebo wdpnong e unatapiac)
E‘ﬂl dépuon (To poundt £xet ouvbeBei pe emtuyia otov otabpd Ydpuong.)
>B Bluetooth (To pourndr £xel ouvdeBel pe v ewappuoyr] péow Bluetooth)
e~ Wi-Fi (To poumndt £xer ouvbeBel pe v swappoyr) péow diktbou Wi-Fi)
.II" Ynnpeoia Link (H unnpeoia Link £yxet evepyonoinBei.)
[—\ [pdypappa (Ma epyaocia £xel npoypauuanotel yia ofpepa kat Hev £xel EEKIVIOEL
C) akbua.)
Xelplotnpla
Kouprmi AsiTovpyia

[0 va eveEpYOToOICETE/QNMEVEQYOITOINOETE TO POUNGT, MATNOTE KAl KPATHoTE Natnue-
Tpmpnﬁnn'iu (_|) VO TO Kouprtd d) yia 2 beutepoienta. BepawBeite o Bpioketal £5w and tov otabud

PpoPToNC.

[0 va EEVriosTe T YADOKOIT| 08 OAN TNV EMYAavELa 1] Va OUVEXIOETE TIC EPYAOIES TIOU
‘Evapén > £youv 1e0si oe madon, narjote 1o kouprd [ kal kKhelote 1o kKGAppa péoa oe 5 deutepd-
Ahemra. H gpyaocia Ba axupwBel £av 1o kdhuppua bev khsiosl pgoa og 5 beutepdhema.

[la va ateihete 10 popndt niow otov otabud pdprione yia va optiotel, namote 1o
Bc’:r_n] O koupni O kaw kheiote 1o kdAvppa péoa o 5 devtepdhernta. H epyaoia Ba akupwBel
£GV 10 KGAupua dev Khsloel péoa o b deuTEpOAENTQ.

MNicw 5O [a petdPaon o1o aUECWS aWDTEPRO EMINEDO TOU PEVOU, MATHOTE 10 KOUPr ij
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Xelplotnpla

[a emPePaiwon g emAoyric ota pevol), NATHOTE 1O NMEPLOTPOPIKG KOUPTTL

ﬂEplUTpDLleﬁ [la evepyonoinon g Asttoupyiac oddevine Bluetooth, namote kol KpamrioTe NampuEvo 1o
KDULITTE MEPIOTPOWIKS kouuni yia 3 deutepdhenta.

[1a nepurynorn o1o peEVOD, YuPRIoTE 10 NEPLOTROWKD kouurni BedidoTpopa/apIoTEPGCTPOWA.

[l va rnpayuatonorijoste EpYoOTaciakr) EMaVawopda Tou poundt, NatroTe Tautdypova Kal
KPATOTE natmpuéva yia 3 deutepdiernta 1o kouprd [ kal 1o koupni & . O kwdikdc PIN dev

Ba duaypawel.

Evapén +
[Miow

MNamote tautdypova Kal kpatiote natnuéva yia 3 deutepdiemma 1o koupni Urkat 1o koupuni
Bdaon + lMNMicw | O yia va s10éhbete ot oehiba Txetikd ong Pubpiosig. H oghiba Sxetka Ba ndet va gp-
pavidetar oe 5 beutepdierma.

[leproTpoWikd | Na va npayuaronoriosts enavawopd otov kwbwd PIN, nariote tautdypova Kal Kpatriote
KoupTi + Micw | mampuéva ya 3 BeutepdAEITa 10 MEPIOTPOWPLKS Koupurd KOl 10 kKouprd |

[latriote 10 koL ZTOT VA va avoiEETE 1O NMdvin KAAUILIA Kal va OTAUGTNOETE TO POUNOT.

2T0m [1a va ouvexioeTe TN Asttoupyia, MPENEL va kataywpioets tov kwbikd PIN atov nivaka eEAEyyoL.

Emokonnon doung pevou

Xhookorr] o€ GAn TNV EMpAveLa

Asrtoupyia

lpoPol mpoypappaTog

lNpdypappa
Evepyomnoinon/anevepyomolnon mpoypdupuarog

Amoboon yhookomrig

Yog YAooKommg

Yog amo@uyns epmodiwv

Asmmovpyia Mnv evoyheite

[Npootacia and Bpoxn

Kopua oghiba

lNpootacia and nmayerd

2uvayepuog avolwong
PuBpiceig
2uvayeppog ExTog xaptm)
AMayry kwbdikol PIN

‘Bvraon fxou

g

Emavawpopd tou poumor

2YETIKA

R on

*Evbexetal va evnuepwBel avahoya pe tnv £kboan Tou AOYIOUIKOD.
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‘Evbelén katdoTtaons oTo pOuTOT

Xpwua 2nuaocia

1. To poundt Pploketal 08 KQTAoTAon avapovrc.

2. To poundt extehel pa epyaocia i Bploketal os navon.

S1a0epa KOKKIVO 3. H pnartapia eival mvpwe @optopévn (n wwiewvdtnma eivat yaunAotepn
and drav ival mrpws popuopgvn).

4. To poundt eival ouvbebepévo pe tov o1abud @opTonS Kal Npayuatonoe-
TaL n PopTon.

Kohion To pounér £xel ouvdeBel pe Tov otabud woptiong.

1. To poundrt Bpioketral oe nepuohia.

2. To Bivteo og npaypatiko ¥pdvo ano v Prnpoatvl kKauepa eppavidetal

Avanvesl KOKKIvo £ ;
VaIvEEL v HEOW TG EQAPUOYNG.

3. To poundt npoxwpd npoc v kaBoplousvn B€on.

AvaPBoofrvel kbkkivo To poundt avipetwmos duoheovpyia katd 1 dldpkela g epyaociac.

KEvTpo-£&w KOpO To poundt evepyornoteital.

2nueiwon: Mnopseite va npooappdoste tnv nNepiodo evepyonoinong Kal 1a oevapia 1ou @uwtiopold ToU po-
urot ot PuBuiosic > dwTiopos.

4.2 Apyikec pubpiosig

Mpiv EVEPYOIIOICETE VIO NPWTN YOPA TO POUNOT, MPENEL va NPAayuatonotjoste oplopeves BPaoikée pubpui-
OEIC Y1 va £ival ETONO va AEITOUPYNOEL

@ Znxwote to ndvw kGAuppa.

@) MNatfiote kal kpatiote natnEévo yia 2 deutepdAEnTa 1o Kouri d} OTOV MiVaka EAEYY0U, YIQ VO EVEDPYO-
MOINOETE TO POUTOT.

2nueiwon: To pourndt Ba evepyononBei auvtdpata drav ouvbeBel otov otabpd YopTIong.
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&) EmA£ETe TN YAWOGOA oL TIPOTINATE
Tupiote To nepoTpowkd kovpuni befldoTpowa yia Kivrnon katw Kat apotepdoTpowWa yia Kivron navw, wote
va EMAEEETE T yhdwooa row embBuuceite. Natiote 1o nepwotpowikd kovpuni yia erupePaiwon.

;- "y e ™

@ Oplopée kwdikol PIN

1. Tuplote o neplotpoPkd KovuTi yia va ertA&éste evav aplBud and 0 fwce 9. Tupiote 1o bellboTpowa yia
va avénoete tov aplBud kal aplotepdotpowa yia va tov PewoeTe. Natiote 1o NEPIOTPOPIKS KOV yia
erupePaiwon kal puBulon Tou endpevou wneiov. Na va TPononooeTE Tov nponyoupevo aplBud, yupiote 1o
MEPLOTPOWIKS Kouuni apotepboTpowa PEXPL 0 aplBudc va yivel 0 kal neplotpedte 1o AAAn pia popad.
2nuavtikd: Mnv opioete tov kwdikd PIN we «0000».

-~

Eat Bin

Con't set to DOGC

2. Kataywplote nail tov kwbdikd PIN yia va ohokAnpwoete tn puBuwon tou kKwdikol PIM.
2ZNueiweon: Eav ot boo kwbdikol npdofaong nov kataywploarts eV cupPwvoLy, OpIloTE MAAL Tov VEO KWwoLKS

npéofaonc.
@ Zuvbéote 1o poundt oto IVTEPVET

2apwoTte tov kwbdikd QR yia va katefacete nv epappoyr Dreamehome otnv Kivntr ovokeun oac. Meta
[NV eyKataotacn, donuuovpynote Evav Aoyaplaopd kal ouvbeBeite.

Mnopeite va katepdoete tnv e@appuoyr Dreamehome kal and 1o App Store 1) 1o Google Play.

Download on the F“_ Get It on
7" Google Play

App Store

To poundt vnootnpifel cuvbeopodTnta 4G kKal nepthappdvel evowpatwpevo GPS. Qotdoo, yia BEATIOTN
anddoon, ouvoToVUE N drpwupyia wag oovdeong Wi-Fi.




DREAME

Mpiwv amo Tn puBUIoH ToL dikTLOL:

» BefawwBeite 61 o poundt kaw n Kwvntr ovokewr oag ival ouvdedepsva oto ido dikruo Wi-Fi.

» BefawwBeite 61 n kvt ovokewn oac Bploketal evide andotaong 10 m and 1o popnor.

» Bvepyonowjote tn Asttovpyia Bluetooth otn wopntry ouvokeur) oac.

1. Avoiére tnv epappoyrn Dreamehome.

2. Mnopeite va ouvbebBeite ye évav and toug akdiovBoug tpdnouc:

a. 2apwote Tov kwdikd QR: Metapelte otn B€on 2 Zuokevn kaL natriote — SapwoTe Tov Kwdikd QR yia
va guvbeBeite. 2apwote Tov Kwbdikd QR nov Ppioketal oTo E0WTERIKA TOL MAVW KAADULATOC TOL POUNAT,

yia va ouvbeBeite.

B. Xewpokivntn npoobrikn: MetaBeite otn B£on & Zuokeun kal iLmr’}mE+ MpooBrikn. 21n cuveEXELQ, £
AEETE TO pOVTEAD TOL poPNOT oL BEAETE va OUVDEDETE.

v. Autdpatn aviyvevon: To poundt Ba avalnNtrioel KOVIIVES OLOKELES. 21N AMOoTa ovopaTwy TWV CUOKELLOV

o aviyvelBnkav, natiote auvtd yia poundt oag yia va cuvbeBbeite.

3. AkohouBrjote 1ic obnyiec evidc NG epapuoynic yia va oAokAnNpwaoste tn ouvbeon oto biktvo Wi-Fi.
2Znuavtikd: Xpnowornowrjote diktuo pyovric dwvns ouyvotritwy 2,4 GHz ri biktuo 6inAng J{wvns ouxvotriTwy
2.4/5 GHz.

2nuavtikd: BefauwwBeite 611 1o diktuo Wi-Fi otov ywpo oac dev blaBEtel teiyoc npootaociac kal bev elval
Kpurntoypapnuévo. AlapopeTikd, n pubuion diktbou evOEXETAL VA QITOTUYEL

4_TMatote KaL KpatAoTE MatnNPEVO TO NEPLOTPOWPIKS kouuni otov nivaka eAEyyou yia 3 beutepoienta. To
poundt Ba eweABeL o Asttovpyia oblevéing Bluetooth.

y ™
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5. AkohouBriote Tic 0bnyiec evidg TN ewpapuoyne yia va oAokANpwoete 1 oulevén.

Mg ymopeite va anocuvdbECETE TO POUTOT;

To pounot guvbestal autopata pe tov Aoyapuaopd Dreamehome pohg ohokAnpwBei n oulevin. Kabe
guokeLn unopei va eival guvbebepgvn povo pe Evav hoyapaopd. Aev prnopel va cuvbeBel tautdypova pe
AAAo hoyaplaopo.

[a va ouvbEoeTe 1o poundt Ye Eva vEo Aoyaplaoud, MPENEL MpwTa va 1o anoguvdEdsets. [a va 1o anoguv-
bBEOETE:

1. Avoifte v ewappoyri Dreamehome. MetaPeite ot 0on & ZuokevH.

2. Eav £xete ouvbEoel neploodtepa and Eva poundt otov Dreamehome Aoyapracud oac, oLpets tnv 0Bdovn
npoc 1a aplatepa N npog ta befla yia va perafeite atn oehiba tou poundt mov BEAETE va EneéEpyaoteite.
3. Matrjote * otnv endvw def1a ywvia.

4. EmAégre OAaypapn.

Muwg ymopeite va polpacteite To poundTt oag;

1. TNathots otnv enavw 614 ywvia.
2. EmAEETe E Koivr) yprjon ouokeuns.

Mg prmopeite va anocuvdebeite and Tov Aoyaplacpd cag oto Dreamehome 1j va tov diaypdypere;
1. MetaPeite otn biedBuvon .E\,rm > @ > Aoyaplacpog.
2. EmihéEre AmooOvbeon 1) Alaypawn Aoyaplacpou.
& #
5 Xaptoypawnon Tou KNMOUL cag

NMpwv and n yaproypawpnon, eAEyETe ta einc:
* To eninedo Yop1TIONS TNS Pnatapiac tou poundt eival navw and 50%.
* To npootarsunkd kaioppa tou LIDAR £xel apalpeBel

*» To nmavw kGAuppua sival kAs1oTo.
*» To poundt £yel ouvbeBel ue emtuyia otov otabud Poprong.

-
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5.1 Anuiovpyia Tou iKovikoU opiou

Mpw Eskvioete tn dadikaocia yaptoypaypnones, MBete undwn 1a e&ng:

Znuavtiké: Mn petakiveite yelpokivna 1o pountdt kard tn dnuiovpyia tou opiou, kKaBWwg autd unopel va
npokah£osl anotuyia g dwbikaciacg yaptroypdywnonce.

Inuavtiké: Ortav EgKvrosL N Xaptoypawnaor, un ouvbeoeTe 1o popundt otov otabud uoptiong PE TNAEXEL
ployd, pExpl va ochokAnpwlel n dadikaoia yaptroypaynoneg. Alawopetikd, 1o LIDAR evbEyetal va purnhokapl-
OTel, yEyovOC mow pynopel va npokaA£osL anotuyia tne xaproypapnong.

= Katd tn duadbikacia yaptoypawnong, NERMATATE o andotaon £we 1o oAl 5 m niow and 1o pounort.

* To poundt unopei va kivnBel og edbayn pe khion £wg kar 80% (38°). Qotdoo, yia kahdtepa anoteAéoua-
ta yhookornrig, ouvioTtdral va dlatnpeite tig KAMosIC twy ermpavewly epyaciac pikpotepee and 36% (20°).

r Y

R o .

£36%(20°)

N =

» Erpdaveies otevotepec and 80 cm, oploTe 11§ WS JOVOITAna yia va EMIPEPETE 010 pOUNOT va NEPACEL
(BA. evotnta 5.4: Opiopdcg povomaTtion).

<8ocm / @ : \ 47 @ :
X Vv
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» Edv 1o ykaldv oag eival ulpnidtepo and 5,5 em og ox€on pe 1o napakeipevo £dbawocg, dlatnpeite 1o po-
undt o andotaon tovAaxiotov 10 em and 1o akpo. EGv 1o ykaldv eival oto iblo eninedo pe 10 napakeipevo
£bawoc, 1o poundt propei va dlaoxiocs tnv nepipetpo yia BEATIOTA anoteA£opata YAooKomnic Kkata yrfkoc
Twv AKpuv.

Ve

» BepawBeite o1 ol ywvies otpowns eival peyarotepes and 20°. Twvise pikpdtepec and 0° unopei va
BuokoAEPouv pla kaBapn Ko yg 1o pounort.

i3 T N

‘Evapén xaptoypaynong:
1. Tlatriote Evapén dnuovpyiag péow 1nNg epapuoyng, Katl to poundt Ba eAgyisl tnv katdotaor tou kal Ba
npayuatonowjosl paBuovopnon. Oa poyeL avtduata and tov otabud edptions yia va npayuatonorjost I
BaBuovéunon. lNpoogxete.

[ § -

- - p
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2. Dbnynote 1o poundt € anootaosws we tnv akpn tou ykaldv oacg kal natnote Oplopdg onueiov évap-
Eng ywa va opioete 10 onueio £vapéng tou opiov.

p =)

L i

3. XpnoonorjoTe 10 TNAEXEPLOTAPLIO VIO VA PETAKIVAOETE TO poundT KAtd PAKoC INg MEPIPETPOL TOU yKa-
OV 0acg, WOTE va XapToypawnosts tnv NEPLOXN Epyaociac.

Autopartn aviyveuon opiwv

Me tnv vnootripifn evdc nponypévou akyopiBuou texvniic vonuoovvne (Al), To poundt ypnowonotsl tnv
UTIROOTIVI] KAUEDQ TOL YIa va aviXVEDEL TIEPIOYEC LE YPaoibl kol xwpic ypaoidl, emrpénoviac tov va ava-
ywwpidel ta dpua ywpic va ypeladetal xelpokivntn kaBobriynon.

Aol kaBodnyrioete 1o poundt £€ anootdogewe oto Akpo tou ykaldv kal opioete 10 onueio ekkivnongc, yno-
pelte va ¥pnowonoios1E n Asttoupyia Autopatn aviyvevon opiwv . Mnopeite va smAEEETE av 10 pounat
Ba npgnel va dlaoyiosl tnv NepipeTpo yia kabBapdtepa anoteA£ouata Konne twyv akpwy 1 va napapesivel
KOVTA 0 autriv yia va anooyel tuyxdv grmhokapopa.

2UVIOTOUHE va akoAouBeite 10 poundt katd tn didpkewa avtng g duabikaoiag. Eav 1o poundt dev katas-
PEL va aviyveDoEL PE akpiPela 1a Opla, Ynopseite onowadnnote atyun va kAsioete tn Aettoupyia Avtdpatn
avixveuvon opiwv kal va ETAEEETE ToV TNRAEXEIPIOUO.

2nuavTtikd: H Asttovpyia Autdpatn aviyvevon opiwv NPENEL va ypnotpornoleital og ouvBnkes YWTIOUOoUD
NUEPQS, WOTE va efaapalifetal n owotn opatdinta. AnMoPseOYETE TN ¥prion autng Tng Asttoupylac o ouv-
Brikec yapnhol pwtiopol f Bpoxnicg.

2NUavTikd: BefawwBeite 611 n unpootivr) kQuepa tou poundt eival kaBapr kal bev epnodidetal.

4. Orav 1o poundt emotpédsel o andotaon evios 1 m and to onueio Evapéng, unopeite va natnoete KAsi-
olgo opiou kal to dplo Ba ohokAnpwBel avtduara.
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5.2 Oplopog anmayopevpevns {wvng

Av kal 1o poundt prnopel va anowedyel avtoépata ta epnddia, efakorovBei va eival anapaitnto va opidovial
WE AnayopeVPEVES (WVEES NMEPLOXES LE kKivbuvo nTtwone, 6nmwce rmoiveg kal okdupata Y dupo. Avtikeipeva
nou BEAsTe va npootateboete (OnMwe naptEpla, £va tpaunoiivo, £va Aayavoknio f pia ektebsipévn pida
Bévipou), oplote 1a wg anayopevpéveg (wves. Mnopeite va natrjoete Amayopevpgvn Jwvn otV Epap-
poyn yia va ouvexioets tn dnuwoupyia anayopeuvpevwy (wvwv. Evalhaktikd, ynopeite va petrapelte omn
Beon ﬁ > EneEepyaoia ydptn yia va bnuouvpynoste 1 va diaypduets TIc anayopeupgveg JWVES PeTd tnv
oAoKARpwon Tou Xaptn.

5.3 Anuiovpyia nepiocoTEpWV JWVWV Kal EMEKTACH LYICTAPEVWYV {WVWV

* Na va bnuloupyrceTE NEPICTOTEPES JWVES

Edv 10 ykaldv oag dlaoyidetal ano dbpdpoug N £XE1E apkeETd anopovwpéva Koppdna ykaldv, ynopeite va
natiote Oplwopog fwvng atnv ewapuoyn yua va cuvexioete n dnuovpyia enupavewwy epyaociac. Mropeite
gnionc va npooBeosts, va buaypdyPets r va tpononotjoets nc {wvec otn Béon ﬁ > EneEepyacia yaptn
drav o ¥aping eival £tolpoc.

A E

- o
o ——— Q\ o

» [a enéktaon vioTapsvwy {wvwv

la va enekteivers pua vpiotapsvn fwvn, natiote Oplopog fwvng otnv EWAapuoyr yia va dnuioupyrnoete
v enMupavela nmou BEAeTe va ocouuneplhdBets. Eav o1 800 neployec emkahdnrovial Ba ouyywveuBolv autd-
varta. Evahhaktkqd, pyropeite va petapeite otn Bon ﬁ = Enefegpyacia ¥xaptn > Oplopog Jwvng petda tny
ohOKANpWon TNE ¥aptoypaypnons, yia tnv ENEKtacn pac unapyovoac dwvne.

* Na va ywpicete kal va cuvbudoete JWVES
la va ywpioete pua dwvn o HIKPOTEPES 1M va CLUYYWVELOETE O pa peyahltepn Jwveg nou xwplotnkav

X ONOWHONowvVIac tnv epappoyn, yetaPeite otnv epappoyr otn B£on ﬁ > Eneiepyaoia yaptn = Pubpi-
oelg {wvng kal natijiote Maipeon {wvng ) ZuyYwvevon.
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5.4 Oplopog povomaTiov

[a anopovwpEeves QWVES, DNUIOLPYNOTE Eva JOVOTTATL yia va 1ig ouvdEoeTe. Ol anopovwpeves QWVES Ywpicg
povondrt Ba eival anpdolTes yia 10 pOunoT.

2nueiwon: And nposrAoyry, to poundt akohovBel to povondr pdvo yua va petakiveital, ywpic va képeL 1o
yoaoibL

2nuavTikd: Edv 1o ykaldv oag ywpiletar and nepdopara pe Ohog peyahitepo and 5,5 em, tonoBstriote
£va avtikeipyevo pe khion kol 0o oo pe 1o tpoc Tow nepdopartoc (Gmwe pa pauna)l.

* a ™ obvbeon b0o anopovwpsvwy {wviv epyaciag

Ma anopovwpEVES NEPLOYES, ONUWOLEYAOTE povortata yia va 1 ouvdbEoeTe, blawopetikd Ba eival anpdol-
1€ yia 10 pounot. [atrjote Opiopdg povonaTtiol yia va drploupyrosTe Eva HovVonarL

Znupavtikod: BefawBeits o1 n apyr kat 1o 1€hog Tou povoratod Bpiokovial evidc NG NeEpLoxnS epyaoiac.

' N

* Na va ouvbeoeTe TNV MEPLOYN Epyaciac Kal Tov oTaBuo PpopTIonS

Edav o otaBudéc pdptionc dbev Bploketal p€oa otov xwpo epyaociac, Ba npénel va bnuwoupynBel Eva povo-
MAt yia tn govbeon Tou Pe tov Ywpo epyaociag. MNatote Oplopods povomatiol yia va dnuoupyrnoete £va
LIOVOIIATL MOL EMIPENEL OTO POUNOT VA EMOTPEPEL OTov otabud Yéptiong.

ZnuavTiko: BefawwBeite 611 1o £va Akpo Pploketal eviog tng NepLoXnS epyaciag kal 1o ahho dkpo eival
akplpwe ynpootd and tov otabud @opniong. 2uviotdral va euBuypaupigeTe 1o yovonart pe tov otabud
PpopTIoNCG.

Znuavtiké: Kata tn dnuiovpyia povonatiwy yia tn ouvdeon g NEpLoXns epyaociag pe tov otabud @opt-
OnNg, PNV ouvbEETE TO poundt pe tnASYEIpoW6 otov otabBud poprong. Alawopetikad, to LIDAR sevbéxeral va
UIMACKOPIOTEL, yEyovOS nou unopsel va npokah£oel anotuyia ne Yaptoypaypnones.
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L

5.5 OhokAnpwon xaptn

Matote OhokAfpwon xaptn 0tav ohokAnpwBolv ot NEPLOXES £pyaoiag, Ta HOVONATIA KAl OL ANayOpeEupHE-

VEG JLOVESG. ——— A
. 'S
.*I

e T E E =
5.6 lNpooBnkn ds0TEpoL XapPTN Q\QCC\C

Edv bev undpyel povondatt peraéld Tou ynpoativold Kal Tou niow KAMou oacg, Unopeite va drnuioupyrioste
gvav Be0TEpPO ¥aptn. Apol ohokhnpwaosTe 1oV pwTto ¥aptn, natfote NpooBrikn Xaptn ywa va ouveyioets
UE T dnuovpyia tou deltepov Yaptn. Evahhaktikd, unopeite va petaPeite otn BEon ﬁ > Eng&epyacia
¥dptn kat va natmoegte MpooBnkn xaptn petd tnv chokAkfipwon g xaptoypawnonc. MoAIC cADKANPWOETE
tov BEOTEPO XapTn, unopeite va evalhaoosote peTtafl Twy xaptwy and tn B€on é = Enelepyacia yaptn.
2nueiwon: Metd v ahhayr tou xaptn, Ba epapuootolv Ta npoypdpupata kal oL pubuioslg konnig Tou veou
Yaptn.

2nueiwon: Miopeite va ayopdoste evav erumiéov otabud pdpTions yia va Tov EYKaTaoTroste otov b0~
EPO Xap1tn, ywa peyarhitepn sukohio. Mg gvav Eexwplotd otabud eopTons EYKATEOTNUEVO oTov DEVTEPOD
yaptr, T0 povo nou Xxpelddetal va KAVETE Elval va UETAKIVAIOETE TO pOUNOT ¥Elpokivnta petafd twy oo
YOpTWV.

6 AstToupyia
6.1 '‘Evapén YAOOKOTINS yia TIpwTn Yopad

2UUBoLVAES TPV TN YADOKOT:

* Xpnowponotote £va yAookorntikd yia va kOWEeTE 10 ypaoibl og Oocg ow dev unepPaivel ta 10 cm.

* AnopakpoOvetre and 1o ykaldv ta eundbia, dnwe okourtidua, owpoic WoAMwY, talyvidla, ovpuaTa Kal 1ne-
tpec. BefawBeite 61 bev unapyouv nabid ri katokkidwa dwa navw oto ykaddv dtav 1o poundt KoupeDEL TO
ypaoidL

* [epiote tuyxdv 1plnec oto yrkalow

« PuBpiote ek Twv MPOTEPWY PE TNV EQAapUoyr TIg MPoTIPAoES oag yia tn xhookonn (Gnwe anddoon yhoo-
korrg, Opoc yhookomnric kal katedBuvan yhookonig).

« Xaptoypdynon Tou KANnou oac.
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a) Evapén péow tou mivaka gAEyyou
1. Tlatiote 1o koupni ZTom, onNKWwoTtE 10 Navw KaALppa kal karaywpiote 1ov Kwdikd PIN.

Dan't set o ‘0000
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4 Matfote 1o kovpurtd | kaw katdémy kAsiote To mdvw kdAvppa péoa oe 5 sutepdhenta. To poundt Ba
poyeL and tov otabud pdptioneg kai Ba Eexvroel yhookonr) oe 6An v ermwdavewa. Mnopeite enione va na-

moete Evapin otnv eapuoyn yia Evapén xhookonnc.

B) Evap&n péow Tng £appoyns

gl \<{“‘(’:"
‘f;x
1. AvoiETe Tnv eapuoyrn.

2. EmA£ETe pua Asitoupyia yhookornrig kaw natrjote ‘Evapén yua £vapén yhookonng.

6.2 lNavon

la nadon g 1pExovoac epyaociac YAoOKoONAS, Unopeite va natfiosTe 10 KOV ZTOM o100 pOounoT rf va 1ma-
trjoete MNavon otnv ewapuoyn.

2nueiwon: To popundt bev unopsi va 10l os Asttovpyia ansvBeiac pEow NS EQApPUOYNS HETA TO MAtnua
Tou Koupumoo Ztomn. [a va ouvexioets tn Asttovpyia, kataywpiote tov kwbikd PIN otov nivaka eA&yxou.

6.3 ZuveEyion

Na va ouvvexioete v epyaocia étav 1o pounot £xel 1Bl og navon, natiote 1o kovprni Plkal katdmy
kAsioTe To mavw kAAvppa poa o 5 beutepohenta. To poundt Ba guvexiosl Trv nponyoluevn Epyacia
yAookomnNg. Evahhaktikd, propéeite va Natfoete ZUVEXELT OTNV EQAapuoyn yua va ouveXIoeTe v pyaocia

YAOOKOTTAS. -~ G -
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6.4 EmoTtpown otov oTabuod @wopTiong

Na va oteihets 10 poundt niow otov o1adud wdprione, natijots 1o Wrotov nivaka eiéyyou. EnPepaniote
yia nadon f akbpwaon e IpEXouoac Epyaociac kal, otn ouveEXEla, KAEIoTE To mavw kdAvppa peoa oe 5
bevtepdAenta. To poundt Ba smotpéel avtdpata atov otabud edprones yua va enavagoptotel. Evalia-
KTIKG, prnopeite va etuAééete Evapin emotpownig otov otabuo otnv pappoyn, yia va oteileTe 10 pounot

riow.

7 Ewappoyn Dreamehome

Mo0 ymopeite va e€epeuvrioeTe AAAES SuvaToOTNTES

H eapuoyr] Dreamehome gival kAT TEpQOCOTEPO and £va TNASXEPLOTAPW. MEow NS EQPapUOoYrS UIo-
pPE(TE va KAVETE NMoAAG npayuata: va npayuatonoleite duawopes pubuiosc ££ anootaoswe, va bokipalets
BlaPopeTIkES Aettovpyiec yhookornnig, va eneéepyaleote eAe0Bepa tov Yaptn Kal va npooapudlete 1a
npoypauuata YADoKomnc.

7.1 Asttoupyieg XAOOKOTING

To poundt npooepel Didpopeg Aettoupyiec yhookonnic. Mnopeite va evalhdooeote petaéld twv 1pdrwy
Astoupyilac HEOW NS EWapUOYNS, CLUMNEPpLAaubavopEvwy Twv ASToupYLwWY XAookonr OAnG NS EmEavelac,
Xhookonn dwvng, Xhookonr) Gkpwy, XAookornn anueiov kaw Mn avtépatn Asttouvpyia.

_|=
|
9=0
7.2 ZYfijpata XAOOKOTING

Mnopeite va duapopwwosete onwe embupsite 1o yekaldv oac npoobBEtoviac oxnuata and v spapuoyn
o1n B€on 'ﬁ = Enefepyacia yaptn = ZXNuara. Ta kabopiopysva oxnuata Ba eEaypolvial ano tn ¥Aoo-
konrn og OAsg 115 Aettoupyies yhookonnc. Mnopeite va tpononooete tn B£on kal to péyeddc toug rfj va ta

katapynoets, and tn BEon ZyRuara.
AV LAY
=0

7.5 20ocTnpa konng EdgeMaster™ 2.0

Me trv 1exvohoyia EdgeMaster™ 2.0, o biokol ynopoov va ektaBoiv npoc 1a £Ew katd 1 YAOoKOoT Tw
Akpwv Tou yxaddv oag, efaopalifoviac andotaon peTafL diokou kal dkpou PIKpOTEPN and 3 cm, yia Ae-
MTOUEPES Kal akplfEc koLpepa twy akpwv. Autr N Asttovpyia peyiotonolel tnv kGAun korng kal BeAtwvel
v eppdvion tow ykaldv oac. Metafeite otnv epappoyn otn BEon :—: = PuBuiosig YhAookomnc akpuww =
EdgeMaster™.

F
il
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E
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7.4 Npoypapua

Me1d tnv ohokAfpwon Tou MEWTou ¥aptn, 1o poundt dnuwoupyel avtduata oo efbopuablaia npoypdpparta
yAookornng, avaloya pe 1o péyeBoc tou yrkaldy, ta onoia eival «kEap./Oep. npdypapua» kal @B/ Xe.
npdypappa’. Mnopeite va natfoete ﬁ OTNV EQAapUoyr yia va npaydatonoioete Aentopepeic pubuiosig
npoypduuatoc. Me tn Asttoupyia ypovikod npoypagpatiopol, unopeite va apnoets oAn tnv kaBnuepvr
Epyacia YAOOKONNS oTo poundt. AnAG npEnEeL va ouvinpeite o poundt TaKtika.

2nusiwon: Eav avnouyeite 611 1o popundt unopei va evoyAiosl £0dc 1 Toug yeitoveg oacg dtav Asitoupyel
autdvopa katd tn dHlapkea oplopévwy wpwv, unopeite va yetaPeite otn B€on PuBuiocsilg > Mnv evoyAsite
KaL va oplggte otnv egappoyn v wpa Mnv evoyAeite.

9=0

=

7.5 KAgidbwpa yia maidia

Edv avnouyeite 6t ta nawdid pnopel va ensypouy oTov XEptopd tou poundt, JeTaPeite otnv EQApUoyr
oTic PuBuicelg kalL evepyonoiote tn Asttoupyia KAsibwpa yia mabida. Otav ival evepyononuevn avtin
Asttoupyla, 10 poundt Ba kAsbwBEsl edv bev exTeeo el kapia eveEpyELla yia 5 AETTTA v To KGhLppa sival

avoryto. ﬂ

7.6 MNpooTtacia and Bpoxn

Edav avnouxeite 61 ol buouseveic kapkes ouvBnkes evbéxetal va ennpedoouv tnv Epyacia YAooKonrc, Yrno-
peite va evepyontotjoete tn Asttoupyia MNpooTtacia anod

Bpoyn otic PuBuioeslg otov nivaka eA&yyou 1 otnv epapuoyr. Otav eival evepyononpevn autry n Asitoup-
via, 1o poundt avtdépata kavel nadon oTn YAOOKON Kal EMmoTpEWEeL atov otabpd popriong drav BpéxeL
Mnopeite va puBuiosts 10 ypovo npootaciac and ) Bpoyr) otnv epappoyr.

2nueiwon: H yhookonn pe Ppeyuevo ypaoibt ynopel va npokarkeoel Cnuid oto ykaddv oac. Zuviotatal va
napateivete ) 6Gpkea npootaciac, WOTE 10 ypaoidbl va OTEYVWOEL 1PV and vea YAookormn.

-

/.7 lNpocTtacia amo maysTo

Edav n Bepuokpacia néoel kGww and 6 °C, n yhookonr pnopel va npokar£osl povipn nuda oto ykadov. H
unatapia bev Ba woptidetal, we pEtpo aocwareiac. A va to anotpePeTE autd, YNOPEITE va EVEPYOTIOWOE-
1€ 1n Aewtoupyia MNpooTtacia and nmayeto and 1 PuBuioeig, ite pfow tou nivaka eAsyyou elte pEow NG
eappoynic. Autd Ba npokal£osl navon e yhookonnic kal Ba oteiiel 1o poundt niow otov otabud popti-
ong otav n Beppokpacia néosl katw and 6° C. To poundt Ba ovveyiosl n yAookor pdhic n Bepuokpaocia

avepel ndvw and 1M° C. W
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7.8 Asttoupyiec acwalsiag

To poundt OiaBE el moAAanAG aviikKAENTIKA XapaktnploTika, ta onoia yivovial e@kta xapn ot1o EVowpa-
twpévo GPS, yua npdobetn aopadAsla. ErunA£ov, n ynpootvh kGuepa pnopel va avixveOoEeL tTnv napouvoia
avBpwnwy, kabloTwvtacg 1o POUNAT Evav anoteAsopatikd OAaKA Tou Krinou.

="

Orav eival evepyonoinuevn autr rp Aettovpyia, Ba nynoel auows ocuvayepuds dtav 1o poundt avupwBel
and 1o £bawog kal 1o poundt Ba kAsdwBEel. Na va ouvexiotel i Asttoupylia, MPETEL va KaTaxywpIlosTe npwta

tov Kwbikd PIN oto pounért. d

7.8.1 2uvaysppuocg avopwons

7.8.2 Zuvayspuog Ektog xdptn

Me svepyonomnugvn aut mn Asitovpyia, 1o poundt Ba kAstbwBEel kal Ba Yol auéows 0 ouvayEpuos eav

10 poundt anopakpuvBel and tov xaptn.
=0

7.8.3 ©<on o< nmpayuatikd ypovo

Me evepyonownuevn autr tn Aetovpyia, ynopeite va BAenete tnv 1p€youvoa BEon Tov poundt ato Google

fo‘—n"o"Q

/.8.4 Eidomoinon aviyveuong avBpwmvng mapouoiag

Orav eival evepyonoinpevn autr n Asttovpyia, 1o poundt Ba ocac swbonolel dtav avixvelsel avBpwrvn na-

pouoiq. - G.I
l.\ LUa
=0

7.8.5 Bivteo og nmpayuatikd xpovo

Matijote n yia va delte dwvravnh pori Blivieo and tnv unpootvry KAPEPA Tow poundt, pa duvatdna nou
0ac EMITPENEL va napakohoLBEite Tov KMo gac onoladnote otyunn kat and onouvdrinorte.

=
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7.8.6 MNepumolia

Orav 1o poundt Bpioketal o Aettovpyia avapovnc, pnopeite va 1o oTteiAeTe va NEPUTOAEL OLYKEKPIPEVA
dpla ) onueia otov KAMo oac péow tne epappoyns. Na va anoktnoets npdofaocn os autrv tn Asttoupyia,

petaBeite ot 6éon ([ > Nepimolia. 0
/.\\ 05
9=0

7.9 Npoocappocpuévo didoTnua YopTIoNS

[ia va npooapudoete 1o Draotnua opTIoNS Tou POUNAT O CUYKEKPIPEVECS WPEC, UNOPEITE OTNV EQapuoyr
va evepyonoijoete 1n Aettoupyia NMpoocapuoougvo dilaoTnua wopTions and to onueio PuBuicels > ¢opTL-
on. Otav £y&1 evepyononBei autn n Aeltoupyia, 1o poprndt Ba @optiletal oto 20% otav 1o gningbo @op-
none e ynarapiac ival yapnisd, und tnv npoindBeon 6t bev undpyouv epyacisc yhookonnc. Oa oho-
KANPWVEL TNV MANEn dpnion povo katd tn didpkewa tow kaBoplopévou daotniuatog eoptone. Mnopeite
ENMONG va npocapudoete g napapétpous Eminedo ymarapiag yia Autopatn enavaypopTtion kat Emimebdo
pnatapiag yia ZuvExion Epyaciwy, wWote va oploete 1a enineda @dpurong ynarapiag ora onoia 1o popndt
Ba emotpéel auvtéparta otov orabud edpriong i Ba ouvvexidel 1c nuteAeic epyaociec yhookonnic.

—

Inueiwon: H opdda avantuéng e Dreame Ba ouveyioe va dievepyel OTA (agbppaTta) evnuepiosig kat
guVINPENoN Tou LAKOADYIOUKOU Kal NS epappuoyns. NapakahoOpue va eAEYXETE yia EID0NOINOELS EVIIUEPW-
ong ] va evepyonojote 1 Asttovpyla AuTOUATES EVNUEPWOELS YO va biatnpeite 10 LMKOAOYIOULKS KaL TV
EQAPRUIOYN EVNUELWUEVA KL va anoAauPavetls NEPIOCOTEPES KAL EVNUEPWHEVES AEITOLPYIES.

8 Zuvtnpnon

la kaAdtepn andboaon kal dudpkea {wng tou pounot, kabBapile1€ 10 Taknka kaw avikabilotare 1a wBapuéva
efapriuata oduEwva PE TNV napakatw ouxvornta:

EEaptnua 20YVOTNTa AVTIKATACTAONS
Aenibec KaBe 6-8 efbopdbeg r vwpitepa

2nueiwon: Miopelte va eAEyyeTe Tov voAemOpevo ¥pdvo Cwiic twv Aentibwv petaBaivoviacg otn B£on
PuBpiozig > Avahwaiya & Zuvtripnon viog g e@appoyns. Aol aviikataoTnoeTe Tuyov avahwaoipa
cUp@wva e g obnyieg, peraPeite otn oehiba AENTOPEPEWLV YIO TO AVAMOOIUO KaL ITatrote AVTIKATESTN
0a TO avaAWwolpo yia va npaypatonotoste Enavaeopa oto ¥povousTpo.

2nueiwon: Eav £xete oploel NEPLOYES OTOV KIINO 0ac yia 1ov TakTikd kaBapwopd kal 6Eppic tou poundt,
urnopeite va opioete otov Yaptn 2nueia ouvinpnone petaaivoviac otn 0£on PuBuiosig > Metdpfaon os
onueio cuvtrhpnong > Eneiepyacia onueiov. MoMg opioste 1a onueia ouvinpnong, pnopeite anha va
Matfoets 1o kouvuni Metafaon kat va kateuBovete 1o pounot ot kaBoplopéves BEOEIS yia s0K0AN ouvin-
pnaory.

8.1 Kabapiopog

KaBapifete taktikd 1o poundt 0ag yia va anotpeeTe tn oLOCWPELON KOPPEVOL yoaoblol KalL Xwpatoc
o yropolv va ppdéouv tov dloko Aenibwy Kal TouS KivnInplous Tpoyolc Kat nou pnopsel va £xel buous-
VEIG EmMTwoEels ot yhookorry, otnv otdBusuon otov otaBud @dpnong kaw yevikd otnv kivnon tou popnor.
2ZUVIOTOOME TN Xpnon evog kit kaBapwouoy, To onoio duatiBetal o Tomka kataomuata f peow tou diabi-
KTOOU.

&I‘Ipnmﬁunninnn: Mpw tov kaBaplopd, anevepyono|oTe T0 POUNOT Kal anoguvbeoTe Tov o1abBud wopT
onc and v npila.

MNpoooyn: BepawBeite 61 10 npootateunikd kGhuppa LIDAR givar tonoBetnuévo oto LIDAR nipw avanodo-
YUPIOETE TO pOUNnoT, wote va anowuyete (nuiec oto LIDAR.
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» NepifpAnpua, oaoi kal diokog Asnidbwv:
1. AnNEVEPYONOLUOTE TO POUNOT.

3. TonmoBeto1e 10 pounot oto nAdL Tou.

4. KaBapiote 1o nepiPAnua, tov dioko Aenibwv kal 1o caol pe £va AMotixo Ko,

&I‘Ipnmﬁunninnn: Mnv ayyifete 1ic Aenideg katd rov kaBapiopd touv caoi. Popdrte yavia katd tov kaba-
PLopo.

Mpoocoyni: Mn xpnolponolNoeTe MALOTIKO pnxavnua vdning nisong ya tov kaBapopd. Mn xpnolponoLeite
QropPUNAavVIIKA yia tov kabaplopd.
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5. Xpnowonowrjote gva navi nou dev awnvel ¥voidt yia va kaBaploste npooektika tov awdnipa LIDAR.

= Emawpsg popTiong Kal UynmpooTiviy KAyepa:

Apnowononjote eva kabapd navi yia va okKouNtioceTE TIC ENAWES YOPTIONS OTO poundt Kal otov otabud
popTIong, Kabwe kal tnv pnpootivll kGuepa. Alatnpeite oTeEyVES TIC ENAWES PAPTIONS KAL TNV PITPooTLVN
KaGuepa peTa tov kabBapopd.

= Kivntrplol Tpo)ol:
Xpnowornowjote pa Podptoa yia va apaipeoets Tuyov Ao and toug tpoyols, WoTE va eZaopalioets
kahn npodopoon.

8.2 AvtikatdoTtaon Baocikwv £apTnUaTWVY

» Avtikatdotaon Twv Asmidbwv

la va eival navia oL Aenidec koPTepee, aviikaBloTats Tic TakTiKG. 2uoviotdatal va aviikaBo tare tig Aenidecg
k(Bs 6-8 efbopdabsec i vwpltepa. Xpnowonoweite pdvo yvrioieg Aenibec Dreame (MBKATO/MQBAITO).
&I‘Ipnmﬁcnninnq: ANevEpYOTooTE 10 poundt. PopEUTe MPOOTATEVTIKA yavTia npv aviikataotoeTE TIg
Aenibec.

2nueiwon: AvtikaBotdate kal 115 pec Aenidbec ravtdypova yia va efagwpabioets £va (uyootabulopgvo
gUOTNUA KOTC.

1. AnevepyonoloTe 10 poundt. 2. Kahowte to LIDAR pe to npootateuvtikd tou
- . KGAuppa. ‘

i]fi[l[lﬂ[ll]HE][II]ﬂI]I]I][I[II][EI]I]ﬂEi
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3. TonoBeTAOTE 10 POUNOT O PIa pahakn - 4. Apaipéote tn Paon natwviag 1o Kouurni
Aavela Kal TonoBeTtoTe 10 01O TAAL kKAtw and tov dioko Aenibuwv.

5. Apaipéote tn Aenidba evbuypappifoviag tnv 6. Apalpgote i 3 Aenibeg kaL g Baosic Tous.
ornr tne Aenibacg pe tov dfova.

/. Tatote 1o kouvpri katw and tov dioko Ae- 8. BefawBeite 611 o1 Asnibeg pnopodv va nepL-
nibwv kal evBuypappiote tnv onn tng Bdong atpepovial ehe0Bepa.

LE tov G€ova yia va opiéete otn BEon Toug TIg

Baosic kal tic Aenibec.
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9 Mnarapia

a pakpoypovia anoBrikeuan, WoptideTe 1o poundt kabe & Yfveg yua va nMpooTatenoeTe Ny pnatapia.
Znud otnv gnatapia nou npokaheital and vneppoiikry anowdption dev KaADTETAL And TNV NEPIOPIGPEVN
eyyonon. Mn woprtidete tnv unatapia os Bepuokpaocia nepipdihovioc dvw twv 45 °C ) kadtw twv 6 °C. H
Bepuokpaocia pakpoypoviag anolrikevong tng pnatapiag npgnel va eivar petafp -10 kau 35 °C. Ia va eha-
YIOTOTOOETE T {nuid, n ouviotwpevn Bepuokpaocia anoBrikeuonc tng pyratapiag eival peTafld 0 kar 25 °C.
2nueiwon: H dudpkela dwnig tng pnatapiag tou poundt eEaptdrtal and 1n ouxvotnta ¥prons KaL 1S wpeg
Aeirtoupyiag. BEav n ynatapia £xe1 unootel {nuid ry bev ynopei va wopTiotel, unv TNy NETAZETE Ywpig npdvola
yia 1o nepifparrov. Napakahops va tNPEITE TOUCS TOMKOUS KAVOMIOHOoUCS avaklkAwonc.

Asiroupyia wpdpTiong Yapnhns woybog:

Orav £xel evepyonoinBei n Asttouvpyia OopTions ¥aunAng wxvoc, ol Asttoupyiee now bev oxetiCovial e mn
wopnon Ba sivar ansvepyoronpuéveg (n oBdvn evbeifewv kal 1o biktuo Ba ansvepyornonBolv).

e [1a va evepyornoljosTe T Asttovpyia poptons XapnAng 1oxLog, NatoTE TauTdYPOVA Kal KpatrioTe natn-
uéva to koupuri B kat 1o kouuni O tauvtdypova kal natfjote to koupri &) 5 wopéc ypriyopa. Oa akoOoste
pa puwvntikn ewbonoinon: Asttovpyia oépTiong XapnAis wx0oc EVEQYOTIONUEVN.

¢ [la va anevepyonooeTe 1 Asitovpyia popnang Xapunhng oxLog, EMAVEKKIVIOTE TO pOUTOT 1) natrote b

POPEC YpIyopa 10 Kouuri d}

10 Xewpepivi) anoBnkeuon

* To Popumnot

1. @opriote nAfpwS TV pnatapia npw anevepyornolrosTe 10 popnot.

2. KaBapiote kahd 1o poundt nplv 10 anoBnkeVoeTE yia 1ov YEIPwva.

5. TonmoBe1NOTE 10 NMPOCTATELTIKS KGAuppa LIDAR.

4. AnoBnkedote 1o popndt o ENpod pEpog, og Bepuokpacia mavw and 0 °C.

e 3TaBuoéCS YopTIoNS

AnoouvbEéate tov otabpud poptionc kat anobnestots tov o pEpoc Enpd kal bpooepd, pakpla and Guson
nAlakry aktivopohia.

Znueiwon: Meta tn xswepwn anobnkevon, enaveykataotiote tov otabud @wéptiong kai tonoBetiote otov
graBpo 1o pounodt ywa @option. EQv eEnaveykatacroete 1ov o1abud wopnong os buawopsetikr BEan, 10
poundt Ba evnuepwaosl autopata 1 BEan tou otabBpol pdMhig poptiosl Kal anopakpuvBel and tov otabpud.
Edv aviipeTwitioete opdipata eviomopos BEong Adyw onuavIikwy alhaywyv otov KAMo oac, ouviotatal va
MPayuatonojoste pia veEa Yaptoypapnon e Empavelac.

11 MeTayopa

Na getawopa oe peyahec anootdoel, PefpawwBeite é11 o poundt eival ANMEVERYOTIOINUEVO. 2UMIOTATAL N
Yprion In< apxkns ouvokevaoiac. TonoBetiote 10 nMpootatevtikd kahuppa LiIDAR.

&l‘lpn:—:tﬁunninﬂn: ATIEVEPYOTIOLEITE TO POUTTOT NPV TO HETAWPEPETE.

gﬁl‘lpnstﬁnnninﬂn: 2NKWOoTE 10 poundt and tnv niow Afr, kpatwviag tov dioko Aenidwv pakpla and 1o
Cuwpa oac.
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12 AvTigeTwmnion PoRANHATWY

[NpoBAnua Artia Avon

1. To poundrt bev Bpiokeral
EVIOS NS ePPEMEIOC TOL
orjuatoc Wi-Fi i Bluetooth.
2. To poundrt elval anevepyo-
MONUEVO 1] O PAaK ENMAVEK-

kivnone.

1. EAEYELE av TO pounoT £XEL OAOKANDWOEL TN
biabikaoia evepyonoinong.

2. EA&yEre av o bpopohoyntric Asttoupyel owotd.
3. MetakivnBeite mo kovid o1o popundt yia va
dnuwoupynoste ua oovbeon Bluetooth.

To pourndt bev eival
ouvbebEPEVD otV

EPapHoYr.

1. TonoBemote 10 popndt nak navw oe eninsdo
£bawoc.

2. Karaywpiote 1ov kwbdikd PIN ot1o popndr ka
smpepawote.

3. To popndt bev pnopel va nepdosl aviikeipyeva
pE 0o peyaiotepo and 55 cm. Alatnpsite
opaAd 1o £bawoc énou epyalsral 1o pounaot.

To poundt avopwlnks O 1poyde bev eival o1o £0a-
ané 1o £bapoc. (poc.

1. TonoBetrijote 10 poundt nah ndvw oe eninedo
£0awoc.

To poundt yepvel nepwoodte- | 2. Karaywplote 1ov kwbikd PIN oto poundt kau
po and 37°. empepawworts.

3. To poundt bev unopel va avappxnlel os
kAloslg peyahltepes and 80% (38°).

To poundt ipe khion.

1. Apaipéote ta epnddia nou Pplokovial yopw Tou

kaL bokipdote Eava.

2. Metakivrjote ¥elpokiviia 10 popnot o £va

£ninedo kal avotd HEPOS PECO OToV YapTn Kal

bokipdote va Eskvrioete Eava v epyaocia. Edv

10 npdPAnua ouvexios! va sppavidgetal, dbokpdGots

Eava awol o poundt £xel tonobBemBel otov otab-

HO POpUONG.

To POLITOT VAL AVIBELLEVO 3 E}-.éyatsinu LIApYoUY TPUNES 0T0 éﬁmpnq_. Mepi-

Popmnor naybevpévo. kaL bev pnmopel va sheube- T TG RO, _pr il xh&pxmm Va1 VO GRGTEETE
v nayibevorn 1ou Pounor.

4. EAEvEre av 1o ypaoibl yopw and 1o poundt sival

pnddtepo and 10 cm. Mnopeite va puBpioste 10

pog anopuyris EPnodiwy 1 va Ypnoponorjosts

HLa XELROKIvTN YACOKOTTIKD pnyavr] yia va KOWETs

0 yKalOv £K TWV TIPOTEPWV, WOTE va ANnoTpEYETE

v Nayideuon 1ou Pounat.

5. Edv 10 poundt naynbdeletal ouyva o autm )

B£on, pnopeite va v oplosTE WS anayopeEupevn

duovn.

1. KaBapiote 1toug niow tpoxolc kal bokipaote
fava.

2. Eav 1o opdApa ouvexidel va spgavidstal,
BOKIPAOTE va ENAVEKKIVIIOETE 10 POUNAT.

5. BEAv 10 npdPAnua napauével, EMKovuvnioTe
HE TO Turua efurnnpétnonc nNeEAaTtuwv.

pwBei.

Avohsirovpyia aplote-
PV KaL Dev unpo- O tpoyds bev pnopsl va

OTIVLOV TROXWY, apLoTE- MEPLOTPAPEL 1 0 KIvNIRpag
pwv kaw befuwv riow Tou TpoXoL £XEL npdpAnua.
TPOXWV.
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MpoBAnpa

Altia

Auvon

O biokog Aenibuwwv bev
UMop&el va NEPLOTPaYEL

O biokog Aenibwv dev pno-
pel va neplotpapsl kKavovika
i LITApPxeL NPOPANUAa PE Tov
Kivrtfipa Konne.

1. KaBapiote tov bioko Asnibwv kol dbokpdote
MTAAL

2. EhgyEre av 1o ypaoidl yopw and 10 popndot
eival pnAdtepo and 10 em. Mnopelte va ypnot-
LIOTONOETE Pia XELPOoKIvNTN YACOKOTTTIKN pnxavr
VI va KOWPETE 10 yraddv £K Twv NMPOoTEPWVY, WOTE
VO AnotpEPETs 10 PnAokaplopa tou diokou Aerti-
Buwv o PnAd ypaoidl.

5. EAEyEre av unapyel vepd katw and tov dioko
Aeribwv. EAv undpxsl, HETQKIVIIOTE TO POUNOT OF
£va oTEYWO UEPOC Kal dokipaote Eava.

4. Edv 1o owpdhua ouveyifel va epgavideta,
BOKIPAOTE va ENAVEKKIVIIOETE TO pOUNOT.

5. BEav 10 npdPAnua mapapével, EMmKoVLVROTE
LE TO TUfpa eEurmpétnons neEAatwy.

O biokocg Aenibuwwv bev
KIVETQL Mpoc¢ ta ndvw N
MPOS 1Ta KATw.

O bdiokog Aenibwv bev Kivel-
1AL IPOCS Ta navw M npocg 1a
KATwW.

1. KaBapiote 1ov bioko Asrnibwwv kal bokipdote
MAML.

2. BEav 1o opdhua ouvveyifel va eppavidetal,
OOKILAOTE VA ENAVEKKIVIIOETE TO POUTIOTL.

3. EGv 1o npdBAnua napapével, ENKOWVWVIOTE
LE TO TUAua eELNMPETNONG MEAQTWV.

O biokoc Aenibuwv dev
uropsei va pyetakivnBel
npoc 1a rmaya.

O biokog Aenibuwwv dev pno-
pel va petakivrBel npog 1a
nAdayia.

1. KaBapiote 1o obotnpa Komnng kat apalpeots
Tuxov vnoAeippata i EEva avukeipeva.

2. BEav ouvexioete va aviipgstwnidsre autd 1o
OpAaApa, UNMOPETE MEWTa va anevepyonomrosts
) Asmoupyia EdgeMaster™.

3. Edv 10 npdPAnua napapével, EMKOWMWNOTE
HE TO THANa EELIMPETNONG TTEAQTWV.

2paipa npowuhakirpa

O awdnipacg tou unpoot-
voO TIPOWPLAGKTRPA EVEQYO-
noleiral ouvexwe.

1. EAEyEre av 1o poundt £xel naybeutel kanou.
2. Xtuonriote shawpd tov npopulaktripa kat
BePawwBeite 61 emotpépel o BE€on tou.

3. Eav 1o opdhpa ouvvexifel va epgpavidetal,
DOKIUAOTE va ENAVEKKIVIOETE TO POUTOT.

4. Eav 10 npdPAnua napapével, EMKOWVULVIOTE
LE TO TUApa eEumMpEtnNons MEAITWV.

2(pahua eoprong.

To poundt ouvbEETaL OTOV
otaBud dpuonc, arlha
UITAPYEL MPORANUA YE 10
pelpa f v t1aon eopronc.

1. EA&yEre av o otabudc pdpriong eival owota
ouvbebepEvoc otnv tpowodooia.

2. EAEyETe av eival kaBapEg ol ENMaWss POpPTIoNS
OT0 poundt KalL otov otabud pdpriong.

3. Aol ohokhnpwBel o Ehsyyog, DoKIHAoTE va
ouvbEoere Eavd 1o pourndt otov otabud popt-
onc.

4. EGv 10 npdPAnua napapével, EMKOVWVIOTE
LE TO TUAua eEurmpEtnons neAatuwv.

H Beppokpaoia g
pnatapiac £ivar moAd

UPNAr.

H Beppoxpaocia ng unatapi-
ac eivar = 60 °C.

1. Xpnowponotjote 10 poundt o neplpahhov

pe Bepuokpacia katw twv 40 °C. Mniopeite va
MEPIUEVETE pEYPL va pEwBEl and pdvn g n
Bepuokpacia ng pnatapiag.

2. Mnopeite va anevepyortoinoste 10 pounot Kal
va TO EMAVEKKWIOETE PETA and Alyo.

3. EGv 1o npdfAnua napapével, EMKOVuVROTE
HE TO TANA EEUNMPETNONG MEAQTWV.
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[MpopAnua

Artia

ADon

H Bepuokpaoia e pra-
tapiac eival upnin.

H Bepuokpaoia tne ynatapiac
eivalL = 45 °C.

1. H gdprion evbeExetal va anotdysl otav n Bepuo-
kpaoia e pnatapiag eival ndvw and 45 °C.

2. Xpnoononote 1o poundt o neplPaihov pe
Beppokpacia kdatw twv 40 °C.

H Beppuokpaoia ¢ pna-
tapiac ival yapnhn.

H Bepuokpaocia tne pnatapiag
givar = 6 °C.

1. H pdprion evbexetal va anotiyel dtav n Bepuo-
Kpaoia g pnatapiag sival karw amnd 6 °C.

2. Xpnolonowrjote 1o poundt o neplPAaihov ys
Bepuokpacia navw and 6 °C.

To LIDAR gunobdidstal

To LiDAR gpunodicetal (yia
napadsiypa, bev £XEL QPALPE-
Bzl 1o npootareutkd kAhuppa
LiDAR).

1. ApapEate 1o npootarsutikd kadhuppa LIDAR kal
bokipGoTe ndiL

2. BEdv 1o LIDAR at1o ndvw pEPOCS TOU popnort £ival
oAl ak@Baprto, kaBapiote 10 pe £va navi rmov dev
arveL Yvolbl Kal petd bokipdaote fava.

Avoherrovpyia LIDAR.

To LIDAR sival moAd akdBapto
| undpyeL owaiua otov awbn-

mpa.

1. EAéyEre av 1o LIDAR gival akdBapro. KaBapiote
10 av ¥petaddstal katl doKIpaots fava.

2. BEQv 10 owpahpa ouveyidel va sppavifetal, bokl-
HAOTE Va EMNAVEKKIVIOETE TO POUTOT.

3. Edv 10 nipoPANpa napapével, EMKoOIVOVAOTE JE
1O TpRpa Eunnpemons neEAaTww.

To LIDAR sivar akaBapto.

To LIDAR eival akdBapro.

zKouriote pe éva kaBapd navi tov awbnmpa
LiDAR oto navw p€poc tou poundt. Adiatnpeite 1o
LIiDAR oteyvd petd tov kaBaplopd.

H Bepuokpaoia tou
LIDAR givar ulprr.

H Bepuokpaaia tou LIDAR
eivar = 80°C.

1. To poundt Ba npoonabnosl autdpara va em-
oTpEWEL otov oTabud POoPIoNG Yia Va KPUWOEL
2. BePawwBeite ot 1o poundt Aettoupyel o Bep-
pokpacia nepipaihovios kGrw twv 40 °C.

5. TonoBsmote 10 poundt os £va oklepd, bpoos-
PO kal kahd asplopsevo xwpo. O ouvayepudg Ba
otapatioel dtav n Bepuokpacia NEoEL 08 YUOLD-
hoyika enineda.

4. To poundt Ba ouvexioel autdpara ) Asttovpyia
TOU POMNC OTAUATOEL O CUVAYEPUOC.

5. EGv 1o npoPAnua napapgvet, EMKoWwVRoTE Je
IO TUAUA EEUNNPETNONS NMEAQTWW.

H Beppuokpaaia tou
LIDAR sival moAD upnin.

H Beppokpaacia tou LIDAR
civar =z 90°C.

1. To LiDAR sival anevepyonoinpevo Adyw unAwy
BeEpuokpacuwv.

2. BepawwBeite 61 1o poundt Asttoupyel o Bep-
pokpacia nepipahhovios karw twv 40 °C.

3. TonoBemote 10 poundt og £va okliepd, dpooe-
PO kal kahd aspllOpsvo ywpo. O ouvayspudg Ba
otaparnosl tav n BepuoKkpaaia NEoEL 0 PLoLo-
hovika enineda.

4. BEdv 1o npdPAnpa napapével, EMKONVWVAOTE HE
IO THAKA £EUNMPEINONS MEAQTWV.

To poundt xabnke.

Exe yabel o eviomopde B£-
ones.

1. EAEyEre av eival akadBapto 1o LIDAR oto ndvw
HEpOC Tou popundt. H Onapén akaBapowov Ba
EMNpeacel n Astoupyia eviomopold Beong.

2. Metakwrote yeipokivrita 1o pounat o eva
avoLXTO PEPOC pEoa atov ¥aptn Kat bokipdote va
Eexwvnoete Eava nv epyaoia.

3. BEdv bev anokataotabei n Aetovpyia evrorni-
opol BEonc, KivrioTe 10 poundt niow otov otabud
(POPTIONG HE TNAEXEIPIOUO HEOW TN EQPAPHOYNC,
KOL OTN OUVEXELQ, EEKIVAOTE TNV Epyacia YAooKo-

nne.

317
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[MpoBAnua Artia Abon
1. Enavekkwvriots 10 poundot kat bokipdots fava.
2ipaipa awbdnmpa. 2pahua awlnipa. 2. BEav 1o npdPAnua napapével, EMmKovuwvioTe

LE TO TUAUA EELTNPETINONS NMEAITWV.

To popundt Bpioketal
OTNV anayopeupgvn
fLovn.

To pounadt Pploketal oy
anayopeupévn uwvrn.

1. Metakivriote yeipokivira 1o poundt £&w and
NV anayopsupévn dwvn kol dokipaote fava.

2. XEIPIOTEITE 10 poundt ££€ anooTACEWS PHEOW
NS EPAapUoYRS YA va 1o YETAKWVACETE £5w and
v anayopsupgvn {uwvn Kat, otn ouvexela, Dokl
pdote &ava.

To poundt pploketal
£KTOC Yaptn.

To poundt Bpiloketal eK16¢
Yaprn.

1. Metakiviio 1 XElpokivrta 1o poprnat eviocg
Yaptn Kal, ot ouvéxela, bokipdote fava.

2. XpnoWomnowjote 10 NASXEIPLOTHPIO yia va
EMAOVAPEPETE TO POUNOT EVIOS YAPTN HEOW TN
SIPAPUOYNGS KaL, OTn oWwEXELD, dokKipdote Eava.

H Blakornn Ektaking
avaykneg eival evepyo-
MOLNUEVT.

Exel namnBel 1o kovuprni 2ton
O10 POUNGT.

Kartaywpiote Tov kwbikd PIN oto poundt kat emi-
Bepawnots.

XaunAn @opuon
urtatapiac. To poundt
Ba anevepyonoinBel
ouVIoUQ.

To eninedo popuong NS
urnarapiacg eivar = 10%.

2UVDECTE 10 poundt otov oTabud pdpnone ya
va PopToTel

To pounot Ppioketal
pakpd and tov Yaptn).
Kivbuvocg va khanel o
POPTIOT.

To poundt pploketal pakpla
and tov yaptn.

1. Kataywpiote tov kwbdikd PIN agto poundt kai
erupefawwote.

2. Mnop&eite va anevepyoriooeTe 1oV ZUVayEp-
po Extéc xaprn and g PuBuioss otnv ewapuo-
¥

ATMETUYE N ETMOTPOWN
otov otabud pdpuonc.

To popnot dev ynopel va
Bpel tov otaBud popuong
Grav EMOoTPEYPEL otov otab-
Lo PopTIoNCG.

1. EA&yEre av undpyouv spndbia rou epnobidoun
10 popundt. Apapéots 1a epnddia kal SoKpaots
Fava.

2. XEIpIoTElls 1o pounor € anooTAosws HEOW NG
EPAPUOYNIS YIA va 10 ENAVAPEPETE otov otabud

POPTIONE.

Arnotuyia odvbeonc
otov otabud edpuonc.

To poundt evionidel Tov
otaBud pdpnong, ala dev
Karapepvel va ouvbeBel.

1. EAEyETE av oL avakAaoTIKES Tawieg Tou otalb-
ol pdprions ival akdBaprteg 1| KahupPEVES.

2. EAEyEre av undpyouv epnéda ynpootda and
tov o1abud popronc.

3. EA&yEre av o o1abudc WoPTIONS EXEL HETAKL
vnBeL

4. EAéyEre av n nhaka paonc eival kahuppevn Ye
naxy orpwpa Adonngc.

5. EAgvEre av o o1abBudc wdptone Ppioketal os
£0QPOC Y KAon.

6. EAEyETE av 0 o1aBpdc pdpTons 1poPodoTEai-
TaL ge pedpa.

/. BonBriote 1o poundrt va ouvbeBel atov atabpud
PEPTIONG YPNOUONMOWNVTAS TO TNAEXELDIOTIPLO 1
LE Ta ¥EpLa 0ac.




DREAME

[Mp6BANua

Altia

Abon

0 eviomopoc BEong
AMETUXE.

O sviomopdc BEonc ano-
TUYXaveL 6tav 10 pounaot
npoonabsi va Eskvriosl pia
gpyaoia yhookornric.

1. To LIDAR gvbéxstal va eunobdifeta. Metakwvr-
O1€ YElpokivnta 1o poundt og Eva eninedo kal
avortd PEPOC PECa OToV Xaptn kal bokpdats
va EekiviiosTe fava nv epyaoia.

2. BEav 1o opdhua ouveyiosl va sppavidstal,
bokipdote fava awol 1o poundt £xel ouvbebel
otov otaBud Yopnang.

AVENAPKNAC YWpog yia
grpown pnpootd and

ov o1aBud Edpronc.

AVETIOPKIG ¥WPOS yia o1po-
r] prpootd and tov otabud
(PopTONG.

1. Edv o otaBudc pépuones Bpiokeral otnv akpn
oL ¥aptn N evide auvtol, Pefawbeite 61 LAp-
¥EL Tovhayiotov 1 m eAelBepou ywpou petail
TOUL UMpooTivoy PEPOUS NG MAdKac Baong tou
otabuol kal Tou opiou Tou Xaptn. AlapopeTtika,
10 popndt evbExeTal va unv popei va otpipeL
2. Merakiwnote tov otaBud rj ahaéts tov xapn
and v Eneégpyaoia yapin.

To povonan sunodife-
ral.

To povondnu eunodidstal.

1. EASyEre av £xel opotel anayopeupevn duovn
HECO OTO HOVOTTATL

2. BExEyére av undpyouv epnddia nou epnodifouw
TO POUIOL.

3. Edv 10 popndr efakohouBel va pnv pnopei va
nepQogl, dlaypdyte 1o povondn oty Ensepyaocia
YA KaL oplote £va veo.

H pnpootivry kauepa
efval akaGbBaptn.

H pnpootivi) kGuepa gival
akaBaptn.

ZKourioTe TNV pnpootvr kapepa pe £va kabapd
mavi.

Yrapxel npophnua pe
TNV UNpootivry Kauepa.

Ynapyel npdPAnua pe tnv
HITpOGTIVE KAUEPQ.

1. ZKOUMIOTE TNV PMpooTIvl] KAUERAa PE £va Ka-
Bapd navi.

2. Aokipdote va ENaVeEKKIVAOETE TO POUITOT.

3. BEdv 1o mpdpAnua napap£vel, EMKOVWoTE
HE TO TUrpa eEuNMpEnans nehatww.

H unpootivr kGuepa
eunodifetal.

H punpootivr KApuepa eumno-
bidetal

ZkourfoTe TNV pnpootvr Kapepa pe £va kabapd
rmavi.

[Mpoklrntel opdhua
aviyvevong opiwv katd
v Autdpatn xapto-
ypdaypnon.

[MpokOtel opdhua aviyveu-
ong oplwv katd v Autdua-
[N Xaptoypawpnor.

1. BepawBeite 611 ot ouvBnkes puwtiopol sival
KararhAnAec, o0Te nohd EvToveS oUTE TOAD apu-
bpéc.

2. BePawBeite &1 0 kawpdc eivar aibploc, ywpic
OpixAn 1 Bpoxn.

3. BePawwBeite 61 n ynpootvr) KAuepa sival
kaBapn kol bev spnobdilstal

4. BePawBeite 611 n empdveia tou e6Gpous
gival eminedn, kabwes oL avwpaMeg unopel va
ennpedoouv TNV aviyvevon.

5. BEdv n aviyvevon opiwv ouvexifel va anotuy-
yavel, petapeite otn Asrtouvpyia TNAEXEPLOUOY
ylia aptoypawnon.

Mn @uolohoywol kpa-
baopol.

Mn wuowohoyikoi kpadbaopol.

1. EAEvETE Tnv akepaldtnTa tow diokou Aeridlv
Yia v DIamoTwWoeTE eav £xEL unootel {nuua. Eav
duarnotwBel nuua, avukaraotjote tov Hioko.

2. EGv o dlokoc eival aBikrog, Emkovwvnote Je
10 TUApA gEunnPETnong MEAQTWY.




DREAME

&
13 MNpodlaypayeg
A3 5000
Owvopaoia npoidviog Dreame Popunotkr yhookorukr pnyavr A3 AWD Pro
. Mapka Dreame
Baoilkeg P
TMANpowopi- | Movigho MXXAF301
=5 AGOTACEIC 740x532x325 mm
Bapoc (ue pnarapia) 24,3 kg
FUVIOTLILEVI IKOVATNTA KAAWNG 5000 m?
. Turmks: 2500 mP/24 Wpeg
Eﬁf&‘i‘” XAoOKDTS (RPGTTTD Artobotkd: 3500 m2/24 HpEee
) Evrovo: 5000 m?*/24 wpeg
XAookoTn
Yoc yhookonric 3-10 cm (o Brjpata twv 5 mm)
[TAGTog Yhookonng 40 cm
Xpdvoc pdprong @ 10 min
STABUN Mynukric wyvoc LWA 65 dB(A)
ABeBadtnies NyNTUKNC W)LoK 3 dB(A)
Exropmiég | KWA
OopLBou F1a0un nynukric nisong LpA 54 dB(A)
AReBadtnres nynukng nisong 2 dBIA)
KpA
, ) 0~50 °C
HERHORPOGR SEOEYRS Suuwotdpevn: 10~35 °C
Bepuokpacia pakpoxpovias ano- =10=35°C
y Brikevonc 2uviotwpevr: 0~25 °C
20vVONKeg
Eps';uuiuq PUJ,_.II'[E'_:'J"[I IPX&
Tafwvounon IP 21aBudc popnong: IPX4
Toowobotkd: IP&/
MéeEwotn kAo yia tnv nepLoyrn 3
L 80%
YAOOKOTING
Edpoc ouyvotrjiwv Bluetooth 2.4 GHz~2 4835 GHz
80211b: 1642 dBm (@11Mbps)
; 802 11g: 14+2 dBm (@54Mbps)
Mey. 1oxoq RF 802.11n: 132 dBm (@HT20, HTA40)
; Bluetooth: 749 dBm
2UVOECIUO-
a o Wi-Fi 2,4 GHz
e e (2400-2483,5 M)
Vit aLink ® LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
"PE0 LTE-TDD: B38/40/41
GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A3 5000

Tayorna nopeiag pe AEXEpLE
opob

045 m/s-0.8 m/s

Kivntipag , : Kavovikr: 0,35 m/s
T[npsiuq Eﬁz It nopeiac kKarta i YAoo Anodonkry: 0,6 m/s
Evrovn: 0.8 m/s
Tonoeg kvnipa Kwvntrpac mnuvng
Kvmmpag | o omro 2800/min
KOTTG
Movigho unatapiacg MBPA4D
Mnumpiu Tonoe pnatapiac Mnatapia ABiou
(popméT) OvopaoTIKr Ywpnukdtna 10000 mAh
Ovouaotkn taon Meyioto 36V
Movtého wopnotn MPAA3D
. Taon siwwdbou 100~240 V AC
TpowpodoTIKO
Tdon e&bbou 42V
Peopa ££6bou 5 A
Movtého otaBuol @épnong MCAZ20
Taon ewddou 42V
21A6U0S [ ces60u 42V
(popTIONG
Peopa ew06bou 5 A
Peopa £6bou 5 A
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AUEROIE| KETEpYO- Mévyiotn 1o)0 Zwvn cuyvo-
[pétuma |Zwvn| vn {gvén |pevn {e0éN EE%:U gf: S GNSS Tn'TmUEU
(MHz) (MHz) N
1| 1920-1980 | 2110 - 2170 2342
3 | 1710 -1785 | 1805 - 1880 23492
2500 - 2620 -
/ 2570 2690 23+2
8 | 880-915 | 925-960 2342
20 | 832-862 | 791-821 2342
LTE
28 | 703-748 | 758 - 803 2342
GPS/
2570 - 2570 - GLONASS/
58 2620 2620 25+2 BDS/ 155;Hl592
Galileo/
2300 - 2300 - QZSS
40 2400 2400 2542
2496 - 2496 — |
+ 2690 2690 252
3 | 1710-1785 | 1805 - 1880 30+ 2
GSM
8 | 880-915 | 925-960 2342
1 | 1920-1980 | 2110 - 2170 2342
WCDMA
8 | 880-915 | 925-960 2% 42

[2] O ypdvocg wdpriong woxbsl Gtav o poundt ematpéwsl avtéuata otov otabud EopTiong Adyw xaunhol
EMUMEDOL YOPTIONG Pnatapiag.
|3] Xwpecg/neployég nmov kahdmtoviat: AABavia, Avbdpa, Avotpia, Béaio, Boovia-Epleyopivn, Bouviyapia,
Kpoartia, Konpog, Toeywr] Anuokpartia, Aavia, EoBovia, ©whavbia, [akhia, lepuavia, EAMGBa, TkEpvoEd,

Ouyyapia, lohavbia, |phavbia, ltakia, Kdoofo, Astovia, Ayrevotdawy, AiBovavia, Aovispfolpyo, Makebovia,
Mahira, MohbapBia, Movako, Mauvpopoiwvio, Ohhavbia, NopBnyia, lMohwvia, Noptoyahia, Poupavia, 2eppia,
2hoPakia, 2 oPevia, lonavia, 2ounbia, EABetia, Hvwpévo Baoikeio, Oukpavia.

2nueiwan: Ow npoblaypaPes undkevTal og ahhayEg, kabBwe PEATUWLVOLUE CUVEXWE TO TIpoIdV pac. Na Tig
Mo npooates mhnpowopieg, emokewBeite Tov wtdtond pag otn dievBuvon https://global dreametech.
com.
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