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1 Safety Instructions

1.1 General Safety Instructions

= Carefully read and understand the user manual before using the product
= Only use the equipment recommended by Dreame with the product. Any other usage is incorrect.
= Do not allow children to be inthe vicinity or play with the maching when itis operating

» [0 not uze the product in aréas where people e unaware of its presence.

= Wwhien manually operating the prod uct with the Dreamehome app. do not rn. Always walk, watch your steps
on slopes, and maintain balance at all tmes,

= Ayoid Using the produect when them are people, especially childen or animals, in the work area.

= [t operating the product in public areas, place warning signs around the work area with the following text;
"warningl Automatic [awn mower! Keep away from the maching! Supervise children!®

«Wear sturdy footwear and long trousers when operating the product,

= To prevent damage to the product and accidents | nvolving vehicles and individuals, do not set work aneas or
transport paths across public pathsas.

= Do niot touch mioving hazardous parts, such as the blade disc, before it has cometo a complete stop.

= Segk medical a1d in case of inury ar acodents.

» 5pt the product to OFF batore cleasnng blockages, performing mamntenance, or examining the product If the
product vibrates abnomally, nspect it for damage before restarting: Do not use the product if any parts are
defecive.

» o not install the main cable in areas where the product wall cut. Follow the instructions provided for cable
imatallanaon.

= Only use the charging station included in the package to charge the product INComect wse may reswit in
eectnc shock, owerheating, or cormosive liguid leakage from the battery: in case of electrolyie leakage, flush with
wabar/ neutralizing agent 2nd seek medical aid if the corroswe liguid comes into contact with your eyes;

= When connecting the main caole to the power outlet, use & residudl-curnent device (RCD) with & maximum
tnpping curment of 30 ma.

= Only use original batteries recommended by Dreame. The safety of the product cannaot be guarantesd with
non-asiginal batteries. Do not use non-rechargeable batteries.

«Keep extension cords away from mowng hazardous parts to avoid damage to the cords which can lead to
contact with live parts.

» The illustrations wsed inthis document are for reference only. Please refer to the actual products,

= Mever allowe children, persons with reduced physical, sensory or mental capabilities or lack of experience and
knowledge or people unfamiliarwith these instructions to wuse the machine, local regulations may restrict the
age of the oparator

» Do not connect ar touch & damaged cable until it i disconnected trom the power outlet, If the cable becomes
damaged duning operation, disconnect the plug from the power outlet, A worn or damaged cable increases
thie risk of electrical shock and should be replaced by service persannel,

= Da not push the product forcefully or guickly, as this may damage the product

« To maintain compliance with the RF exposure requirement, 3 separation distance of 35 cm between the device
and the human should be maintained.

= Forthe purposes of recharging the battery, only use the detachable supply unit provided with this appliance

1.2 Safety Instructions for Installation

= Ayoid installiing the charging station in areas where people may tip over it

= Do notinstall the charging station inareas whene there is a risk of standing water.

= Do notinstall the chamging station, Including any accessories; within 80 cm of any combustible material
Matfunctioning or ovarheating of the charging station and power supply can pose 3 fire hazard.
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1.3 Safety Instructions for Operation

= Kepep youUr hands and feet away from the rotating blades, Do not place your hands or feet near or balaw the
product when it s turned on,

= Da natlift or move the productwhen itistumed on

« =g the park mode orset the product to OFF when there are people, especially children or animals, inthe
work ared,

= Ensure that there are no objects such as stones, branches, tocls, or toys on the lawn. Otherwizs, the blades
miay be damaged when they come into contact with an object.

» Do not put obojedts on top of the product or charging station

« [ig not use the product f the STOR button 1s not functioning.

= Avoid collizions between the product and people or animals, i a person or animal comes in the path of the
product, stop itimmediately.

= Always set the product to OFF whien it is nat in operatian,

= Do net use the product simultaneawdsly with a pop-up sprnkler. Utilizz the Schedule functicn to ensure that the
product and pop-up sprinkler do not operate at the same bme

= Ayoid placing a cannection channal whare pop-up sprinklers are installed.

= Do not operate the product in the presence of standing water in the work area, such as dunng heawy rainor
water pooling,

1.4 Safety Instructions for Maintenance

= 5ot the product to OFF when performing maintenance.

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

= Do not reverse the product to ciean the chassis; if you go reverse i for cleaning purposes, make sure to restore
itto its proper crentation afterward. This precaction is necessany o prevent water from entering the motor and
potentially affecting normal opesation,

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

= Da not use a high-pressure washer or solvents to clean the product.

1.5 Battery Safety

Litnium-ion battenes can explode or cause afire if disassembled, shart-circuited, exposed to water, fire, or high
temperatures. Handle them with care, do not dismantie or apen the battery, anag avoid any farm of electnical /
miechanical abuse. Store them away from direct sunlight.

1. Only use the battery charger and power supphy provided by the Manutacturer, The use of an inappropriate
charger and power supply can cause electnc shocks and ¢ or overheating.

2 DO NOT ATTEMPT TO RERAIR OR MODIFY BATTERIES! Repair attempts may rgsult in severs personal injury, due
to explosion or eiectnical shock, If 2 ieak develops, released electioiytes are corrosive and toxic,

3. This appliance contains battenes that are anly replaceable by skilled persans.

1.6 Residual Risks

To avoid injuries, wWear protective gloves when replacing the biades,
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1.7 Symbols and Decals

WARNING -
Read user instructions before operating the machine.

WARNING -
Keep a safe distance from the machine when operating.

WARNING -
Operate the disabling device before working on or lifting the
machine.

WARNING -
Do not ride on the machine.

WARNING -

It is not permitted to dispose of this product as normal household
waste. Ensure that the product is recycled in accordance with local
legal requirements.
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c E This product conforms to the applicable EC Directives.

Class Il

Before charging, read the instructions.

=== Direct current

B Class I

INTENDED USE

The garden product isintended for domestic lawn mowing. itis designed 1o mow often, maintaining a
healthier and better loaking lawn than ever before. Depending on the size of your lawn, your mower may be
programmed o operate atany ime or freguency: Itis impossiole for digging, sweeping or snowv Cleaning.

Ce

Hereby, Kutting Technology (Suzhouw) Co,, Ltd, declares that the radio equipment model Dreame MXxA8210 is
in compliance with Directive 2074/53/ELL The full text of the £ declarabon of canformity is available at the
following Internet address: g/ globaldresametech.com. paoes/declaration-af-conformit.

The product is incomplance with UK PSTIregulations, the full textof deciaration of conformity is available
atthe following internat address: hitps://global.dreametech.com/ pagesistatemant-of-compliance -for- uk-
pati.

For detailed e-manual, please goto
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2 Product Introduction
2.1 What's in the Box

@ LIDAR protective cover
o Charging tower

{with a 10 m extension cable)

e Power supply

@ screws x 8, Hex key
9 User manual

0 Quick start guide

wEl '__‘.gg.

.

- N K
- ] e [<]

ri*-l‘l' 7] e =
S ;

@ The robot

e Baseplate

@ Cleaning brush

@- Spare blades and holders = 81

@ Lint-free cloth
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2.2 Product Overview

5top button
LiDAR
Knob
Stanis Light
Display
Charging contacts
Handle

Battery compartment
Link module

EdgeMaster ™

Drive wheel

Front camera

|1] Equipped with hub motars.

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D Ultra-5ensing System with Al Camera

Elevate lawn care to the next levelwith Omnisense ™ 2.0, a groundoreaking 20 ultra-sensing system
equipped with an algorithm-assisted HDR camera, providing a more comprehensive and detalled
percaption of the garden's 30 environment,

; «3:{ OmniSense™ 2.0
= 30 Uitra-Sensing System

30 Ormnidirectional
Obstacle Aveidance fi_[
Enhanced by Al v ;
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2.4 Link Module with GPS and 4G Connectivity

The robot is equipoed with a Link Module that provides the Link Service, offering 4G cellular network
connectivity,

Activate the Link Service

Power an your robatand the Link Service will activate automatically, , gl will ight up on the robot's display
and in the app, indicating that activation is successtul. You can view the usage status of the Link Module and
Link Service under Connections in the app

With the Link Service activated, you can remotely monitoryour robot's status and initiate mowing tasks
withouwt a Wi-Fi connection. Additionally, the module includes a built-in GRS for real-time location tracking,
enhancing the robot's anti-theft capabilities, You can track its location at any time, from anywhere, and
recelve notifications If it moves outs:de the designated map area.

Link Service s offered free of charge for the first three vears starting from the time of activation, To extend
the service upon expiratian, please contact the Dreame after-sales service team via aftersales@dreame.
tech.

Important: The Link Moduiz is designed exclusively to be used with Dreame Roboticmowers. Any abnormal
status detected in the Link Service may result in the suspension of your service. if this occurs, please cantact
the Dreame after-zales service team via aftersales@dreame.tech 1o help you restore the service,
Important: If you do not contact Dreame arter-sales service to renes the Link Service within one year after
its expiration, your Link Module will be locked. To reactivate the senvice, you must briing the Link Module

3 a Dreame after-sales service center. Additional charges for repair and maintenance may apply for

reactivation, Please pay attenticn to notifications in the app cancerning this 1ssue. To check the expiraton
date of yvour Link Service, 9o to Settings » Connections > Link Module in the app

How to remove the Link Module?

Caution: Flease waar protective gloves to prevent injuries.

Caution: Make sure the pratective cover is on the LDAR before turmng the robot owver.
@ Turn aff the robot.
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#) Place the robot on & saft suriace and turn itupside down,

€ Loosen 4 screws o remove the cover using a screvedriver,

2.5 Sensors

Name Description

Obtains environmental information and facilitates the robot's positioning, obstacle
avoidance and sensing of water and dirt.

LIBeR Detection range (at 100 kix): 40 m at 10% reflectivity; 70 m-at 80% reflectivity
Field of vigw: 360° (hornzontial) = 597 (vertical)
Feont Cetects obstacles, lawn boundaries, and human presence.
£ : Angle of view: B9® (norlzontal), 8% (vertical), 97 idiagonal )
AMera o :
Resolution: & MP
GRe The Link Module with a built-in GPS is installed in the robot. You can track the robot's real-

time location in Google Maps via the app.
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3 Installation

3.1 Select a Suitable Lacation
= Place the charging station on a level surface near the edge of the lawn and s power outlet. Place itinan

areawith a strong wi-Fisignal.

Mote: Use your mobile device to help check the Wi-Fi signat strength of the location. A strong Wi-Fisignal
strength ensures a stable connection between the robot and theapp.

Important: Make sure the ground is soft enouah to allow screw installation

Important: If the charging station is on a siope, ensan@ the incling is not too steep to prevent the robaot from

slipping back and failing to dock.,

£ ™
N
b
I"\.
3 x
— ) A
-c-i y
" \
H‘\
; N
\
I'.
"'\.
L L
s Kper at least 1.m of free space with no obstacies tothe [eft, nght and in front of the charging station, Maka

sure that the grass around the location is sharter than 6 eme IF the grass is taller, please mow it with & push
mawer first, Tall grass may make it difficult for the robot o return 2 the charging station,

ra TN
b33
:
:
H,
e s vam s rrm s n ey nmnn )

3.2 Install the Charging Station

ﬂ Secure the baseplate to the ground with the sepplied screws and hex key.
: Y

- \

~
3 + .\I"'.,I
| I ~




@ Insert the charging tower into the baseplate untll you hear a click

'

b

N

a
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@ insert the cieaning brush into the charging tower by aligning the tab with the slot.

LS

~

—

€ Connect the power supply to the extension cable and then connect to a power outlet. Flease keep the
power supply at least 30 em above the ground,
Mote: The LED inZicataran the charging staticn will be constant blue whean there 15 power

p

.

-,

@ Remove the LIDAR protective cover,
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@ Fut the robot in the charging station to charge. Make sure the charging contacts on the robot and the
charging station are connected correctly

Mote: The indicator light will blink green when the robot is charging successfully in the charging station
Mete: |f you're loocking 1o add a garage for extra protection, please use the matching Dreame Garage
svailable at local stores or anline, Using a non-Dreamea garage may cause issues during recharging

LED Indicator on the Charging Station

LED Indicator Light Colour

Meaning

Bhnking/solid red

1. There & an issue with the charging station (such as a problemn with the
charging curnent o voltage),

2. The robot docks in the charging atation but the charging s
abnormal (for example charging contacts have a short circuit)

Sold blue

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

dlineng green

The robatis charging in the charging station.

Sobd green

The robaotis in the charging staton and fully charged.

4 Preparation for First Use
4.1 Get Familiar with the Control Panel

-~
Display
N
d
Power on/off 1 Start
&
Knob
Back Home




Display

Status

Battery level (Shows the current battery level. )

Charging (The robot successtully docks in the charging station,)

Bluetoath (The rabot is connecied to the app via 8luetoath.)

Wi-Fi (The robot is connectad 1o the app via 8 Wi-Fi network:)

Link service (Link service is activated.)

&z % 38|08

Schedule (& task is scheduled for today and has not started yet. )

Controls
Button Function
rm on/off 5 1 1for 2 seconds. Ensure it is
Pawer(!} To ru_.n on/aff the robiot, press and hold the (1) button for 2 seconds. Ensure it s
gutside the charging siation.
Start Bl To start all-area mowing or resume paused tasks, press the 0 button, then close the
a cover in S seconds, The task waill be cancelled if the cover i not closed in 5 seconds.
Tosend the robot back to the charging station ta charge, press the £ button, then
Home r close the cover in 5 seconds. The task will be cancelled if the cover Is not closed in &
seConds.
Back S To navigate up one level in the meny, press the & bumon,
To contirm the selection in the menus, press the knob.
Knob To enabde Bluetooth painng mode, press and hold the knok for 3 secands
To navigate throwah the mend, tum the knob clockwise! anticlockwsa,
Tofactony reset the robot, press and hold the button and the buton together for
Start + Back o iy ki 1) =D bunon oo

3 seconds: The PIMN code will not be erased

Home + Back

Press and hold {7 button and 3 button together for 3 secands to enter the About page
in Semings. The About page will deappear in 5 seconds.

Knob + Back

To reset the PIM code, press and hold the knotr and the J) button together for 3 seconds,

Stop

Press the Stop button to open the top cover and stop the robot PIN code must be
entered onthe control panel to resume the operation.

DREAME
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Menu Structure Overview

*It might be updated depending on the softwar

Status Light on the Robot

| voces B
S |

L ,

"

i

-

I ‘I ' .'l ' '

r ' r 'I |

'

Colour

Meaning

xolid red

A Brrar has occurmed

sl blue

andby.

The rohatis on st

Hlinking olue

TI- W Wkl WL e MY (F ek b e T e
The mobot s perforr 1iNG 4 &5k O 15 DaUsed.

Hbinking green

charging.in the charging station

5060 green

The battery 1s fully cnarged

2bneng yellow

TONt LA MErd i5

Mota: You can customise
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4.2 Initial Settings

Betore turning the roboton for the first time, there are some basic settings to dao before the
startworking

rabol is ready o

@) Fress the Stop button to open the top cover

) Fress 2nd hald the [_!)I:uttu:lr'- on thecontral panel for 2 secands to turm on the robot.

5100

Mote: The robot will automatically turn onwhen it docks in the charging station
000 0

€} select the Language You Prefer
Turri the knab clockwise to go down and anticlockwise to goup to select your language. Pressthe knobto
canfirm

&) set PIN code
1, Turn the knob to select & number from 010 9, Turn clockwise to increase the number and anticlockwise
to decrease it, Press the knob to

confirm and setthe next digit. To modify the previous digit, tum thie knob
anticlockwize until the number becames 0 and keep turning it one ime more.
Important: Please do not set the PN code (o "0000°
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@)

8] \ XS
Y
[
2, Enter the PIN code again to complete setting the PIN coda

Note: If two passwords do not match, please set the new password again.

@ Connect the Robot to the Internet

Please & the DR codet

iownload the Dreamehome app on your mobile device. After the installation

an altso download Dreamehome app fror

aet it on

oogle Play

far optimal perform:

Before network setup:

3-5can the QR £ 7 (& Device and tap — Scan OR code to connect. Scan the OF code located
inside the robot's top cover to connect
i- Go to @@ Device and tap == Add. Then select

J: The robot will search tor nearby devices, T
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3, Follow the in-app instructions to complete the Wi-Fi network connecton.

Important: Pleate use a single-band network of 2.4 GHz frequency or dual-band network of 2.4/5 GHz
frequency

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

4, Press and hold the knob on the contrel panel for 3 secands, The robot will enter 8luetaoth painng mode,

.00

5, Follow the in-app instructions to complete the painng:

How to unbind the robot?

The robot s automatically bound to the Dreamehome account once pairing is successtul. Each device can
onby be bound to one-account. It cannot be bound to anather account at the same time,

To par the robot with a new account, you need to unkind it first, To unbind it

1. Open the Dreamehome app. Go to @ Device

2. It you have muitipie robots bound to your Dreamehome account, swipe left or rrghtto access the page of
the robot you want to-edit.

3 Tap in thi tpper night carner.

4. Select C) Delete.

How to share your robot?

1. Tap E inthe upper nght comer.
2. Select [/] Device Sharing,

How to log out of your Dreamehome account or delete it?

1. Goto @ Me = (3) =~ Account,
2. Select Log Qut or Delete Account.
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5 Map Your Garden

Betore mapmng, please check the following:
= The battery level of the robot s more than 50%.
«The protective cover of the LIiDAR s removed.

= The top coveris closed.
= The robot correctly docks inthe changing statian.

-

b

5.1 Create the Virtual Boundary

Betore starting the mapping process, please keep the tollowing in mind:

Important: 0o not manually move the robot when creating the ooundary, as this may cause the mapping to
fail,

Important: When the mapping begins; do not remotely dock the rabaot in the charging station until the
mapping process s complete, Othenwise, the LIDAR may be blocked, which can cause the mapping to fail,
«Walk within & m behind the robot during the mapping process.
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» Thie robot can navigate siopes with anincline up to 50% (272 ). Howsaver, for better mowing resuiis, it is
recommended to keep the slopes of work areas below 25% (142 )
g

« For areas narrawer than 80 em, piease setthem as paths to allow the robot to pass through (see section 5.4
Set Path)

<B0cm ) \ A ,n' &
N

X

= |fyour lavn is more than 4 em higher than the adjacent ground, keep the robot at least 10 em away
from the edge, If your lawn |s levelwith the adjacent ground. the robot can cross the perimeter for optimat
miovying results along the edges.

. ™

g
a

= Make sure the turning angles are greater than 90° , Angles smaller than 90° can make it difficult far the
fobotto achieve a clean cut.

s ™)

AR,
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Start Mapping:
1, Tap Start Creating via the app, and the robot will checkits status and calibrate. iwill automatically leave
the charging station to do the calibration. Please be careful

AN 'l

* !

2. Guide the robot remotely to the edge of your lawn and tap Set Starting Point 1o establish the starting
point for the boundary.

F ™

i

i

I

N A

i, Remote control the robot to move along the penimeter of your lawn 1o map out the wark area

Auto Boundary Detection

Powered by an advanced Al algorithm, the robot uses its front camera 1o detect grass-and non-grass areas,
allowing it toidentify boundaries without the need tor manual guidance,

After guiding the robot remotely 1o the lawn edge and setting the starting point, you can use Auto
Boundary Detection mode, You can choose whether the robot should cross the perimeter for cleaner edge
cutting results or stay close to it bo avoid getting stuck,

We recommend following the robot dunng this process: If the robot fails to accurately detect the boundaries
you can exit Auto Boundary Detection mode and switch toremote control at any time.

Important: The Auta Boundary Detecticn mode should be used in caylight ta ensure groper visibility. Avoig
using this feature in poor bght or rainy conditions

Important: Make sure the robot's front camera is clean and unobstructed
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4, whenthe robot returns to within 1 mof the starting point, you can tap Close Boundary and the boundary
will automatically be completed.

r .
7 = - ——
¢
8
| B e
=,
L A
5.2 Set No-Go Zone
Thowgn the robot can automatically avoid abstacles, itis still necessary to set areas with a risk of falling,

suCh as swimming poois and sandpits, as no-go zones. For objects you want 1o protect (such as a flowerbed,
atrampaling, a vegetable patch or an exposed tree root), please set them as no-go zones, You cantap Ne-
Qo zone in the app to continde creating no-go zones. Altermatively, yvou can goto é = Map Editing 10

F:

create or delete the no-go zones after the mag & finished,

5.3 Create More Zones and Expand Existing Zones

* To Create More Zones

If wour lawn is separated by roads or yvou have severglisolated lawns, you can tap Work zone in the app to
continue creating work areas. You can also add, delete or modify the zones in ﬁ > Map Editing vwhen the
miap is finished.

» To Expand Existing Zones
Toexpand an exisiing zone, tap Work zone in the app to create the area you want tomclude. If the two
areas overlap, they will be automatically merged, Alternatively, you can oe to ﬁ = Map Editing - Work

zone after mapping s complete to expand an existing zane
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» To Separate and Combine Zones

Todivide a zone into smaller ones ar to merge zones that were divided using the app into a larger one, goto
é =Map Editing > Zone settings 404 1ap Separate or Comhbine in the app

5.4 et Path

Farisolated zones, please create a path to cannect theme isolated zones without a path will be inaccessible
tothe robot

Note: By default, the robot only moves along the path without mowing the grass.

Important: If your lawn is divided by passages higher than 4 em, place an object with a slope equal n
height tothe passage (such as a ramp),

A_

» To Connect Two Isolated Work Zones

Forisolated areas, please create paths to connect them, otherwise they will be inaccessible to the robot. Tap
Path to create a path.

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

i ™

»To Connect the Work Area and the Charging Station

If wour charging station is not in the wark area, 2 path should be created to cannect i tothe work ared, Tap
Path i create a path that allows the robot ta retum (o the charging station

Important: Ensure that one end is inside the work area, and the other end iz right in front of the charging
station. It's advisable 1o align the path with the charging station,

Important: When creating paths to connect the work area and the charging station, do not remotely cock
the robot in the charging station. Otherwise, the LIDAR may be blocked, which can cause the mapping to fail
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5.5 Finish Map

Tap Finish Map whenwork areas, paths and no-go zones are complieted,

5.6 Add a Second Map

It there 15 no path between your frant and back gardens, you can creaie a second map. After completing

the first map, tap Add Map 1o continue creating the second one, Alternatively, you can navigate to @ e
Map Editing and tap Add Map after mappoing is complete, Once vou have finished the second mag, you can
switch between maps through ﬁ =Map Editing.

Note: After switching the map, the schedules and mowing settings of the current map will be apolied.
Mote: You can purchase an additional charging station to install in the second map for greater convenience.
with a separate charqing station installed inthe second map, yvou only need 1o move the robot manually

between two maps. g =

6 Operation

6.1 Start Mowing for the First Time

Tips before mowing:

= 5@ g push moweer to mow the grass ta a height of no more than 10 cm.

s Cl@ar the obstacles including dabris, leat piles, toys, wires and stones from tha [awn. Make sure no children
or pets are on the lawn when the rabot is mowing.

= Fill in the holes in the lawn,

= Sptyour mowing preterences in the app in advance (such as mowing efficizncy, mowing height and

mowing direction),

DREAME
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a) 5tartvia the control panel

1, Press Stop button to open the cover and enter the PIN code

i, Turn the knob to select the mowing mode
B —

OR
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4, Pressthe [P button, then close the top cover in 5 secands. The robot will leave the charging station and
start all-area mowing. You can-also tap Startin the app tostart mowing.
e =

s e
- ‘FER

b} Start via the app
I, Open the app
2. Select a mowing mode and tap Start to start mowing

6.2 Pause

To pause the current mowing task, you can press the Stop button on the robot or tap Pause in the app
Mete: The robot cannot be started directly through the apo arter the Stop buttan is pressed. To resume
operation, enteryour PIN code on the control panal,

OR - miy

\

6.3 Resume

To resume the task when the robot is paused, oress the [2l button, then close the top cover in 5 secands.
you caniap Continue inthe app 1o resume

The rabot will resume the previcus mowing task, Alternatively,

the mowing 1ask = -
e s EE
o =aw @

. -

- -
i
OR
- Ly
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6.4 Return to the Charging 5tation

Tosend the robot kack to its charging station, press the O on the contro! panel. Canfirm to pause or cancel
the current task, then close the top cover within 5 seconds. The robot will sutomatcally retum to the
charging statian ta recharge. Alternatively, you can select Start Returning to Station in the app to send the

robot back
=
: -

& @ s -

— = a w8

OR

7 Dreamehome App

Where You Can Explore Maore

Dreamehome app s more than a remate contrel. Thene are many things you cando through the app:
merent mowing modes, eaiong the map fregty.and

completing warious sewtings remotely, Experencing ¢
adjusting mowing schedules

7.1 Mowing Modes

The robot offers various mowing mode witch bet vmades throvgh the app including All-Area

Mowing, Zane Mowing, Edge Mowing, 3pat Mowing and Manual Modie

__[m
(]

L

4

7.2 Mowing Shapes

Customise your lawn by adding shapes through :ﬁn = Map Editing = Shapes inthe app, Defined shapes
will be excluded from mowing in all mowing modes. You can modify thair position, size, aor remave them in

Shapes
L4
= Ol
S=20

The EdoeMaster ™ blade disc is designed to move to the side whern it reaches the lawn edges, ensuring a

7.3 EdgeMaster ™ Blade Disc

cleaner cut. To enable

this feature, oo to E = Edge Mowing Settings >~ EdgeMaster ™ in the app
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After the first map s completed, the robot automatically creates two weekly mowing schedules according

7.4 Schedule

ta the lawn size, which are "Spr/Sum Schedule” and "Aut/Win Schedule” You can tap nthe app to do
detalled schedule settings. With the schedule function, you can completely leave the daily mowing work 1o
the robat, You anly need to maintain the robot regularly

Mote: |f you waorry that the robot may disturb you aryour neighbours when itwarks autonomously during
certain houwrs, you can oo to Settings = Do Not Disturb and set Do Mot Disturb time in the app

7.5 Child Lock

If you worry that childeen may aperate the robot, navigate 1o Settings and enable the Child Lock function
In the app.with this function enabled, the robot will be lacked o no operaticns are performed for 5 minutes
when the cover is open

7.6 Rain Protection

It you worry that adverse weather conditions may affect the mowing work, vou can enable Rain
Protection function in Settings on the control panel or in the app. When this function isenabled, the

robot automaticaily pauses mowing and returns to the charging station when it rains. You can set the rain
pratection time inthe app.

Note: Mowing wet grass can damage your lawn, itis advisable to extend the protection duration ta allow
the grass to get dry before mowing again, The default protection time is 3 hours, and you can increasa it in
the app.

7.7 Frost Protection

Ifthe temperature drops below §*C, mowing can permanently damage the lawn, The battery will not
char a safety measure. To
gither through the control panel ar the app. This will automatically pause mowing and send the robot back
to thie charging station when the temperature falls below 6% €, The robot will resume mowing once the
termperature rizes abowve 11° C,

ewent this, you can enable the Frost Protection feature in the Settings,

=%y
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7.8 Security Features

The robot comes with multiple anti-theft features, powered by the built-in GPS in the Link module for added

curity. Additionally, the front camera can detect human presence, making the robot an effec

©
£N9

ve garden

7.8.1 Lift Alarm

and the robot will be

o

E

7.8.2 Off-Map Alarm

withithis function enabled, the robot will be locked and alarm will go off immediately if it is away from the

ma [:l

K2

)

=<y

with this function enabled, you can view the current location of the rabot in Google Maps.

Q

7.8.3 Real-Time Location

4
e

7.8.4 Human Presence Detection Alert

whenenabled, the robot will not Iy yioU Lpon deter LNg numan presence

rﬁ'l
LUl

3

7.8.5 Real-time Video

rap n o e

ANYTIMIE, SNy

a live video feed from the robot's front camerz, allowing vou to monitor your garden
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7.8.6 Patrol
while the raobot is on standby, vou cansend itto patrol specific boundaries or spots in your garden via the

app. To access this feature, go Ir.-o = Patrol.

=

7.9 Custom Charging Period

To customise the robot's charging period to specific hours, you can enable the Custom Charging Period
functian through Settings > Charging in the app. When activated, the robot wall charge itself to 20% when
the battery level s low, provided there are no mowing.tasks. It will complete a full charge only dunng the
designated charging period, You can also customise the Battery Level for Auto-Recharge and Battery
Level for Resuming Tasks to set the battery levels at which the robot wall automatically retum to the
charging statsom or resume unfinished mowing tasks [ﬂ

=5

Mote: Dreame development team will continuousily conduct OTA (Over-the-Air) updates and maintenance
on the firmware and app. Please check {or update notifications or enatile the Auto-update function to keep
the firmware and app up-to-date and enjoy. more features.

8 Maintenance

Far better performance and lifespan of thie robat, please clean it regularly and replace worn parts according
to the freguency belome:

Part Replacement Frequency
Blades Every 6-8 weeks or saoner
Cleaning brush Ewvery 12 manths or saoner

Mote: You can check the remaining time far blades and the cleaning brush by navigating 1o Settings =
Consumables & Maintenance inthe app. After replacing any consumables as promptad, go to the details
page for the cansumable and tap I've Replaced It to reset the timer.

Mote: |f you have designated areas in your garden for routine rabot cleaning and servicing, you can set
Malntenance Points on the map by navigating 1o Settings > Head to Maintenance Point = Edit Point. Once
the maintenance points are set, you can simply tap Go and direct the robot 1o the desianated locations for
Basy SETViCing

B.1 Cleaning

Regularly clean vour robotto prevent grass clippings and dirt from accdmulating and clogaing the blade
disc ana drive wheels, which can affectits mowing, docking, and movement perfarmance, We recommend
using a cleaning kit, available at local stores or onling;

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

Caution: Flease make sure LIDAR protective cover is onthe LIDAR before turning the robot upside downto

avoid damages to the LIDAR
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» The Housing, Chassis and Blade Disc:
1, Turn the robot of.

2, Cower the LIDAR with its protective cover.

3. Turn the robot upside down

4, Clean the nousing, blade disc and chassis Wwith a nosa

gh Warning: Do not touch the blades when cleaning the chassis. Please wear gloves whien cleaning
Caution: Flease do not use ahigh-pressure washer for cleaning. Da not use detergents for cleaning
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5, Usa-a lint-frea cloth to careiully ciean the LIDAR sensar.

s Charging Contacts and Front Camera:
Use a clean cloth towipe the charging contacts on the robot and tha charging station, and also clean the
frant camera. Keep the charging contacts and the front camera dry after cleaning.

» Drive Wheels:

=g a bridsh to remove mud from the witeels to ensure good grip.

8.2 Replacing the Components

= Replacing the Blades
To kzep the blades sharp, please replace the blades regularly, It i recommended to replace the blages
avery 6-8 weeks orsooner, Please only use the Dreame genuine biades,

iy Warning: Please turn off the robot, Wear protective gloves before replacing the blades.
Mete: Please replace allthree blades at the same time to ensure a balanced cutting system,

1, Turn off the robot 2, Cover the LIDAR with its protective cover,
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1, Put the robot on a soft surface and turn it 4, Remove the holder by pressing the button
upside down, under the blade disc.

5. Remave the blace by aligming the hole of the
bladewith the shaft,

7. Press the button under the bizde discand 8. Make sure the blades can rotate freely.
align the hole of the holder with the shaftto
fasten the holders and the blades.

« Replacing the Cleaning Brush

when the cleaning brush for the LDAR sensorwears out, iis bristles may fray or detenorate, affecangits
cleamng performance, Please replace the cleaning brush regulariy 1o keep a good cleaning result, Itis
recommended to replace the cieaning brush every 12 months or sooner.
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9 Battery

Far long-=term storage, charge the robot every & months to protect the battery, Battery damage caused by
over-discharge is not covered by the imited warranty. Do not charge the battery at an ambient temperature
above 45 Cor below 6° €. The long-term storage temperature for the battery should be between -10 and
35* C. To minimize the damaage, the recommended storage temperature for the battery i = between 0 and
25%C.

Mote: The litespan of the robot’s battery depends on freguency of usage and hours of operation. it the
battery |s damaged or cannot be charged, do not dispose of the obsolate or fadlty batiery arbitrarily, Please
obey local recycling regulations,

Low-Power Charging Mode:

Whan the low-power charaing mode is activated, functions unrelated to charging will be disabled {the display
and network will be turned off ).

= Toenahle low-power charging mode, press and hold the B button and the ©F button simultaneoysly, and
press the Y button 5 imes guickly at the same time. You will hear a volce prompot: Low-power changing mode
Is an.

= To disable low- power charging mode, restart the rabat or press the {!} button 5 times quickiy,

10 Winter Storage

» The Robot

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

2. Cleanthe robot thoroughiy before putting it into storage in winter.

3. Put on the LiDAR protective cover.

4. Store the robot insidein a dry place, at s temperature above 0° C.

» Charging Station

Unplug the charging station and store itin a dry and cool place, away from direct sunlight

Mote: Afterwinter storage, please reinstall the charging station and place the robot init to charge. If vou
resnatall the charging station in a different iocation, the robot will automatically update the station's location
as s0an ds it charges and leaves the station. If vou encounter positioning ermors because of major changes
I wour garden, it's recommended to remagp the area.

11 Transport

Farlong distance transport, @nsure that the robot is turned off. It is recommended ta uze the onginal
packagmng. Please puton the LIDAR protective cover.

A wWarning: Please turn the rabot off before transporting it

A\ Warning: Lift the robat by the rear handle, keeping the blade disc away from your body.
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12 Troubleshooting

Issue

Cause

Solution

The rabot is not
connected tothe app.

|, The robat is not within
Wi-Fi signal coverage or
Bluetooth range.

2 The robot i= tumed off or
I5 restarting,

1. Checkif the robot has completed the process
of tuming on

2, Check If the router is working properiy.

1. Mowe cioser to the robot 1o establish a
Bluetcoth connection,

Robot lifted.

The wheel is not on the
ground.

|, Put the robot back on flat ground

2, Enter the FIM code on the robat and confirm.
1, The robot can't cross ohjects higher than 4
cm, Please keep the ground even wherne it is
WioIRing.

Robot titad,

The robat tlts maone than
EFL

1. Put the robot back onflat ground.

2, Enter the FiM code on the robot ana confirm
1, The robat cannot climb slopes greater than
B (272,

FEobot trapped.

The rabot is trapped and
failsto get out.

. Remove the surounding obstacies and then remy,
2. Manually move the robotto a flat and open piace
inside the map and try starting the task again. If you
continue to encountar this problem, please retry
after the rmbot is in the charging staton,

3. Chieck if there are holes in the ground, Fillin the
holes betore mowing to prevent the mbot from
being rapped.

4. Check if the sumaunding grass 15 talker than 10
cm, You tan adjust the obstacle avoidance heght
or use & push mower (o mow the lawn in advance
to prevent the robot from Being trapped.

5.1t the robot is often trapped in thislocation, yau
can set ias a no-go Zone.

Lett/nght rear wheel
©ITar,

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

1. Clean the rear wheels and thern retry,

2. It wou continue to ercaunter this erros, iy
restating the robot,

1. If the problam persists, please contact the
after-sales senice,

Blade disc can't rotame

The blade disc cannot ratate
narmially or the cuting
matorhas a problam.

I, Clean the blade disc and then retry.

2. Check if the surraunding grassis taller than 10
O YOu can use a push mower b mow the iawn
in advance to prevent the blade disc from being
blocked by tall grass.

3, Check if there is water under the blade disc.
there is amy, move the robot o a dry place.and
then retry,

4. |f wou continue to encounter this errar, try
restarting the robot.

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

The blage disc fails to
movie Up or down,

The blade disc fails to mowve
up or dowr,

1, Clean the blade disc and then retry.

2.1t wou continue to encountar this errar, oy
restarting the robot.

3. It the problam persists, please contact the
after-sales service,




Issue

Cause

Solution

The blade disc cannot
miave to the side,

The blade disc cannot move
to the side.

1. Clean the cutting system and remave any
debnis or foreian ohjects,

2. If wou continue to ercodnter this errog, you Ca3n
dizable the EdgeMasier ™ function first,

1. If the problem persists, please cantact the
after-sales senice.

Bumnper efmor

The front bumper sensor is
canstantly triggered,

| Check if the rabot s trapped samewhere,
2, Gently tap the bumper and make sure it
bounces back.

3. If you continue to ercodnter this erros, try
restarting the robot.

4. It the problem persists, please cantact the
after-sales service.

Charging emaor.

The rohot docks in the
charging station, but the
charging current ar voltage
hasa problem.

| Check if the charging station is comactly
connected to power

2, Checkif the charging contacts on the robot
and the charging stabon are clean.

3, Atter checking is finished, try dockong the
rabiat inthe charging station again.

4. If the problem perssts, please cantact the
after-sales service

Hattery temperature too
High.

Battery temperature s =
iy

|, Lise the moot where ambient termperature

i5 below 40°C _You can wait until the battery
termperature decreases automatically,

2, ¥ou can turn off the robot and restart it after 4
witile.

3, It the problem persists, please cantact the
after-sales service

Hattery temperature is
hiah.

Battery temperature is =
457

|. Charging may fail when battery temperature is
above 25°C

2 Use the mootwhere ambient tempeature is
beloww 40°C _

Battery temparature i
o,

Battery temperature is = 8°C

|, Charging may fall when battery temperature is
beiow 6°C .

2, U=e the robot wherne ambient temperature is
above 6°C.

LiDAR = blocked.

LICAR is blocked (for
example the LDAR protective
caver is not removed).

1. Remaove the lidar protectve cover and then
retry:

2. It lidar on the top of the robot is very diny,
clean itwith a lint-free cloth and then retry,

LIDAR is very diry or there s

1; Chack if the bdar = dirty. Clean itif necessary
and then try again,
2, I wou continue to encounter this error, try

LiDAR-miatfunction. 8 SEMS0Or 2ITor. restarting the rabot.
3, If the problem permsists, please cantact the
after-sales service.
" : Wipe the LIDAR sensor on top of the robot with 8
LiDAR i= dirty, LIDAR is dirty P = R “

tleancloth. Keep the LiDaR dry after cleaning.

DREAME
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Issue

Cause

Solution

LiDAR temperature is
high,

LiDAR temiperature 15 = B0 °C

|, The oot will automatically try to return to the
charging station to cool dowr.

2. Ensure the robot operates at an ambignt
temperature below 40 °C .

3, Fiace the robot in a shaded, cool, and weli-
viertilated area. The alarm wiil stop when the
termperature drops to a normal range.

4, The robot will automatically resame operation
once the alamm stops,

5, if the problem persists, please contact sfer-
53iEs SEMVICE,

LiDAR temperature 15
tac high.

LiDAR temperature Is = 90 °C

|. The LiDAR is turned off due to high
tEmperatures.

2, Ensure the robot operates atan ambient
temperature below 40 °C .

3, Place the robot in a shaded, cool, and weli-
ventilated area, The alarmn will stop when the
tempesature drops to @ nomal range.

4, If the problem persists, please contact after-
salEs SEMVICE.

Robof iz lost.

Positoning is lost,

I. Cneck if the LIDAR on the top of the robotis
dirty. Dirt will attect the postioning,

2, Manually move the mbot to an open place
inside the map and try starting the task again.

3, it the positioning 1s not recoverad, remote
control the robot back wo the charning station via
the app, and then start the mowing task.

Sensor emor.

Sensor Brroz,

|. Restart thie robot and retry.
2. if the problem persists, please contact the
after-zales senvice,

The mbot isn the no-
00 ZONE.

Thie robot is inthe no-go
ZONE.

1. Manually move the robot out of the no-go
zone and then retny.

2. Remotely contral the robot through the appto
move it out of the no-go zone, and then retry,

Thie robot is cutside the
map,

Thie robot is outside the map.

| Manually move the robot insige the map, and
then retry.

2, Remote control the robot back inside the map
via the app, and then retry,

Emergency stop s
activated,

The Stop button on the robot
s pressed,

Entar the PIM code on the mobot and contirm.

Low Dattery. The robot
will shut down soon

Battery level is = 10%.

Diock the rabaot in the charging station to charge.

Thie robot 1s away from
the map. Risk of being
ctolen.

The robot s away from the
map.

1. Enter the PIN code on the robot and confirm,
2, %ou can disable the Off-Map Alarm in Settings
inthe app.




Issue

Cause

Solution

Failed to return to the
charging station,

The robot cannot find the
charging station when
returning to thie charging
staton

|. Check if thers are obstacles blaocking the robot
Remove the ocbetacies and retry,

2, Rernate controf the robot back to the changing
station via the app.

Failed to dock in the
charging statian,

Therobot finds the charging
station but fails to dock.

1. Chieck if the retlective filmsan the stabion are
dirty or blocked.

2. Checkif there are obstacles in front of the
station.

3, Check if the station is moved.

4. Checi if the baseplate is coversdwath thede mud
5, Checkif the station is on a slope.

6. Checkif the station has power.

7. Help the robot dock in the charging station by
uzing the remote controi or mandally

Positioning failed

Positioning fails when the
robot tries to start a mowing
task.

|. The lidar may be nbstructed. Manually move
the robot ta a flat and open place insida the
map and try starbing the task agamn.

2, it you continude o encountar this errorn, please
retry after the robotis.docked inthe charging
station.

Insufficient space for
turming m fromt of the
statian,

Insutficient space tor turming
in frant of the station,

1. 1f the station s placed at the edge of the map
arwithin it, ensure there is at least 1 m of free
space between the front area of the station's
baseplate and the boundary of the map;
atherwize, the robot may not ke able (o make
turns.

2, Felocate the station, or change the map in
Map Editing.

Path obstructed.

Path abstructed,

|. Check if 4 no-go zane &= setin the path

2, Chieck if theme are obstacies blocking the robat
3, If the robot still cannaot pass, delete the path in
Map Editing and set @ new ane.

The front camesa |s dirty:

The front camera is dirty.

Wipe the front cameara with a cleancloth.

There is anisswe with the
front camera.

Thiere is an issue with the
front camera

1. Wipe the front camera with a clean cloth
2, Try restarting the robot,

3, if the problem persists, please contact the
after-zales service,

Front camera blocked.

Frant camera biocked.

Wipe the front camera with a Clean cloth.

Boundary detection
Eror oCours during
Auto-Mappging.

Boundary detection ermor
ooours during Auto-
Mapping.

|. Ensure that the lighting conditions ane
suitable, neither too bright nor too dim.

2, Confirm that the weather is ciear, avoiding fog
o7 rain.

3 Ensure that the tront camera 1s clean ang
unobstructed,

4, Ensure that the ground surtace is even, as
bumps may aftect detection,

5, Iif boundary detection continuesto fail, switch

to remote cantrol mode for mapping:

DREAME
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13 Specifications

Operating temperature

Product narre Creame Roboticrower 42
Brand Dreame
Basic infarmation | “odel MERan2in
DHmensions 666 = 444« 73 mm
wizight (battery included;) 164 kg
Recommended waorking capacity 2000m®
boing Elnciency Slztﬁll-:-l:?ear:ﬁ .z?ﬁcﬁii:lnr'ﬂifaa:
Hawing Mowing height 30-720 mimi
Moaing wadth 22cm
Charging time ™ 65 min
Sound piower lavel LW 54 dafa)
S0uUnd power Uncertainties K 3 dB[A)
Noise emissions
Sound pressure level Lo 46 dB{a)
S0UNd prEssUTE LNCErRaInoes Kps 3 dBA)
O~50°C

Recommended: 10~353"C

Long-tenm storage temperatune

“10~35"C

Wurklng Fecommended: C-25° C
condition Rabot: PXE
IP-classificaton Charging stabion: (P4
Power supply: IPE7
tMazomurm slope for mowang area 505 (277 )
Bluetoath frequency range 2400.0-2483.5 MHz
A02.11k: 1e£2dBm{@1 TMbps)
R H02.11q; 14+ 2dBmfiEsaMops)
s 8027111 13+ 20Bmi@HT20,HTA0)
Bluetooth; 749d8m
Ennne:tivity
Wi=Fi Wi-Fi 2.4 GHz
[2400-2483.5M)
i e LTE-FDD: B143//7/8/20/ 2848
Lk ERE LTE-TDD: B38/40/47
GRES GPS/GLOMNASS/BDS/ Gallleo/ 255

=
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Driving speed under remote control Ca5 mis-0.8 mis

o ; iz Standard: .35 m/s
Dﬂ'-..ring motor CHIVIEIH SEEED WWhem iwfg Efficient: 0.6 mJ's

Maotor type HuD motor
Cutting motor Speed 2200/ min

Battery model MBRAT4

Battery type Lithium-ion battery
Battery (robot)

Hated capacity 5000 mah

Rated voltage 18% DL

Charger model MPaAto

nput violtage T00~240 W AC
Power supply

Output voltage 200 DC

Outpust cumant A

Charging station model ML

nput wzltage 20% DC

Charging station | Cutputvolaoe 20400

Input curment R

Outpeat cumant ER

Spare blades and holdes g1

Accessories
Biade modal MERAIC/MOBATD
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Uplink | Downlink | Max RF Output Frequency
Standards [Band GNSS
(MHz) {(MHz) Power band

1| 1920-1980 | 2110-2170 2342

3 | 1710-1785 | 1805- 1880 2343

7 | 2500-2570 | 2620- 2690 23432

B 8a0- 4915 925 - 960 23432

ITE 0 | ‘832-862 791 - 821 2342
] = SE -
8 | 703-748 758~ B03 2342 _—
GLOMASS/ e
B | 2570-2620 | 2570- 2620 232 i ' 53i'|‘ 292
Galilen/ e

40 | 2300-2400 | 2300- 2400 2342 Q55
41 | 2496- 2690 | 2496 - 2690 2342

3 | 1710-1785 | 1805- 1880 W2

GEM
B BBO- 915 925 - G0 23+
1| 1920-1980 | 2110-2170 2342
WEDMA
B B8O - 915 925 - GEO 2342

[2] Charging tsme applies when the robot automatically returns to the charging station atlow battary,

13] Countnes/Regions covered: Albania, Andorra, Austna, Belgium, Bosnia and Herzegowinag, Bulgaria,
Croatia, Cyprus, Czech Rep, Denmark, Estonia, Finland, France, Germany, Greece, Guernsey, Mungary,
lcatand, freland, italy, Kosowo, Latvia, Liechtenstein, Lithuania, Lusembourg, Macedonia, Malta, Moldova,
Manaco, Mantenegro, Netherlands, Morway, Poland, Partegal, Romania, Serbia; Siavakia; Slovenia, Spain,
Sweden, snitzerland, UK, Ukraine.

Note: The spacifications are subject to change as we continually improye our product. For the latest

information, please visit our webste at itps Yglobal. dreametech com,

o
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

« | poen SiE die Originalbetriebzan lsitung sorgfdltio durch, bavor Sie das Produkt venwenden.

«\erwenden Sie mit dem Produkt nar die von Dreame empfohblenen Zubehirezile, Andere Vensendungen sind
nicht zul3ssig.

= Kindar dirfien sich nicht in der Mahe des Gerats aufhalien oder mit digsam spielen, wenn @s in Betneb ist,
«Verwenden Sie das Gerat nicht in Bereichen, wo sich Personen der Amwesenheit des Gerdts nicht bewasst sind,
» L aufen Sie nicht schinell, wenn Sie das Gerat manueli mit der Dreamehome App bedienen, Gehen Sie immer
zu Ful, achten sie auf Ihre Schritte anSteigungen, und achten Sie stets auf das Gleichgewicht.

« Wanaenden Sie das Gerat nicht, wenn sich Personen, insbesondere Kinder cder Tiere, Im Arbeitsberzich
aufnalter.

<Wenn Sie das Gerat in dffentlichen Bersichen ainsetzen, stellen Sle Wamschilder mit folgenderm Tekt

um den Arbeitsbereich auf: ‘warnung! Altomatischer Rasenmaher! Abstand zum Gerat halten! Kinder
beaufsichtigen! "

« Tragen Sie bel der Bedienung des Gerdts festes Schuhwerk und lanoe Hosen.

« | pgen Sie Aroersbersiche oder Fahnwege nicht Gher affantliche verkehrs- oder Gehwege, um Schaden am
Geratund Untalle mit Fahrzeunen und PEMCREn Zu vermeden

= Berohren Sie bewegliche, gefahriche Teile, wie z: B den Schneidkoot, micht, bevor er zum Stllskand
gekomimen st

» Bei Verletzungen ader Unfallen arziliche Hilfe aufsuchen.

= Sehaiten Sie das Gerat AUs, bevor Sie Blockaden beseitigen, wWartungsarbeten durchfilhren oder das Gerat
pntersuchen. Wenn das Gerat ungewdahnlich vibriert, berprifen Sie es vor der Wiedennbetriebnabme auf
Schaden. verwenden Sie das Gerat nicht, wenn Eomponente(n) defekt ist/sind.

=virlegen Sie das Hauptkaoel nicht an Stellen, an denen sich das Gerat mahen konnte: Befolgen Sie die
Anweisungen for die Kabelbnstaliatan.

= Laden Sie das Gerat nur mit der im Lieférumfang enthaltenen Ladestation aut. Bel unsachgemalber
Verwendung besteit die Gefahr eines Stromechlags, einer Uberhitzung oder des Austretens von Stzender
Flissigkeit aus dem Akku. Im Falle des austretens von Elektrobt splien Sie die betroftene Stelie mit Wasser!
Meutralisierungsmittel aus und suchen Sie einen Arzz guf, wenn die atzende Flissigkeitin lhre Augen gelangt
Ist.

= Beim Anschluss des Hauptkabels an die Steckdose ist ein Fehlerstromschutzschaiter {RCO) mit einem
maximalen Ausldsestrom van 30 mA zu verwenden.

» Benutzen Sie nur van Breame empfonlene Original-akkus, Die Geratesicharhait kann mit nicht onginalen
Akkus nicht gewahrleistet werdan. vensenden Sie keine nicht wisderdufladbaren Baterien.

= Haiten Sie Verlangerungskabel von bewegliche n, getahrlichen Teilen ferp, um Beschadigunoen an cen Kabeln
zd vermeiden, die zum Kontakt mit stromfunrenden Elementen fiahren konnen,

« Die Abbiidunoen in dieser Anleitung dienen nur als Referenz. Bitte beziehen Sie sich auf die tatsachlichan
Produlkte.

= | assen Sie niemals Kinder, Personen mit eingeschrankien karperlichen, sensarischen oder geistigen
Fahigkeiten oder mangeinder EHahrung und Kenntnissen sowie Personen, die mit diesen Anweisungen nicht
yerraut sind, das Gerat benutzen.,

= SrhlielEen Sie ein beschadigtes Kabel nicht an und berabren Sie es nicht, bevor Sie es nicht aus der Steckdase
gezogen haben, Wenn das Kabelwahrend des Betrighs beschadiot ward, ziehen Sie den Metzstecker aus der
Steckdose. Ein abgenutztes oder beschadigtes Kabel erhont die Gefahr eines Stramschlags und solle von
Fachpersonal avsgetauscht werden,

= Srhieben Sie das Gerdt nicht mit Gewalt oder zu schnell, da dies das Gerat beschadigen kann.

= Lim dig Einhaltung der Anforderangen an die F-Exposition 2u gewahirleisten, soilte ein Abstand von 35om
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mwischen dem Gerat und dem Menschen eingehalten-werden.
» Benutzen Sie zum Aufladen des Akkus nur das mit diesem Gerat mitoeliefere abnehmbare Metztzil,

1.2 Sicherheitshinweise fiir die Installation

= Installieren Sie die Ladestation nicht in Bereichen, in 2enen Personen darauf stofen konnten.

» |nstallieren Sie die Ladestation nicht in Bereichen, in denen die Gefahr von stehendem wasser besteht
» |nstallieren Sie die Ladestation (einschlieBlich des Zubahors) nichitin ginem Umkreisvon 60 cm von
brennbarem Materal. Eine Fehlfunktion oder Uberhitzung der Ladestation und des MNetzteiis kann eine
Brandgefahr darstellen.

1.3 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb

= Halten Sie Ihre Hande und FUGe von den otierenden schneldmessern fern, Halten Sie thre Hande und Fabe
nichtin die Mahe oder unter das Gerat, wenn es eingeschaltet ist,

= Heben ocder bewegen Sie das Gerat nicht, wenn es eingeschaltet it

« Arpieren Sie-den Parkmodus oder schalten Sie das Gerat AUS, wenn sich Personen, insbesondere Kinder oder
Tiere, Im Arbeitsbereich authalen,

« Achten Sie darauf, dass sich keine Gegenstande wie 7. B Sieine, Aste, Gartenwenzeuge oder Spieizeug

auf dem Rasen betinden, Andermfalls konnen die Schneidmesser beschadigt werden, wenn sle mit einem
Gegensiand n Berahrung kommen

= | pgen a2 keine Gegenstande auf das Gerat oder die Ladestation.

» Betrelben S:e das Gerat nicht, wenn die STOPP-Taste nichi funkuonmert

sviarhindemn Sie Zusammensioiie zwischen dem Gerat und Menschen oder Tieren, Wenn eine Person oder 2in
Tier in ten Laubweq des Gerats gerat, halten Sie as sofort an,

» Schaiten Sie das Gesat immer AUS, wenn es nicht in Betneb st

s varwenden Sie das Gerat nicht gleichzeitig mit einem Versenkregner. verwenden Sie die Zeitplanfunktion, =m
sicharzustellen, dass das Produkt und der Versenkregner micht gleichzetg in Betrieh sind.

= Platzieren Sie den yerbindungskanal nicht dors wo versenkregner installiest sind.

» Betreben Siedas Gerat micht bel stehendem wasser im Arbetsbersich, wie 2. B bei starkem Regen oder
Wasseransammlungen.

1.4 Sicherheitshinweise fiir die Wartung

= Srhaiten Sie das Gerat ben Wartungsarberen als,

= Siplien Sie sicher, dass das Gerdt nach dem Waschen in seiner normalen Ausachtung aut den Boden gestelit
wird und mcht verkehrt herum.

= Drehen S:e das Gerat mcht um, um das Gehduse zu reinigen. Wenn Sie 85 zu Reinigungszwecken

umdrehen, achten Sie darauf, dass Sie es anschlieBend wieder in die nichtige Ausnchtung brngen. Diese
vorsichtsmainahme st notwendig, um zuvarhindemn, dass Wwasser in den Motor eindnngt und den normalan
Betrieb Deeintrachtigr

= Zighen Sie den Stecker auscer Ladestation oder betatigen Sie die Spervomichtung, bevor Sie die Ladestation
einigen oder Wartdngsarbeiten daran durchfdhren.

s yarwenden Sie zum Reinigen des Gerats weder einen Hochdruckreiniger noch Ldsungamittel.

1.5 Sicherheit des Akkus

Lithium-lonen-akky= kinnen bei Zefegung, Kurzschless, Eimwirkung van Wasser, Feuer oder hohen
Temperaturen explodieren cder einen Brand verursachen, Behandeln Sie sie mit Vorsicht, zerlegen oder offnen
Sie den Akkd nicht, und vermeiden Sie jede Form von elektrisches/mechanischer Fehlbedienuna. Bewahren Sie
den Akku vor dirgktem Sonnenlicht geschitzt auf,

1. ¥erwenden Sie nur dasvom Hersigller mitgelieferte Akku-Ladegerat und -Netzigil. Die Yerwendung ines
ungeeigneten Ladegerats bzw. einer ungeeigneten Stromwversorgung kann zu Stromechlag und/oder ﬂ .



DREAME

(iberhitzung flnren,

2 VERSUCHEM SIE MICHT, AKKUS ZU REPARIEREN DDER ZU MODIFIZIEREN! Reparaturyversuchie kdnnen zu
schweren Yerlezungen aufgrund van Explosionen oder Stramschiag fahren. Die bes ginem Leck austretenden
Elektrolyte =:nd atzend und giftig

4. Dieses Gerat enthalt Akkus, die nur won Fachpersonal ausgetauscnt werden kannen

1.6 Restrisiken
Tragen Sie beim Auswechsein der Schneidmesser stets Schutzhandschubhe, um Yeretzungen zu vermaidern,

1.7 Symbols and Decals

WARNUNG -
Lesen 5ie die Bedienungsanleitung, bevor Sie das Gerat in Betrieb
nehmen.

WARNUNG -
Halten Sie wahrend des Betriebs einen sicheren Abstand zum
Gerdt ein.

WARNUNG -
Var Arbeiten am Gerdt oder dem Anheben des Gerdts muss die
Sperrvorrichtung betatigt werden.

WARNUNG -
Nicht auf dem Gerdt mitfahren.

WARNUNG -

Dieses Produkt darf nicht iiber den normalen Hausmiill entsorgt
werden. Sorgen Sie dafiir, dass das Produkt in Ubereinstimmung
mit den &rtlichen gesetzlichen Varschriften recycelt wird.




DREAME

Dieses Produkt entspricht den geltenden EU-Richtlinien.

Klasse Il

Lesen Sie die Anleitung, bevor 5ie das Gerdt aufladen.

= Gleichstrom
B Klasse Il
GEEIGMETE VERWENDUNG

[as Gartenprodukt ist for den Einsatz im hauslichen Bereich zur Rasenpilege bestimmt. Es ist =0 konzipien, dass
e5 haufig maht und einen gesanderen und schaneren Rasen als je zuwvor erhalt, @ nach zrade |hres Rasens
kann thr Maher so pragrammiert warden, dass er jederzeit cder in belisbiger Haufigkait arbeitet. Es ist micht fr
das Graben, Fegen oder Schneerdumen gegignet.

€

[ Kutong Technology (Sezhou) Co., L. erklar mermit, dass das Gerat Dreame MEXAB2 10 mit den
wesentichen Anforderungen und den entsprechenden Bestimmungen der Richtlinien RED 2014/53/E
ubereinstimmi. Der volistindige Text der EL-Konformitatserklarang ist unter der folgenden Intemetadresse
vertigbar: hitps:/global dreametech.com/ pages! declaration-of-confomity

Das ausfuhriiche elektronische Handbuch finden Sie unter

y &-anad- <
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2 Produkteinfiihrung

2.1 Lieferumfang

wEl '__‘.gg.

Tim A1
- ] L] [<]
4 = Ei _I:I ".:._.
= B —— n

@ LiDAR-Schutzabdeckung @ Der Roboter

o Ladesdule e Basisplatte

{mit einem 10 m Verlingerungskabel)

e Metzteil @ Reinigungsbiirste

o Schrauben x 8, Sechskantschlissel @- Ersatzklingen und Halter x B1

9 Originalbetriebsanieitung @ Fusselfreies Tuch

0 Schnellstartanleitung
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2.2 Produktiibersicht

Stopptaste
LiDAR
Knopf
Statusleuchte
Display
Ladekontakte
Griff
EdgeMaster ™ Akkufach
Messerscheibe Link-Modul
Vorderrad
Antriebsrad "
Frontkamera

[} Ausgestattet mit Mabenmataren

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D-Ultra-Sensorsystem mit KiI-Kamera

Heken Sie die Rasenpflege auf die nachste Stufe mit OmniSense ™ 2.0 einem bahnbrechenden 30-Ultra-
Sensorsystem, das mit @iner algorithmusgestutzien HOR-Kamera ausgestattet st und eine umfassendere
und detailliersere Wahrnehmung der 30-Umgebung des Gartens bietet,

«3:{ OmniSerse™ 2.0
== S0-Rtra-Sensorsystem

A0-0Omnidirektionale
Hindernisvermeidung. 'ﬁ-
verbeszert durch K ["" }
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2.4 Link-Modul mit GPS und 4G-Konnektivitat

Cer Roboter ist mit @mem Link-Modul ausgestattet, das den Link-Dienst bereitstellt und sine
4G-Mobilfunkverbindung ermdglicht

Aktivieren Sie den Link-Dienst

Schalten Sie nach der installation des Link-Models inren Roboter 2in, und der Link-Dienstwird automatisch
aktiviert. Il wird sowohl auf dem Display des Boboters als auch in der App aufleuchien, was darauf
himweist, dass die Aktivierung erfolgreich war. Sie kiinnen den Nutzungsstatus des Link-Moduls und des
Link-Dienstes unter Verbindungen in der App ginsehen,

‘wenn der Link-Dienst aktiviertist, kann der Status des Reboters ferndberwacht und Mahworgange ohne
WlLaM-Verbindung eingeleitet werden. Zusatzlich enthalt das Modulein integriertes GBS fir die Echtzeit-
Standortverfolgung, das die Diebstahlschutzfunktionen des Roboters verbessert. Sle konnen seinen
Standort jederzeit und von uberall ausverfolgen und Benachrichtigungen erhalten, wenn er sich auferhalb
des festgelegten Kartenberaichs bewegt,

Cer Link-Dienst wird for die ersten drei Jahre ab dem Zettpunksder Akbviereng kosienios angeboien. Um
den Dienst nach Ablaut dieser Frist zuverlangern, wenden Sie sich bitte an das Dreame-Kundendienstteam
vner aftersales@dreame.tech:

Whichtig: Ttas Link-Modul ist aesschlizBhich far die verwendung mit Dreame Mahrobhotern vargesehen
Jegliche Abnormaliaten, die beim Link-Gienst festgestellt werden, konnen zur Aussetzang hres Dienstes
fihren: Solite dies der Fall sein, wenden Sie sich bitte an den Dreame -Kundendienst unter aftersales@
dreame.tech, um den Dienst wiederherzustellan.

Wichtig: Wenn Siesich nicht innerfrall eines Jahres nach Ablaut mitdem Dreame-Kundendienst in
Verbindung setzen, um den Link-Dienst zu ernedern, wird thr Link-Modul gesparrt. Um den Dienst wieder
2u aktivieren, mossenSie das Link-Modul zu einem Dreame-Kundendienstzentrum bringen. Far die
Reaktivieruno kinnen zusatzliche Gebohren fur Aéparatur und Wartung anfallen, Bitte achten Sie auf
Benachrichtigungen in der App zu diesem Thema. Um das Ablaufdatum lhres Link-Dienstes zu Gherprafen,
geten Sie i der Aop zu Einstellungen > Verbindungen > Link-Modul.

Wie entferne ich das Link-Modul?

Versicht: Bitte tragen Sie Schutzhandschuhe, umVerletzengen zu vermeiden.

Varsicht: Stellen Sie sicher, dass die Schutzabdeckung auf dem LiDAR sitzt, bevor Sie den Roloter
umdrehen

) Schaiten Sie den Robater aus.
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#) Stellen Sie den Roboter auf eine weiche Unterlage und drehen Sie ihn auf den Kopf,

€ Lazen Sie 4 Schrauben und entfernen Sie die sAbdeckung mithitfe eines Schraubendrehers,

2.5 S5ensoren

Name Beschreibung

Erfasst Umgebungsinformationen und erleichtert die Ortung des Roboters, die
Hindernisvermeidung wund die Wasser- und Schmutzerkennueng
Erkennungsteraich (bei 100 k1<): 40m bei 10% Reflexion: 70 m bei BO % Reflexion
Sichtfeld: 360" (honzontal) = 59% (vertikal)

LIOAR

Erkennt Hindernisse, Rasenbegrenzungen und die Anwesenheitvon Personen.
Frontkamera | Blickwinkel, B8° (horizantal), 56° (wertikal), 97° (diagonal)
Auflosung: 2 MP

Das Link-Modul mit integrertem GPS st im Roboter installiert. Sie konnen den Standort

i des Roboters in Echtzeit aber Google Maps in der Apo verfolgen.
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3 Installation

3.1 Einen geeigneten Standort auswahlen

= Stellen Sie die Ladestation auf eine ebene Flache nahe der #asenkante und einerSteckdose. Es wird
empfohlen, die Ladestation in einem Bereich mit guter wLAN-Signalstarke aufzustellen.

Hinweis: Prifen Sie mitlhrem Mobilgerat die WLAR-Signalstarka am Standort. Mit einer guten WLAM-
Signalstarke wird die Stabilitdt der Verbindung zwischen dem Roboter und der App verbessert.

Wichtig: vergewissarn Sie sich, dass der Boden weich genuag ist, um die Yerschraubung zu ermogichen,
Wichtig: Wenn die Ladestation auf éiner Steigunag staht, stellen 5ie sicher, dases die Meligung nicht zu stefl st
um zu verhindern, dass der Roboter zurdckrutscht und nicht andocken kann

C N
i)

i
5
5
73 "1 3
|
" \
; ’ h
‘r. |
s L: 1
e I"T.t'
s Flalten Sie links, rechts und im Vorderbereich der Lagestation anen Freiraum von mindestens 1 m ofing
Hindernizse ein. Sorgen Sie datdr, dass das Gras rund um den Standart kdrzer als & emist Wenn das Gras

hignerist, manen Sie gs bitte zuerst mit einem Schubmaner. Zu hohes Gras kann die Ruckkehr des Roboters
Zur Ladestation erschweren

~,

W

N et ettt Ao g

3.2 Installation der Ladestation

) Befestigen Sie die Basisplatte mit den mitgelieferten Schrauben und dem Sechskantschlisset auf dem
Boden,

- ) A
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@ Sctzen Sie die Ladesule in die Basisplatte ein, bis Sie ain Klickgerausch haren,

'

b

;.

N

~,

a

9 Setzen Sie die Reimgungsbdrste in den Ladeturm amn, indem i@ die Lasch

a mit dem Schlitz ausnichten,

LS

~,

—

@ verbinden Sie das Netztell mit dem Verlangerungskabel und schlieBen Sie es an eine Steckdose an. Bitte
halten Sie das Netzteil mindestens 30 em uber dem Boden

wird

Hinweis: Die LED-Anzeige an der Ladestation leuchtet konstant blau, wenn die Station mit Stram versorgt

p

.

-,
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@ Setzen Sie den Roboter zum Aufladen in die Ladestation. Stellen Sie sicher, dass die Ladekentakie des
Robotess und der Ladestation richtig mitelnander verbunden sind,

Hinweis: Oie Anzeigeleuchte wird grin blinken, wenn der Roboter erfolgreich In der Ladesiation geladen
wird

Hinweis: Wenn Sie eine Garage fur zusatzlichen schutz hinzufugen machten, verwenden Sie bitte die
pazsende Dreame-Garage, dig in Geschaftten vor Ort oder anling erhaltlich ist. Die Verwendung einer nichi-
Dreame-Garane kann beim Aufladen Probleme verursachen.

L A
LED-Anzeige an der Ladestation
Farbe der LED-
Anzeigeleuchte Sedeutung

1, Die Ladestation weist gin Problem aut (wie z, B ein Problem mit dem
Ladestrom cder der Spannung)
Blinkt/Leuchiet mt

2. Der Roboter dockt an die Ladeststion an, aber der Ladevorgang ist
nicht normal (2. B ein kurzschluss bel den Ladekontakien).

Die Lacestation ist mut Somyversorgt. Der Boboter befindet sich richt

Leuchtet bleru in der Ladestation.
glnkt gran Cer Roboter wird in der Ladestation geladen
Leuchtat gran Der Roboter befindet sich in der Ladestation und st woll geladen

4 Vorbereitung zur Inbetriebnahme
4.1 Das Bedienfeld kennenlernen

-
Display
A
Einschalten/ -
Ausschalten Starten
Knopf
Zuriick - Zuriick zur Ladestation




Display

Symbol

Akkustand [Zeigt den akiuellen Akkustand an.)

Aufladen (Der Roboter dockt erfolgreich an die Ladestation an.)

Bluetooth Der Roboter ist dber Bluetooth mit der App verbunden,)

WLAM (Der Robotar ist Ober ein WLAN-Netzwerk mit der App verbunden.)

Link-Oienst{Der Link-Dienst ist akhiviert.)

&z|) % 81

Zeitplan [Eine Aufgabe ist tor heute geplant und wurde noch nicht gestartet,)

Steuerelemente
Taste Funktion
i Um den Robotar ein- cder auszuschalten, halten Sie die Tasta [!} 25ekunden lang
Einschalten O gedrickt. Stellen Sie sicher, dass er sich aulerhalb der Ladestation befindet.
Um das Mahen des gesamten Bereichs zu starten oder pausierte Aufgaben fortzusetzen,
Starten B driicken Sie die Taste £ und schiieBen Sie innerhalb von 5 Sekunden die Abdeckung.
Die Aufgabe wird abgebrochen, wenn die Abdeckung nicht innerhalb von 5 Sekunden
geschlossen wird,
. Um den Roboter zur Ladestation zurackzusenden, dricken Sie die Tast O und
Zuriick zur schiieBen Sie nnerhalb von 5 Sekunden die Abdeckung. Die Aufgabe wird
Ladestation ﬂr dbogebrochen, wenn dieg Abdeckung nicht innerhalbvon 5 Sekunden geschlos=en
wird.
Zuriick 5 Lim im Menil eine Ebene nach oben zu navigieren, driicken Sie die Taste )
Umn die Ausweshlim Menu zu bestatioen, dricken Sie cen Knopi.
Um den Biuetooth-Pairng-Modus zu akavieren, halen Sie den Knopt 2 Sekunden lang
Knopf gedriickt.
Orehen Sie den Knopf im Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn, um durch das Mend
U naigleren.
Starten + Lim den Aoboter aut dieWerkseinstellungen zurickzusetzen, haiten Sie die Tasten 2]
Zuriick und ) gleichzeiti 2 Sekunden lang gedrickt. Der PIN-Code bleibt erbalten:
Zuriick zur
Dricken und hatten Sie die Tasten €y und ) 3 Sekunden tang, um die Seite Ober in den
Ladestation+ | _ . . ;
Einstellungen aufzurufen. Die Sete Ober verschwindet nach 5 Sekunden
Zuriick
Um den PIN-Code zurtickzusetzen, falten Sie den Knopf und die Taste ) 3 Sekunden
Knopf + Zuriick : ; B aste D
lano oedrickt.
Stnp p Dnicken Sie die Stooptaste, um e obers Abdeckung zu affren und den Aoboter zu swppen,

Zum Fortsetzen der Arbeit muss der PIN-Code auf dem Bedienfeld eingegeben wensen.

DREAME
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Ubersicht der Meniistruktur

l—l_l

-
i
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12 Math 20T 0Wwa ey e 5l

Statusleuchte am Roboter

werden miglicherweise

\
|
|

N

.

I '

™ )

e

i

&

-

I.f’

argenommen

Farbe

Ein Fehier 1st aufgetreter

Cer Robotar istim Standby

Bief REboter fohrteire Aufaabe aus oder ist

* ADp angezeig

Hinweis: Sie konnen dig Aktly

erungsogiier unc

zrhichts unter Einstellungen = Licht
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SNPASSEN.

4.2 Ersteinstellungen

Viordem ersten Einschalten des Roboters missen elnige grundlegende Einstelidngen vorgenommen
werden, bevor der Roboter eingesetzt werden kann,

@) Driicken Sie die Stopptaste, urn die obere Abdeckung zu affnen

) Halten Sie die () Taste
Hinweis: Der Roboter schaltet sich automatisch ein, wenn erin der Ladestation andockt,

€) Wihlen Sie die bevorzugte Sprache
Drehen Sie den Drehknopf im Uhrzelgersinn nach unten und gegen den Uhrzeigersinn nach oben, um thre
Sprache auszuwahien, Dricken Sie den Drehknopf zur Bestatigung

.

e\ 4o

—

€} PIN-Code einstellen

1, Drehien Sie den Drehknopt, um eine Zanl zwischen O und & auszuwahien. Orehen Sie ihn im Uhrzeigersinn
um die Zahivon 0 bis 9 zu erhahen, und gegen den Unrzelgersimn, um die Zahl zu vermingemn. Orucken

Sie den Drebknopf, um die nachste Ziffer einzustellen. Um die vorherige Ziffer zu andern, dreben Sie den
Drehknopt gegen den Uhrzeigersinn, bes die Zanl 0wird, und drehen Sie ihn noch einmal

Wichtig: Bitte setzen Sie den PIN-Code micht auf "0000" a
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@ .
0

2, Gaben Sle den PIN-Code erneut ein, um die Einstellung des FiM-Codes abzuschlieBen,
Hinweis: Wenn zwei Passworter nicht ubereinstimmen, geben Sie bitte das neue Passwart erneut 2in

@ Den Roboter mit dem Internet verbinden
Bitte scannen Sie den QR-Code, um die Dreamenome App aut Ihr mobkiles Gerat herunterzuladen. Nach der

Installation erstellen Sie bitte gin Konto und melden sichan

runterladen.

14 an the Lt on

Store oogle Play

Cer Roboter ist mit dem Link-Modul ausgestaitet, das4G-Kannektvitat unterstitzt und integrnertes GRS
enthalt. Es wird jedoch empfoblen, diz WLAN-Netzwerkinstallation for bessere Lesstung abzuschliefen

Vor der Netzwerkeinrichtung:

ssem Sie sich, dass der Roboier und thr mobiles Gerdt im selben WLAN-Netzwerk sind
her, dass sich Ihr mobiles Gerat im Umkreis von 10 m vom Roboter Befindet

& Bluetooth-Funktion aut [hrem mobiie

1, Offnen Sle die Dreamehome-App

= YErgE

= Stellen Sie s

w Aktivieran Sie 1 Gerat

2. 5ie kannen cher eine der folgenden Methoden eine Verbindung herstellen:

a. OR-Code scannen: Gehen Sie zu §@ Das Gerdt und tippen Sie auf H Scannen Sie den QR-Code um eine
Verbindung herzustelien. Scannen Sie den OR-Code im Inneren der aberen Abdeckung des Raboters, um
gline Verindung herzustelien,

b Manuel hinzufigen: Gehen Sie zo @ Das Gerdt und tippen Sie auf 4= Hinzufligen. wahlen Sie dann thr
Kobatermodell aus, um eine Verbindung herzustellen

o Automatische Erkennung: Der Roboter sucht nach nahe
in der Liste der erkannten Gerdl

gelegenen Geraten. Tippen Sie auf Ihren Roboter

. um eine Verbindung herzustell
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chlie3en

i, Bitte folgen dung zam Wi-Fi-Metzwerk abzu

Wichtig: Bitte nutzen Sig ein Smgleband-MNetzwerk mit 2,4 GHz Frequenz oder ein Dualband-Metzwerk mit

B OER AMWEISUNGEN INdEr ADD, Urm i

245 GHZ Frequenz.
Wichtig: Stellen Sie sicher, dass [hr Wi-Fi-Netz

kann die Metzwerkeinnchiung fehlschlagen

2rk kaine Firewall hat und nicht verschlusselt ist. Andernfalls

. Halten Sie den Drehknopf auf dem Bedienfeld 3 Sekunden lang gedruckt. DerRoboter wechselt in den

4
4
Bluetooth-Koppiungsmodus

5. Bitte folgen Sie den Anweisungen inder App. um dig Kopplung abzusch elhen

Wie kann man die Bindung vom Roboter aufheben?

Der Roboter wird automatisch an das Dreamehome Kanto gebunden, schald die Kopolung erfolgreich

Ist. Jedes Gerat kann nur an 2:in Konto gebunden werden. E5 kann nicht gleichzeitig an ein anderes Konto

gEDUnden s&in

Lim den Roboter mit ginem neuen Konto zu koppeln, massen Sie ihn zuerst trennen. So trennen Sie inn

Sie zu @ Das Gerdt
jome 1o verbunde

1, Offnen &

die Dreamehome-App. Gehen
rere Roboter an Ihr Dream

M Sie nach links oder

n haken, streid

2. Wenn Sie me

rechts, um die Seite des Roboters zu finden, den Sie bearbeiten mochten
o - - # 1 -1

1. Tippen sie auf das symbol » inder oberen rechten Ecke

+ (5} Lischen,

4, Wahlen
Wie teilen Sie lhren Roboter?

I, Tippen Sie aut das Symbaol * in der oberan rechten Ecke..

2, \Wahlen Sie E Gerdt gemeinsam nutzen

Wie kann man sich van seinem Dreamehome-Konto abmelden oder es l6schen?

4 @ Mich = [€) = Konto
iz Logout oder Das Konto léschen.
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5 Karte lhres Gartens erstellen

Bevorse die Karte erstellan, uberprifen Sie bitte Folgendes:
= Diar Axkustand des Roboters betragt mehr als 50 %.
= Die Schutzabdeckung des LDAR wurde entfernt,

= Dipobere Abdeckung ist geschlossen.
» Der Roboter dackt korrekt an die Ladestation an.

P

b

5.1 Eine Grenze erstellen

Bevor Sie den Karienerstellungsvorgang starten, obeachten Sie bitte Folgendes

Wichtig: Bewegen Sig den Roooter beim Erstellen der Grenze nicht manuell, da sonst die Kartenerstellung
maglicherwelse nicht erfolgreich ist

Wichtig: Wenn die Kartenersteliung beginnt, dart der Boboter nicht ferngesteuert an die Ladestation
angedockt werden, bevor der Rarienersteliungsvorgang abgeschiossen st Andemialls kann das LiDAR
blockiert werden, was 2zum Fehlschlagen der Kartenerstellung fuhren kann

s Gehen Sie wahrend dem Lartenerstellungsvorgang 5 m hinter dem Robater Rer.
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«Der Roboter kann Steigungen mitainer Neigung von bis zu 50% (27° ) bewaltigen. Far bessere
Mahergebnisse wird jedoch empfohlen, die Steigungen der Arbeitsbereiche unter 25 % (142 ) zu halien,
g

s Fur Bereiche, die schmaler ais 80 cm sind, leqgen Sie diese bitte als Wege fest, damit der Robotzr
hindurchfahren kann {sishe Abschnitt 5.4: Pfad festlegen).

4“ rW\ A;’ B
.

X

sWennlhrRasen mehr als 4 em honher als das angrenzende Gelande (st halten Sie den Roboter mindestens
10 cm vom Rand entfernt, Wenn Ihr Rasen auf gleicher Hohe mit-dem angrenzenden Gelande ist, kann der
Roboter den Randeerelch chergueren, um optimale Mahergebnlsse entlang der Kanten zu erzielen

- ™y

= Stgllen Sie sicher, dass der Wendewinkel graler als 90° st Winkel kleiner als 20° kinnen es dem RobDoter
Brschweren, einen sauberen Schrmt 2u erzielen.

s ™)

AR,
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Kartenerstellung starten:

1. Tippen Sie in der App auf Erstellen beginnen, woraufhin der Roboter seinen Status cberprift und sich
kalibnert. Erverlasstautomatisch die Ladestation, um die Kallorierung durchzufihren, Bitie seien Sie
vorsichtig.

!--‘- L ( -\
. bl
Tl
* U}
L=3= R \‘:
A a

2. Fiuhren Sie den Raboter per Fernbedienung an den Rand lhres Rasens und tippen Sie aul Startpunkt

setzen, um den Startpunkt fir die Begrenzung zu bestimmen.
' i

g =

. A

3. Bewegen Sie den Roboter per Fernbedienung entlang der Rasenkanie, umyden Arbeitsbereich zu erstelien.

Automatische Begrenzungserkennung

von einem Kl-Algorithmus angetnieben netzt der Roboter die Frontkamera, um Bereiche mitund ohne Gras
zu arkennen. 5o kann der Roboter ohne manueiies Eingrasfen Begrenzungen identifiziznan

Machdem Sie den Robkoter per Fernbedienung zum Rand desRasens geleitet und den Startpunk: festgelegt
haben, kinnen Sie den Modus 2ur automatischen Begrenzungsarkennung verwenden. Sie kinnen
wahlen, ob der Raboter den Rand Gbergueren soll, um saubere Schnittkanten zu erzielen, oder ob er nahe
am Rand bleiben soll, um ein Festfahren zu vermeiden.

wir empfehian, den Roboter wahrend diesem Vargang 2u beglaiten. Falis der Roboter die Begrenzungen
nicht karrekt erkennt, xonnen Sie den Modus zur automatischen Begrenzungserkennung jederzeit verlassen
und zur Fernkedienung wechaein,

Wichtig: Der Modus zur automatischen Begrenzungserkennung sollite bei Tageslicht genutzt werden,

um ejre gute Sichtbarkeit zu gewahedeisten. Vermeiden Sie die Nutzung dieser Funktion bei schlechten
Lichtverhaltnissen oder Regen.,

Whichtig: Stellen Sie sicher, dass die Frontkamera des Raoboters sauber und nicht verdeckt ist
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4, Wenn der Roboter an die Stelle zuruckkenrt, die 1 m vom Startpurkt entfernt isz, konnen Sie auf

Begrenzung schlieBen tiopen und die Grenze wird automati=ch fertiggestellt
i,

B

5.2 Sperrzone festlegen
Der Roboter kann 2war Hindernissen automatisch umgehen, dennoch st es netweandig, Berelche mit
z. B achwimmbader und Sandkasten, als Sperrzonen zu definigren, Bitte richten Sie o

Sturzgefahr, wi
offene Bawmwurzel}, Sperrzanen ein. Se kannen in der App duf Sperrzone tippen, um weiterhin Sperzonen

Oiojekte, die Sie schutzen mochten {wig z.B. ein Blumenkbeet, gin Trampolin, ein Gemusebeet oder eine
2, Altemativ kbnnen Sie zu ﬂ? Kartenbearbeitung oshen, um Sperrzanen zu erstellen oder zu

Zuerstells

l@schen, nachdem die Karte fertlggestellt st

5.3 Weitere Zonen erstellen und bestehende Zonen erweitern

* Um weitere Zonen zu erstellen
Wenn Ibr Rasen durch Wege getrennt ist oder Sie mehrere voneinande: getrennte Rasenflachen haben
konnen Sie in der App aut Arbeitszone tippen, um die Arbeitszone per Fembedienung zu erstalien, Sie

kbnnen die Zonen auch J”ﬂf‘l’ﬁ > Kartenbearbeitung hinzufugen, |[aschen oder andem, wenn die Karte
— LT B |

fertig ist.
-

-._’i

- = A, -
5 ]
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= Um bestehende Zonen zu erweitern

Um eine bestehende Zone zu erweitern, tippen Sie in der App auf Arbeitszone, um den Bereich zu erstellen,
den Sle einbeziehen machten, Wenn sich die beiden Bereiche dberschneiden, werden sie automatisch
zusammengefuhrt. Alternativ kdnnen Sie nach Abschluss der Kartierung zu ﬁ = Kartenbearbeitung =
Arbeitszone gehen, um eine hestehende Zone zu erweitern.

= Um Zonen zu trennen und zu kombinieren

Um gine Zane |0 kleinere zu unterteilen oder Zonen, die mit der Apo geteilt wurden, zu einer groBeren

zusammenzufuhren, gehen Sie zu é = Kartenbearbeitung = Zonen-Einstellungen und tipoen Sie n der
App aut Trennen oder Kombinieran.

5.4 Pfad festlegen

For einzelne Zonen mussen Sie einen Piad erstellen, urm sie zu verbinden. Isolierte Zonen ohne Piad sind fur
den Roboter unzuganglich

Hinweis: StandardmaBig befahrt der Roboter nur den Weg, chne zu mahen

Wichtig: wenn ihre Razenflache durch Durchgange mit einer Hohe von mehr als 4 cm untertailt ist
platzieren Sie ein Objektmit einer Neigung, die der Hihe des Durchgangs entspricht (2. B, gine Rampe).

L

_ ‘:
4;
/ i:
i e e
T'-, i
Ell‘l‘l bt - n .

! 24cm

= S0 verbindet man zwei voneinander getrennte Arbeitszonen
Fur isclizrte Beraiche legen Sie bitte Pfade an, um sie zu verbinden, da sie sonst fur den Roboter
unzug&nglich sind. Tippen Sie auf Pfad, um emnen Pfad zuerstellen.
Wichtig: Achien Sie darauf, dass dar Anfang und das Ende des Plades im Arbeitsberzich liegen

- N

K

» 50 verbindet man die Arbeitszone und die Ladestation

Wwenn sich Ihre Ladestatiaon nicht im Arbeitsbereich befindet, sollte ein Prad erstelltwerden, um sie mit
dem Arpeitsberaich zu verbinden, Tippen Sie auf Pfad, um einen Pfad fur die ROckkehr des Roboters zur
Ladestation zu erstellen,

Wichtig: Stellen Sie sicher, dass gin Ende sich innerhalb des Arbeitsbereichs befindet und das andere Ende



direkt vor der Ladestation iegt. Eswird empfohlen, den Pfad mit der Ladestation auszurichten.

Wichtig: Beim Anlegen von Piaden zwizchen dem Arbeitsbereich und der Ladestation dart der Roboter nichi
ferngesteuert an die Ladestation angedockt werden. Andernfalls kann das LiDAR blockiert werden, was zum
Fehlschlagen der Kartenerstellung fubren kanm,

P | T B
— £ | X
|
Fay |
. awr i
- Lo B
" | A

5.5 Karte fertigstellen

Tippen Sie aut Karte fertigstellen, wenn die Arbeitsbereiche, Wege und Sperrzonen testgeleot sind.

@m_-
. 1]
- L BN

5.6 Zweite Karte hinzufiigen

‘Wenn es keinen Weg zwischen Ihrem Var- und Hintergarien gibt, kénnen Sie eine zweite ¥arte erstellen.
Machdem Sie die erste Karte abgeschlossen haben, tippen Sie auf Karte hinzuflgen, um die zweite
karte zu erstellen, Alternativ kdnnen Sie zu é > Kartenbearbeitung navigieren und nach Abschiuss der
kartierung auf Karte hinzufilgen tippen. Sobald Sle die zweite Karte fertiggestellt haben, kénnen Sie
wischien den karten dber ﬁ = Kartenbearbeitung wachsesin,

Hinweais: Nach dem Wechsel der kartewearden die Zeitpldne und Mah-Einstellungen der aktuellen Karte
angewendet.

Himweis: FOr mehr komfort kiinnen e eine zusatzliche Ladestation kauien, um sie n der zweiten

DREAME

Kartenzone zu installizren, Mit einer separaten Ladestation in derzweiten Karte mussen Sie den Roboter nur

manuell zwischen den beiden Karten bewegen,

6 Bedienung

6.1 Zum ersten Mal mit dem Mahen beginnen a
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Tipps var dem Mahen:
«Mahen Siedas Gras miteinem Schubmaher auf eing Hohe von maximal 10 cm

«Entiernen ie alle Hindernisse wie Schutt, Laubhaufen, Spielzedq, Drahte und Steine vom Rasen. Achten Sie
darauf dass sich keine Kinder oder Haustiere bei Maharbeiten mit dem Roboter auf dem Rasen befinden
« Fullen Sie die Licken im Rass

20 auf,
= Stellen Sie lhre Mahpraferenzen in der Appworab 2in (wie 2. B Maheffizienz, Mahhone und Mahrichtung)

a) Uber das Bedienfeld starten
1. Drocken Sie die Stopp-Taste, offnen Sie die Abdeckung und asben Sie den PIN-Code in

-

2, wWahlensie "Mahmodus” auf demn Display und dricken Se den Drehknogof.

S \ ‘\'\

i, Wahlen Sie durch Drehen des Drehknopfes den gewldnschten Mahmaodus
P ————————

OR
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4, Driicken Sie die [ Ta

aste und schlieBen Sie die obere Abdeckung innerhalb von SSekunden. Der
Roboter verlasst die Ladestation und beginnt mit dem Mahen des gesamten Bereichs

b) Uber die App starten G\\
|, Offnen Sie die App

wanlen Sie einen Mahmodus und tippen Sie auf Starten, um mit dem Mahen zu beginnen
6.2 Pause/Unterbrechen

Zum Umerbrechen der aktuellzn Mahaufgabe kinnen Sie die Stopp-Taste am Roboter drucken oder in des
App aut Pause tippen

Hinweis: Der Hoboter kann nach Drocken der Stopptaste nicht direkt Ober die App gestartet werdan, Um
den Betriek: fortzusetzen, geben Sie lhren FIN-Code am Bedienfeld ein

- -

6.3 Fortsetzen
Lim die Aufgabe nach einer Unterbrechung des Roboters fortzusetzen, dricken Sie die 0 -Taste am Roboter

und schlieBen Sie die Abdeckung innerhalb von S Sekunden. Der Roboter wird die letzte Mahautgabe
fortsetzen. Sie kannen auch in der &pp auf Fortsetzen tippen, um die Mahaufoabe fortzusetzen

i & & .--‘ -
— - E e
_. = --
I L] -I
OR
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6.4 Rickkehr zur Ladestation

Lim den Roboter zurick zur Ladestation zu schicken, dricken Sie Cr auf dem Bedienfeld. Bestatigen Sie
dazs die aktuelle Aufgabe angehalten oder abgebrochen werden scll, und schlieBen Sie dann innerhalb
Sekunden die obere Abdeckung. Der Roboter kehrt automatisch zur Ladestation zurdck, um
autzuladen, Alternativ konnen Sie inder App Riickkehr zur Basisstation starten ausw.s

Roboter zurdckzuschicken

OR

7 Dreamehome App

Wo man noch mehr entdecken kann

Die Dreamehome Appist mehr als nur eine Fermbedienung. Sie kannen mit der App viele verschiedens
Funktionen nutzen; diverse Einstellungen per Fernbedienung vamehmen, yerschiedene Mabmodi
ausprobieren, die Karte peliebig bearoeiten und den Mahpian anpassen,

7.1 Mahmodi

Der Roboter bletet verschiedene Mahmodl Sie kinnen dber die App zweschen den Modi umschalten
darunter Flachenmahen, Zonenmahen, REandmahen, Funkiuelies Mahen und manueller Modus.

[ [m
]

A

7.2 Mdhformen

Passen Sle Ihren Rasen an, indem Sie Formen tber g8 = Kartenbearbeitung > Formen in der App
himzutogen. Definierte Formen warden in allen Mahmodi vom Mahan ausgeschlossen. Sie konnen deren
Position, GroGe oder Entfernung in Formen andern

VLAY
—
7.3 EdgeMaster ™ Messerscheibe

Cie EdgeMaster ™ -Mess

zcheibe ist 50 kanzipiert, dass sie sich 2ur Seite beweat, wenn sie die Rasenrander
erreicht, um einen saubereren Schnitt zu gewahrleisten. Um diese Funktion zu aktivieren, gehen Sie zu ok
Einstellungen fir das Randmdhen > EdgeMaster ™ | der Aop.



DREAME

ﬂ"b - +.
=N

Mach Fertigstellung der ersten karte erstellt der Roboter sutomatisch zwei wichentliche Mahplane
entsprechend der Rasengrife: "Frithjahr&Sommer Plan” und "Herbst&Winter Plan®. Sie kénnen in der
App auf tippe n, um detaillierte Zeitplansinatellungen varzunehmen, Mit der Zeitplanfunktion knnen
Sie dietagliche Maharbeit komplett dem Roboter oberlassen. Sie mussen den Roboter nur noch regelmaBioe
wartung durchfabren

7.4 Zeitplan

Hinweis: Wwenn Sie 5orge naben, dass der Roboter Sie oder hre Macham stéren kdnnte, wenn er 2u
bestimmien Zeiten selbststandig arbeitet, kennen Sie unter Einstellungen = Nicht stéren diz Rubezeiien it
der App einstelien.

7.5 Kindersicherung

wenn Sie Sorge haben, dass Kinder den Roboter bendtzen kdnnten, navigieren Sie zu den Einstellungen
und aktivieren die Funktion Kindersicherung in der App, Bei aktivierter Funktion wird der Roboter geaperrt
wenn bel gedffneter Abdeckung 5 Minuten lang keine Bedienung erfolot

=6

Wenn Sie besorgt sind, dass schlechte Wetterbedingungen die Maharbeiten begintrachtigen konnten,
konnen Sie die Funktion Regenschutz in Einstellungen auf dem Bedienfeld oderin der App aktivieren
wenn diese Funktion aktiviert ist, unterbricht ger Roboter das Mahen automatisch und kehrt zur Ladestation
ZUrluck, wenn 2s regnet. Sie konnen die Regenschutzzen in der App einsteien,

7.6 Regenschutz

Hinweis: [as Mahen von nassem Gras kann lhren Rasen beschadigen. Es ist ratsam, die Schutzdauer zu
verlangem, damit das Gras var dem ernedtan Manen trocknen kann. Diestandardm@ige Schutzzeit betragt
Stunden, undSie kannensie inderAppverlangern

1.7 Frostschutz

Wenn die Temperatur unter 6 Cfallt, kann das Mahen den Rasen dauerhaft schadigen. Die Batterie wird
aus Sicherheitsgranden nicht geladen, Um dies zu vermeiden, kGnnen Sie dig Funktion Frostschutz in
den Einstellungen aktivieren, entweder ober das Bedienfeld oder die App, Dadurch wird das Mahen
automatisch pausiert und der Roboter kzhrt zur Ladestation zurick, wenn die Temperatur unter 6 C fallt
Cer Roboter setzt das Mahen fort, sobald die Temperatur aler 112 € steigt

®
)
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7.8 Sicherheitsfunktionen

Der Roboterverfogt ober mehrere Dighstahlschutziunktionen, die durch das integrerte GPS im Link-Modul

fur zusatzliche Sicherneit unterstitzt werden, Dardber hinaus kann die Frantkamera menschliche Prasenz

erkennen, wodurch der Roboter zu einem hilfreichen Gartenwachter wird

7.8.1 Hebealarm

Mit diezer Funktion wird sofort ein Alarm ausgeldst, wenn der Roboter angehoben wird, und der Roboter

wird gesperrt. Um den Betrieb fortzusetzen, gebenSie zuerst den PIN-Code am Roboter gin,

7.8.2 Alarm bei Verlassen der Karte

augerhalb der Karte befindet

7.8.3 standort in Echtzeit

Mit dieser Funktion aktiviert konnen Sie den aktuellen Standort des Reboiers in Google Maps anzeigen.

Q
S )

7.8.4 Menschliche Prdsenz-Erkennungsalarm

wenn aktiviert, wird der Roboter Sie benachrichtigen, wenn menschliche Présenz erkannt wird,
rﬁ'l
LuJUa

e auf dm einen Live-Video-Feed von der Frontkamera des Roboters anzuzeigen. 5o konnen

3

7.8.5 Video in Echtzeit

Tippen &

Sig Inren Garten jederzeit und vberall doberwachen,

3
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7.8.6 Patrouille

Wwiahrand der Roboter im Standby-Modus ist, konnen Sie thn doer die App auf Patrodilie entlang festgelegier
Grenzen oder Stellen in Ihrem Garten schicken, Um auf diese Funktion zuzugreifen, gehen Sie -:un'.-

=

Patrouille

Q2

7.9 Benutzerdefinierte Ladedauer

Lim den Ladezeitraum des Roboters auf bestimmte Stunden anzupassen, kannen Sie die Funktion
Benutzerdefinierte Ladedauer Uber Einstellungen = Aufladen in der App aktivieren. Wenn dizse Funkticn
akthviert ist, ladt cich der Roboter auf 20 %, wenn der Akkustand niedrig ist, voravsgesetzt, es gibt kaine
Mahaufgaben. Eine vallstandige Ladung ertolgt nur wahrend des festgelegien Ladezeitraums. Sie kennen
auch der Batteriestand fir automatisches Aufladen und den Batteriestand fiir die Wiederaufnahme
der Aufgaben anpassen, um diz Battenestande festzulegen, bes denender Roboter automatisch zur
Ladestabion zuruckkenrt oder unvollendete Mahauvigaben fartsetzt:

A
=)

Hinweis: Das Dreame Entwicklungsteam fuhrt laufend die Firmware- und App-Aktualisiersngean per
Satelliten-Signal {drahtlos) curch, Bitte achten Sie auf Aktuallsierungsbenachrichtigungen oder akiivieren
Sie die Funktion zur automatischen Aktualisierung, um die Firmware und die App auf dem neuesten Stand
zu halten und mehr Funktionen zu nutzen.

8 Wartung

Fur eine bessere Leistung wnd Lebensdauer des Robaters reimgen Sie ihn bitte regelmalig und tauschen Sie
abgenutzte Teile entsorecnend der nachfolgend aufgefuhrien Haufigkeit aus:

Teil Haufigkeit des Austauschs
Schnexdmesser Spatestensalie 6-8 Wochen
Reinigungsbldrste Spatestens alle 12 Maonate

Hinweis: Sie kinnen die verbleibende Zeit fur die kKlingen und die Reinigungsbarste unter Einstellungen

= Verbrauchsmaterial und Wartung in der App Oberprisfen. Machdem Sie die Verbrauchsmaterialien wie
angegeben ausgetauscht haben, gehen Sie zur Detailseite des Verbrauchsmaterials und tippen Sie auf ich
habe es ersetzt, um den Timer zurdckzusetzen.

Hinweis: Wenn Sie bestimmie Bereiche in Ihrem Garten tor die regelmalige Reinigung und Wartung des
Roboters festgelegt haben, kinnen Sie Wartungspunktz aut der Karte festlegen, indem Sig zu Einstellungen
~ Gehe zu Wartungspunkt = Punkt bearbeiten navioieren Sobald die Wartungspunkte festgelegt sind
konnen Sie einfach aut Los tippen, um den Roboter zu den festgelegien Standarten zu flhren

8.1 Reinigung

Reinigen Sie thren Robpter regelmaiig, um 2u verhindern, dass sich Grasreste und Schmutz ansammeln
und die Messerscheibe und Antriebsrader verstopfen, was die Mah-, Andock- und Bewegungsiestung
begintrachtigen kann. Wirempfehlen die Verwendung eines Reinigungssets, das in lokalen Geschaften oder

onling erhaltiich ist,
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‘-L Warnung: Schaitien Si2 den Roboter vor der Reinigung aus und ziehen Sie den Stecker der Ladestation.
Vorsicht: Bitte achten Sie darauf, dass die LIDAR-Schutzabdeckung auf dem LIDAR anoebracht ist, bevaor Sig
den Roboter aul den Kopf stetlen, um Schaden am LIDAR zu vermeiden.

» Das Robotergehduse, Fahrgestell und Messerscheibe:
1. Schalten Sie den Reboter aus.

T —,

3. Deehern Sie den Roboter aut den Kopf.

4, Reinigen Sie das Gehause, die Messerscheibe und das Fahrgestell des Robaters mit einem Schlauch,
,dl Warnung: BerGhren sie baim:-Rainigen des Gehauses nicht die Schneidmesser. Bitte tragen Sie beim
Feginigen Handschuhe

Vorsicht: Bitte reinugen Si2 nicht mit einem Hocndruckremiger. verwenden Sie zur Reinigung keine
Fermgungsmittal,
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5, Reinigen Sie dan LiDAR-Sensor vorsichiig mit einem fusselfraen Tuch.

» Ladekontakte und Frontkamera:

keinlgen Sie die Ladekontakte des Roboters und der Ladestation sowie die Frontkamera mit einem sauberen
Tuch. Halten Sie die Ladekantakte und die Frontkamera nach der Reimgung trocken

= Antriebsriader:

Vierwenden Sie gine Burste, um Schlamm von den Radem zu entfernenund einen guten Grip zu gewahrleisten:

8.2 Austausch der Komponenten

« Ersetzen der Schneidmesser

Ersetzen Sie die Schneidmesser regelmatio, um sie scharf zu halten, Es wird emptoblen, die Klingen alle 6-8
Wochen oder fruher zu ersetzen. Bitte veraenden Sie nur Osginal-Schneigmesser von Dreame,

M warn ung: Bitte schaiten Sie den Roboter aus. Tragen Sie Schutzhandschuhe, beyvor Sie die Klingen ersetzen.
Hinwaeis: Bitte tauschan Sie alle drei Schneidmiesser gleichzeitig aus, um ein ausgewogenes Schneidsystem
zu gewahrleisten,

1. Schalien Sie den Raboter aus. 2. 5iellen e sicher, dass die LiDAR-Schutzabdeckung

T alfgesetztist
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3, Lagen Sie den Roboter adf gineweiche 4, Drdcken Sie den Knogpf unter der
Unterlage und stellen S lhnauf den Kopf, Mezserscheibe, um den Halter zu entfernen.

5 Richten Sie die Offnung am Schneidmesser 4, Entternen Sig 3 schnedmesser und die Haiter
auf den Schaft aus und nenmen Sie das
Schoedmesser heraus,

7. Dricken Sle den Knopt unter der 8, Stellen Sie sicher, dazs sich die Schneidmesser
Messerscheibe und richten Sie die Offnung der frei dreben &annen.

Falter mit dem Schaft aus, um die Halter und

die Schneidmesser zu befestigen,

= Austausch der Reinigungsbiirste

Wenn dig Reinigungsbirste fur den LIDAR-Sensor abgenutztist, konmen ihre Borsten austransen oder
beschadigt werden, wodurch die Reinigungsleistung beeintrachtigt wird. Tauschen Sie die Reinigungsblrste
fegelmatig aus, umeinoptimales Reinigungsergeonis zu erziglen. Ez wird emptoblen, die Reinigungsborste
mindestens alle 12 Monate auszutauschen

o
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9 Akku

Ladan 5Sie bel lanagfnstger Aufbewahrung den Roboter alle 6 Maonate auf, um den Akku zu schotzen, Die
gingeschrankie Garantie deckt keine Akkuschaden ab, dis durch Tiefentladung verursachtwearden. Laden
Sie den akku nicht bei 2iner Umgebungstemperaiur dber 45° € bzw. unter 6 ® €. Die Temperatur fur die
Langzeitiagerung dés Akkus sollte zwischen -10 und 35 ¢ Cliegen. Zur Schadensminimierung liegt die
empfohlene Lagerungstemperatur fur den Akkd zwischen 0 und 25° C.

Hinweis: Die Lebensdauer des Akkus des Roboters héngivon der Mutzungshaufigkeit und derAnzahl
der 8etriebsstunden ab. |st der Akkubeschadiot oder Llasst er sich nicht mehr aufladen; entsargen

Sie den verbrauchten oder defekten Akku bitte nicht achtios. Bitte halten Sie sich an die regionalen
Recyclingvorschrifien,

Energiesparender Lademodus:

Beiaktiviertern Energigspar-Lademodus werden alle nicht mit dem Laden verbundenen Funktionen
deaktiviert. (Display und Metzwerk werden auesgeschaltet.)

» Lim den Energiesparenden Lademodus zu aktivieren, halten Sie gleichzeitig die [ -Taste und die €

-Taste gedrickt und dricken Sie die 9 -Taste 5-mial schnell gleichzeitin. Sie horen eine Sprachansage:
Stromsparmodus eingeschaltet.

= Um den Energiesparenden Lademodus zu desktivieren, starten Sie den Roboter new cder drocken Sie die (_1_}
-Taste 5-mal schnell.

10 Einlagerung in der Winterzeit

« Roboter

1, Laden Sie den Akkuvollstandig, bevor Sie den Roboter ausschaizen.

2. Rainigen Sie den Roboter grindich, bevorSie ihn fur den Winter einlagern.

3; Setzen Sie die LDAR-Schutzabdeckung auf.

4, Lagern Sie den Roboter aneinem trockenen Crt bel einer Temperatur dberd® C,

» Ladestation

Ziehien Sie den Stecker der Ladestation und lagern Sie sie areinem trackensn, kihlen und vor direkter
Sonnenginstrablung geschitzten Crt.

Hinweis: Nach der wWinterlagerung installieren Sie bitte die Ladestation emewt und platzieren Sie den
kobaterdarin zum Aufiaden. Wenn Sie die Ladestation an einem anderen Ort installieren, aktualisiert der
Eoboter automatisch die Position der Station, sobald er aufladt und die Station verldsst. Bei Positionstenlern
aufgrund graBerer Yeranderungen in lhrem Garten wird empfohlen, das Gebiet new zu kartieren.

11 Transport

Fur den Transpart Ooer iangere Streckean steilen Sie sicher, dass der Robotar ausgeschaltes st E5 wird
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FOr den Transport Gber lAngere Strecken stéllen Sie sicher, dass der Roboter ausgeschaltet ist, s wird
empfahlen, die Originalverpackung zu verwenden. Bitte setzen Sie die LIDAR-Schutzabdeckung aul,

Y.\ Warnunag: Bitte schalten Sie den Robater vor dem Transport aus.
LN Warnung: Heben Sie den Roboter am hinteren Griff anund halten Sie die Messerscheioe wvon lhrem

Korperfern

12 Fehlersuche und -behebung

Problem

Ursache

Ldsung

Der Roboter ist nicht mit
der Apo verbunden

1. Der Roboter befindet
sichmcnt innernalb der
Reichweaite des WLAN- oder
Blueptooth-Signals:

2. Der Roboter ist
ausgeschaltet oder wird ney
gastartet

|. Prisfen Sie, ob der Roboter den
Elnschaltvorgang abgeschlossen hat.

2. Prufen Sie, ob der Bouter ordnungsgemani
funktioniert.

3, Gehen Sie naher an den Raboter heran, um
ging Bluetnoth-verbindung herzusiellen,

Cer Roboter ist
angehoben.

Das Rad ist micht aut dermn
Boden,

. Stellen Sie den Roboter wieder auf ginen
flachen Boden,

2, Geben Sie den PIN-Code auf dem #oboter ein
und bestatigen Sie ihm.

3, Der Roboter kann nicht ober Ohjekte mit einer
Hahevon mehr als 4 cm fahren, Bitte achien S
darauf, dass der Boden im Arpeissberaich des
Roboters eben Ist,

Der Roboter st gekippt.

Der Roboter ist um mehr als
37 gekippt.

1. Stellen Sie den Roboter wieder.auf einen
flachen Boden,

2, Geben 5ie den PIN-Code auf dem Roboterein
und-bestatigen Sie ihn,

3, Der Roboter kann keine Steigungen van mehr
als 50 % (27° } befahren.

Der Roboter ist
festgefahren,

[er Roboter ist festgefahren
und kann sich nicht befreien

I, Entfemen Sie die umlbegenden Hindemisse
und versuchen Sie gs erneut.

2. Bewsgen Sie den Roboter manuell an eine
flache und offene Stelle auf der Karte und
versuchen Sie erneut, die Aufgabe zu starten,
Wenn dieses Problem wejemin auftritt,
versuchen Sie eserst dann emeut, wenn sich
der Roboter in der Ladestation befindet

3. Prufen Sie, ob es Gruben im G2lande gibt.
Fallen Sie die Gruben vor dem Mahen auf, um
ein Festfanren des Roboters zd verhindem.

4, Prisfen Sie, ob das umliegende Gras

hoher als 10 cmost Sie konnen die Hohe der
Hindemisvermeidung einstellen oder den Rasen
im vioraus mit ginem Schiebemaher mahen, um
das Festfahren des Roboters 240 verhindem,

5. Bieibt der Roboter haufig an dieser 5welie
stecken, konnen Sie sie als Sperrzone festlegen.

Storung am linken/
rechtzn Hinterrad.,

Das Rad kann sich rucht
drehen oder es liegiein
Probiern mitdem Radmotor
VL.

1. Reinigen Sie die Hinterrdder und versuchen
Cie Bs erneut,

2, Wenn dieser Fehlarweiterhin auftnts,
vErsuchen Sie, den Roboter neu 2w starten.

3. wenn das Problem weiterhin besteht; wenden
Siesich bitte an den Kundendignst,

o




Problem

Ursache

Lésung

Die Messerscheibe kann
sich nicht drehen,

Die Messerscheibe kann sich
mcht normat dreben oder es
lizgt ein Problem mit dem
Messermotor vor,

l. Reinigen Sie die Messerschesbe und wersuchen
Sie g5 erneut,

2, Prifen Sie, ob das umtiegende Gras hoher

als 10 cm ist. Sie konnen den Rasen varher

mit einem Schiepemaher mahen, um eina
Blockigrung der Messerschelbe durch hohes
GGras zu vermeiden.

1 Prifen Sie, ok sich Wasser unter der
Messerschieibe befindet, Sollte dies der Fall sein,
bringen Sie den Roboter aneinen trockenan Ort
undversuchen 5ie es emeut.

4, 'Wenn dieser Fehlarweiterhin awfnts,
VvErsUChen Sie, den Roboter neu 2u starten.

5, wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie =ich bitte an den Kundendignst,

DHie Messerscheibe kann
sich micht nach oben
oder unten bewegean,

Die Messerscheibe kannsich
nicht nach oben oder unten
bawegen.,

I, Reinjigen Sie die Messerschaibe und versuchen
Sie es erneut,

2.wenn der Fehler weiterhin autftntt, versuchen
Sie, den Eoboter new 2d starten

3. 'Wenn das Froblem weiterhin besteht, wenden
Sie =sich bitte an den Kundendienst,

Die Messerscheibe
kann sich nicht seitlich
verschiebsn,

Die Messerscheibe kann sich
nicht seitlich verschveben,

1. Reimgen Sie das Schneidsystem und entfeman
Sie alle Ablagerungen oder Fremdkorper

2. wenn Sie weiterhin auf diesen Fehler stofiern,
kinnen Sie zunachst-die EdgeMaster ™ -
Funktion deaktiviersn,

1. Wwenn das Problam weiterhin besteht, wenden
Sle sich bitte an den Kundendienst.

SwobBfangar-Fehler.

Derwvorders
Stoffangersensor wird
standig angeregt

1, Prufen Sie, ob der Roboter ingendhwo
festgefahmen ist

2. Klopfen Sie leicht auf den Sto8fanger und
stellen Sie sicher, dass er zuruckiedert

3, 'wenn dieser Fehlerweiterhin awftntt,
vEMUChen Sie, den Roboter neu zu starten.

4. wenn das Problam weiterhin besteht, wenden
Sie =ich bitte an den Kundendiznst,

Fehler beim Aufladen.

Der Roboter dockt an
die Ladesiation an, aner
der Ladestrom oder die

Ladespannung It tehlerhatt

|, Pridfen Sie, ob die Ladestation richtig mit dem
Stromnetz verbunden ist.

2, Prifen Sie, ob die Ladekontakte am Robater
und an der Ladestation sauber sind,

1, Vemruchen 3 nach der Dberprifung, den
Roboter ermeut an die Ladestation anzudocken.
4, 'Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie sich bitte-an den Kundendienst,

Akkutemperatur zu
hoch.

Die Akkutemperatur basrdgt
260%C .

1. Venvenden Sie den Roboter bei einer
Urngebungstemperatur unter 40 * C. Sie konnen
wanen, bis die Akkutemperatur automatisch
sirkt.

2. Sie konnen den Roboter ausschalten und
nach einer Zeit ney starten.

3, 'Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie zich bitte an den Kundendienst,

.
m L
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Problem

Ursache

Lésung

Die Akkutemperatur st
foch.

Die Akkutemperatur betragt
=457

I. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn
die Akkutemperatur uber 45 °C legt

2, vernenden Sie den Roboter bei giner
Urgebungstemperatur unter 40 = C

Die Adoutemperatur ist
miedrig.

Die Akkutemperatur betragt
=69

1. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn
die Akkutemperabur unter 8°C liegt.

2 Venwenden Sie den RBoboter bei giner
Umaebungstemperatur dber 6° C.

tidar ist blockiert,

LIDAR st blockert {z. B weil
die LiDAR-Schutzabdeckung
nicht entfermt wiurde),

1. Entfernen Sie die Schutzabdeckung des Lidars
und wersuchen Sie 235 Emeut.

2, 'wenn das Lidar auf der Oberseite des
Roboters stark schmutzig ist, reinigen Sie es mit
einem fusselfrelan Tuch und wersuchen Sie es
Emeut

LiDAR-Fehlfunkbon.

LIDAR ist stark schmutzig
oder es liegt ein Sensorfehier
VoL

1. Prifen Sie, ob das Lidar schmutzig ist,
Reinigen Sie s gaf. und versuchen Se es dann
EMmeut

2, 'Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt,
versuchen Sie, den Roboter neu zu-starten.

3, 'Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie sich bitte an den Kundendienst

LiDAR st schmutzig

LIEAR ist schmutzig.

Reinigen Sie den LiIDAR-Sensor oben aut dem
Roboter mit einem sauberen Tuch. Halten Sie
den LDAR nach der Reinigung trocker.

LiDAR-Temperatur ist
fioch.

LiDAR-Temperatur ist = 80
L

1. Der Roboter versucht automiatisch, zur
Ladestation zurickzukehren, um-abzuidihlan
2. Stellen Sie sicher, dass der Roboter bel einer
Umgebungstemperatur unter 40 ° C arbaitet.
3, Platzieren Sie den Roboter ineinem
schattigen, kdhien und gut beldtteen 2ensich,
Der Alarm stopot, wenn die Temperatur auf
einen normalen Bereich falle

4. Der Roboter nimmit den 2etrieh automatisch
wieder aut, sobald der Alarm stoppt

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

LiDAR-Temperatur ist 2
noch.

LIDAR-Temperatur st = 907,

I, Der LDAR st aufgrund hober Termperaturen
ausgeschaitet.

2. Stellen-Sie sicher, dass der Roboter bel einer
Umgebungstemperatur unter 20 “C arbeiiet

3. Platzieren Sie den Robater in einem
erhattiogen, kihien und gut beliftet=n Bereich.
Der Al stoppot, wenn die Temperatur aut
einen normalen Bereich fallt.

4, 'Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie =ich bitte an den Kundendienst,

Der Roboter st verlaren.

Ortung istverloren
gegangen.

1, Prifen Sie, ob das LiDAR auf der Oberseite des
Robotars schmutzig st Verschmutzung kann die
COriung beeintrachtigen,




Problem

Ursache

Lésung

2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine
freie Stelle auf der Karte und versuchen Sie, die
Aafgabe et Zu starten

3. wenn die Orung nicht wiederhergestell
werden kann, steusm Sie den Roboter

per Fernbedienung uber die App zurlck

zur Ladestation, und starten Sie dann die
Mahauigabe.

Senzorfehler

Sensordehler

. Starten Sle den Roboter new und versuchen
Sie es noch einmal

2, 'Wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie zich bitte an den Kundendienst,

Der Roboter befindet
sich in ger Sperrrone,

Der Rebater befindet sich in
der Sperrzane.

1. Bewsegen Sie den Roboter manuell aus der
Sperrzone und versuchen Sie es emeut

2. Bewegen Sie den Roboter uber die 4pp
ferngesteuert aus der Spemzone, und versuchen
Sie s erneut.

Der Roboter befindet
sich auferhalb der
rarte,

Der Roboter betindet sich
aubBerhalb der Karte,

|. Bewiggen Sie den Roboter manuellinnerhalo
der karte und versuchen Sie es emeut

2. 5teuern Sie den Roboter dber die App zurack
in die Karte, und versuchen Sie es emeut

Motstopp Is2 aktiviert.

Die Stopptaste am Roboter
ist gedricks,

Geben Sie den PiN-Code aut dem Roboter gin
und bestatigen Sieihn,

Akkudacestand niedrig,

Der Roboter wird bald
abgeschaltet.

Akkustand = 10 %.

Docken Sie den Roboter zum Aufladen an die
Ladestation an,

Der Roboter ist
auberhalo der Karte.
Risiko, gestohlen zu
WETZEN.

Dier Roboter st aulerhaib
der Karte

| Geben Sie zur Veritizierung den PIN-Code gin.
2. Sie kannen den Alarm bei Verlassen der karte
In den Enstzllungen der App deaktivensn,

Rickkebr zur
Ladestation
tehlaeschlagen.

Der Robater kann

besm Zurdckkehren zur
Ladestation die Ladestation
nichtfinden.

I, Prifen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse
bipckiert wird. Ertfernen Sie die Hindernisse und
veErsuchen Sie es ermeut,

2. Steuermn Sie den Robater per Fernbedienung
Ueer die App zunick zur Ladestation.

Andocken an
der Ladestation
fehlgeschiagen

Der Roboter indet die
Ladestation, kann aber nicht
andocken,

I, Prifen Sie, ob die Retlexionsfolien an der
Ladestation verschmutzt oder verdeckt sind.

2. Prufen Sie, ob sich Hinderniase vor ger
Ladestation befinden,

A Prufen Sie, ob die Ladestation verschoben
wurde.

4, Uberprafen Sie, ob die Basisplatte mit dickem
Schlamm bedeckt ist

5. Prifen Sie, ob die Station auf einer Steigung
steht,

&, Uberprufen Sie, ob die Station an das
Stromnetz angeschlossen st
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Problem

Ursache

Lésung

7. Helfen Sie dem Robater, manuell oder mit der
Fernbedienung in dig Staban zu docken.

Ortung fehlgeschlagen,

Crtung schlagt tehl, wenn
der Roboter versucht, eine
Mahaufgabea zu starten.

|. Das Lidar kann blockiert sein. Bewegen Sie
den Robaoter manuell an eine flache und offene
Etelie auf der Karte und versuchen S emedt,
die Aufgabe zu starten

2. wenn Sie wetterhin auf digsen FehlerstoiBen,
versuchen Sie es bitte erneut, nachdem der
Roboter in der Stabion angedocks ist.

Micht ausreichend Platz
zum Drehen vor der
Station

Micht ausreichend Platz zum
Drehen vor der Station.

|, wenn die Station am Rand der Karte oder
darauf platziert ist, stellen Sie sichies, dass
rwischen dem vorderen Bereich der Bas:splatie
der Station und der ¥arenbegrenzung
mindestens 1 m freier Raum ist; andernfails
kann der Roboter maglicherveise nicht wenden.
2, Verlegen Sie die Stabion oder anderm Sie die
Karta in der Kartenbearoeitung.

Wiag blockiert.

‘weg blockiert

1. Dbrprifen Sie, ob eine Sparzone im Wag
festgelegt ist

2, Uberprufen Sie, ob Hindemisse den Roboter
biockieran,

3. 'wWenn der Roboter weiternin mcht

passieren kann, [Gschen Se den Plad in der
kartenbearbeitung und legen Sie einen neuen
fest

Die Frontkamera Ist
schmutzig.

Die Frontkamera ist
schmutzig.

Wischen Sie die Frontkamera mit elnem
sauberen Tuch ab

Es liegt ein Problem mit
der Frantkamera voe

E= lizgt 2in Problem mitder
Fromtkamera vor.

|, Wizchen Sie die Frontkamiera mit 2inem
saubenzn Tuch ab,

Zoversuchen e, den Roboter erneut zu starten,
3, wenn das Problem weiterhin besteht, wenden
Sie zich bitte an den Kundendienst,

Frontkamera blockied.

Frantkamera biockdert

Wischen Sle dig Fromtkamera mit ginem
sauberen Tuch ab

Bel der Auth-Eartierning
tritt ein Begrenzungs-
erkennungsfehler auf,

Bei der Auto-Kartierung
tritt 2in Begrenzungs-
erkennungsienler auf,

1, Stellen Sie passende Lichbverhaltnisse sicher -
wieder zu hell noch zu dunkel.

2, Vergewissern Sie sich, dass das Wetter kar ist
und weder Nebel noch Regen herrscht

3. Stellen-Sie sicher, dass die Frontkamera
sauber und die Sicht frei von Hindermissen ist.

4, Stellen Sie sicher, dass der Boden eben ist, da
Unekenheiten die Erkennung beeintrachtgen
kannen.

5. Wenn die Begrenzungserkennung weterhin
fehlzchidgt, wechseln Sie zur Kartierung in den
Fernbedienungsmodus.
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13 Technische Daten

Prduktbezechnung Dreame Mahroooier A2
Marke Dreame
Allgemeine
< Modell MAn210
Informationen
Abmeszsungen 666 = 444 = 273 mm
Gawacht (imid; Akku} 16,4 kg
Emptohlene Arbeitsfiache 3000 m?
! standard: 1.000 m*Tag
stshla
ahiestung Effizient: 2. 000 m*Tag
Mahbetrieb Mahhihe 30-70 mm
Mahbreite 22cm
Ladedauer ¥ 65 min
Schallieistungspegel LA 54 da{a)
Geriusch - Messunsicherheiten der Schalllsistung Kwa 3 dB[A)
emissionen Schalldnuckpegel LpA 46 dB(a)
Messunsicherheiten beim Schalldruck Kpa, 3 dBA)
z 0-50°C
Betriebstemperan.s Empfohlen: 10-35¢ C
i 10~35" C
Temperatur bl Langzeitlagerung . s
Betriehs - Empfohlen: 0-~25% C
bedingungen Maher: IFx6
IP-Einstutung Ladestation: IPx4
Matztiail: Po7
Mazomale Sweigung der Mahflache 50 % (27" )
Bluetoath-Frequerzbersich 2400,0-2483.5 MHz
BO211 b1622dBmiE T 1Mbps)
S e BOZ1 1 g4+ 2dBmii@ 34Miops)
Wil NA-LE g 8021 1n‘1 2+ 2dBm{@HT20,HT40)
giuetooth; 749 dam
Verbindungs -
maglichkeiten | 2.4 GHz WLAN
KRR (2400-2483,5M)
e a) LTE-FDD: B143//7/8/20/ 2848
Lkt LTE-TDD: B28/40/41
GNES GPS/GLOMNASS/BDS/ Gallleo/ 255
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Fahrgeschwandigkeit bei Fembedienung C45 mis-0.86 mis
" N e i , - Standard: 0,35 m/s
Antriebsmotor Fahroeschwindigkert beim Mahen Effizient: 0.6 m/s
Motortyp Mabenmaotor
Messermotor Geschwindigke|t 2200 L min
Akku-Modell MERAT4
Akku-Tyo Lithum-lonen-Akku
Akku (Maher)
hennkapazitat 000 msh
MEnnspannung 18% DL
Ladegerat-Modell MPaAto
Eingangsspannung T00~240 W AC
Netzteil
AuEgangsspannung 200 DC
Stromistarke am Alsgang A
Ladestagon-kodell MIALD
Eingangsspannung 20% DC
Ladestation AUEgangsspannung 2000
Stromadnanme 34
Stroemistarke am ALsgans ER
Ersazklingen und -halter g1
Zubehir
rlingen-Modell MERAIC/MOBATD
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Uplink | Downlink | Maximale RF- Frequenz -
Standards|Band P GNSS q
(MHz) (MHz) |Ausgangsleistung bdnder

1 1920- 1980 | 2110- 2170 2322
3 | 1710-1785 | 1BOS- 1880 342
7| 2500-2570 | 2620- 2690 2322
8 BEO - 415 925 - 960 b )

e 20 | &32-862 791 -821 2322
28 | 703-748 758 - 803 2322 e

GLOMASS/ .
38 | 2570-2620 | 2570- 2620 2322 Ape/ "35;-11; 1562
Galilen/ -

40 | 2300-2400 | 2300-2400 i3s2 Q255
41 | 2496-2690 | 2496 - 2690 322
3 | 1710-1785 | 180G- 1880 0e2

GSM
a 880 - 915 525 - 960 2322
1 1920- 1580 | 2110-2170 2322

WEDMA

8 880 - 915 525 - 9ED 2322

[2] Die Ladedauer git, wenn der Roboter ber medrigem Akkuladestand automatizch zur Ladestation
zuruckkehre.

[3] Unterstutzie Landers Regionen: Albamien, Andorra, Belgien, Bosnien und Herzegowina, Buiganen,
Danemark, Deutschland, Estiand, Finnland, Frankeaich, Griechenland, GroBbritannien, Guernsey, irland.
Island, italien, Rosovo, Kraatien, Lettland, wiechtenstein, Litauen, Luxemburg, Malta, Mazedomen,
Maoldawien, Monaca, Montenegro, Migderdande, Morweoen, Osterreich, Polen, Partugal, Rumanien,
Schweden, Schweiz, Serbien, Slowsakel, Slowenien, Spanien, Tschechien, Ukraing, Ungarn, Zypern.

Hinweis: Die technizchen Daten kannen sich im Zuge der standigen Verbesserdng unserer Produkie andern.

[ie aktuelisten Daten finden Sie auf unserer Website unter hitps:/global dreametech com,
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Traduction de l'instruction originale
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1 Consignes de sécurité

1.1 Consignes générales de sécurité

= Avant d'utiliser ie produit, isez attentivement et comprenez e manuei d'utilisation.

= Litilizer uniquement les outils recommiandés par Dreame avec 2 produit Taute gutre utilization n'est pas
Approprige.

» L orsque lamaching fonctionne, ne laissez pas [és enfants s@ trouver 4 prosi mite ou jouer avec elle.

= M'utilisez pas le produit dans des zones ou les gens ignorent 54 presence.

= M |'executez pas lorsque vous utilisez manuellement le produit avec U application Dreamehome. A tout
mament, marchez, surveillez vos pas sur les pentes et maintenaz votre equilibre,

= Byitez d'utiliser le prodult lossgu' Ly a des personnies, en particulier des enfants ou des animauy, dans 1a zone
de travail.

« 5| yous utilisez e produit dans des lieus publics, placez des panneady: d' avertissement autour de |3 zane de
travail avec le texte sulvant | “Svertissement | La tondeuse 4 gazan est un outll automatique | Eviter de toucher
la machine ! Observez les enfants |

« Portez des chaussdres robustes et un pantalon long lersgue vous utilisez e produilt.

= Pour eviter tout dommage au produit et tout accident impliguant des vehicules ou ces personnes, ne placez
pas de zones de travail ou de voles de transport sur les voies publigues:

= Mz touchez pas les pieces dangereuses en mouvement, tellzs que le disgue de coupe, avant gu'il ne soit
completement arrete.

» Demandez de I'aice medicale en cas ge blessure ou d accidant.

= Reniez le produit sur OFF avant de supprimer ies blocages, d'effectuer |3 maintenance oo d'examiner e
produit. Sile produit vibre anormalement, inspectez-le pour détecter tout dommage avant de redémarrer
Miutitisez pas le produit 51 des pieces sont défectuELSES.

= M'installez pas le cable pincipal dans les zones oo le produit risque de couper. Suivez les instructions fourmes
pour linstailabon du cabie,

= Pour charger le produit, utilisez uniguement la station de recharge incluse dans l'emballage. Une utilisation
incomecte peut grovoquer un chot alectrique; une surchauffe ou une fuite de liguide corrosit de la battene.
En cas de fuite d'électrofyte, nettovez Jvec de |'eau ou un agent neutralisant, etsi 1 liguide comosif ente en
contact avec vos yaux, consultez un médecin.

» Lors du raccordement du cable principal & la prise de courant, utilisez un dispositit a courant résiduel {RCO}
AVEC Un courant de declenchement maximum de 30 mé.

= Litikeez uniguement des piles d'ongine recommandees par Dreame, La securite du produit ne pet &trg
narantie aver des batteries non onginales, W'utilisez pas de piles non rechargeables.

= Pour eviter d"endommager fes rallonges qul pourraient entrainer un contact avec des pieces sous tension,
gardez les rallonges a 'ecart das pieces Gangereuses en mouvermEnL

= | g5 jllustrations utilisgées dans ce document sont uniguement a titne de reférence. Yeulllez wous réfiérer aux
produits reels.

« | ps reglementations iocales peuvent imiter I'age de | operateur. Les enfants, les persannes ayant des
capacités physigues, sensonelles ou memtales redaites, [Bs personnes mandguant d expenence €1 de
connaissances ou les personnes non famillansees avec ces instructions ne dowent |amals utiliser La machine.
«Tant qu'un cable n'est pas débranche de la prise de courart, ne |2 connectez pas et ne le touchez pas.
Bébranchez la fiche de la prise de courant =i le cable est endommage pendant (e fonctionnement. L2 pesonnel
de zervice doit remplacer un cable use ou endommage car |l augmente |2 nzque de chocs elecrigues.

= Mg pousseZ pas |2 produit rapidement cu en fargant car vous nsquez de l'endommager

» Pour respecter les exigences d'esposition dux AF, une distance de séparation de 35 cm entre 'apparel et la
personne doit 8te maintEnue,

= Pour recharger la batterie, utilizez unigquement le bioc d'almentation amoviole fourni avec l'appareil.
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1.2 Consignes de sécurité pour l'installation

= Eyitez d'installer la bome de recharoe dans des zones ol des personnes pourraient trébu cher dessis,

= M'instaliez pas |a borne de recharge dans des zones ol il existe un nsgue d'eau stagnante.

» | g station de recharge et ses accessoires ne doivent pas etre instaliés 8 moins de 80 cm de tout materiau
combustible. Un incendie peut survenir en cas de dysfonctinnnement ou de surchaufte de la station de
chargement et de l'alimentation 2lectrigue

1.3 Consignes de sécurité pour le fonctionnement

= Qardez vos mains et vos pieds elmgnes des lames rotatives. Me placez pas vios mains ou vos pleds a proxmite
ouendessous du produt lersauil est allume;

= Me soulevez pas et ne deplacez pas e produwit lorsqu'il est allumea.

« | tilisez 4 mode stationnement ou reglez |z produit sur OFF lorsgu'ily a des personnes, n particulier des
enfants ou des amimaw, dans la zone de travail,

= Assurer-vous que |3 pelouse ne contient sucun objet comme des pierres; des branches, des outils ou des
jouets: Sinon, lorsgu’elles entrent en contact avec un objet, les lames pewvent Btre endommagass,

« Mz placez pas d'objets sur e produit ou la station de chargement,

= M utilizez pas le produit s le Bouton d'arrét ne fonctionne pas.

= Evitez les coilisions entre B produit 8t des personnes ou des animaux:. Siune personne ou un animal se trouye
syl le chemin du produit, amétez-le immediatement.

= REQiEZ toujours L2 produit surOFF lorsgu’ll n'est pas utilise,

= ['Utilisez pas B produit simuttanément svec un arroseurescamotable. Utiksez ia fanction Programmation
pour vous assurer que e produit et 'arroseur escamotable ne fonctionnent pas en meame temps.

« Eyitez de placer un canal de connesion 13 ol des arroseurs escamotables sont instaliés.

« M'utiliser pas ie produit sila 2one de travail est couverte d'eau stagnante, par exemple en cas de forte pluie
ou d'accumulation d'eau.

1.4 Consignes de sécurité pour ['entretien

= Regiez e produit sur OFF lors de la maintenance.

= Assurez-vous gue le produit est pose sur l2 sol dans son onentation habituellz et non a l'envers apnes e
lavage.

= LE produit ne doit pas atre inverse pour nettoyer le chassis. 5ivous letoumez 4 l'envers 4 des fins de
nettoyage, assurez-vous qu'il retrowve sa bonne onentation. Cela estfait pour eviter gue 'eau ne penetre dans
l& micteur 8t ne perturbe son foncticnnement normal.

= Debranches la fiche de la borme de recharge ou actonnez e dispositit de desactivation avant de nettoyer ou
d'effectuer 'entretien de la bome de recharge.

= ['utilisez pas de nettoyveur haute pression ni de solvants pour nettoyer le produit.

1.5 Sécurité de la batterie

Gi lps batteries ithium-ion sont démaontées, court-circutées, @xposees 4 § eau, au feu ou 4 des températures
elevees, elles peuvent expioser ou provoguer Un incendie. Evitez toute forme d'abus electrigue cu mecanigue
et manipulez-les avec precaution. Conservez-les a I'abrl de la lumiere directe du salell.

1. Utilisez uniguement le chargeur de batterie £t Ualimentation eledrigue fournis par le fabncant, Lutilisation
d'un chamgeur et d'une alimentation inappropries peut provoguer des chocs lectrigues etfou une surchaufie.
2, N'essayez pas de réparer ou de moditier les batteries! Les blessures graves causees par Une explosion ouun
choc electngue pewvent entrainer des ientatives de reparabon. Les electrolytes ineres sont cormosifs et toxigues
en cas de fuite,

3. Ces appareils ont des piles gui ne peuvent étre remplacees que par des personnes gualifiees,

- ..I: I- Im
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1.6 Risques residuels

Lors du remplacement des lames, portez des gants de protection poar viter les blessures

1.7 Symboles et autocollants

& AVERTISSEMENT -
- Avant d'utiliser la machine, lisez attentivement les instructions
I::[i] d'utilisation.
. ")
\
A AVERTISSEMENT -
i Lors de l'utilisation, maintenez une distance de sécurité avec la
machine.
I
AVERTISSEMENT -
Gardez une distance de sécurité par rapport a la machine lors de
@ l'utilisation.
AVERTISSEMENT -
an; Evitez de monter sur la machine.
AVERTISSEMENT -
;ﬁ Ce produit ne doit pas étre jeté avec les ordures menageres
ordinaires. Assurez-vous que le produit est recyclé en conformité
_— avec les lois locales.
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c E Ce produit est conforme aux directives CE applicables.

Classe lll

Avant de charger, lisez les instructions.

== Courant continu
B Classe I
UTILISATION PREVUE

Le produit de jardin est desting & [a tonte des pelouses domestigues. || st congu pour tondre fréguemment
maintenant une pelouse plus saine et plus belle gue jamais. En fonction de |3 taille de votre pelouse, votre
tondelse peut abre programmes podr fancionner a tout moment ow 8 n'imparts guelle fréequence. || est
impossible de 'utiliser pour credses, balayer ou deneiger

C€

Par la présente, Kutting Technology (Suzhou) Co., Lid. certifie gue le modele d'eguipement radio Dreame
MrAA8210 est conforme a la Directne 2014/5370UE. Le texte inteqral de la déciaration de confarmite LIE est
disponible a 'adresse Intemet suivante @ https://global dreametech.com/ pages/ declasstion-of-conformity

Pour le mode d'emplol electronigue detaillé, rendez-vous sur le site bitps.faiobal. dreametech.com/pages)
yser-marnuals-and-fags.
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2 Présentation du produit

2.1 Qu'est-ce qui est dans la boite

- ':?ni-,_h e - .-_;f_,?f

K g - T 1
& R ———

44 AT
- ] L] [<]
= B —— n

@ couvercle de protection LIDAR @ Le robot

o Tour de charge e Plague de base

(avec un cible d'extension de 10 m)

e Alimentation @ Brosse de nettoyage

o Vis x B, Clé hexagonale @- Lames et supports de rechange x 81

a Manuel d'utilisation @ Chiffon non pelucheux

0 Guide de démarrage rapide
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2.2 Presentation de produit

Bouton d'arrét

LiDAR

Molette
Moyt o ta
Contacts de Affichage
charge

Poignéae

Disque de coupe
EdgeMaster ™

Roue avant

Roues motrices "

Caméra avant

1] Equipe de moteurs de moyew.

2.3 OmniSense ™ 2.0 : systéme de détection 3D Ultra avec caméra Al

Optimisez l'entretien de votre pelouse avec Omnisense ™ 2 0, un systeme de detection révolutionnalme
10 Ultra equipe d'une cameéra HDR assistee par algorithme, offrant une perception plus compléte et plus
détaillea de l'emvironnement 30 du jardin.

; «3:{ Systéme de détection
= OmniSerse™ 30 Litra 2.0

Eviternent d'obstacles
omnidirectionnel rﬁ-
50 amétiorg par 114 15
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2.4 Module de liaison avec GPS et connectivité 4G

Le robat gst éguipe d'un module de lisison qui fournit L2 service de lialson, offrant ine cannectivite au
reseau cellulaire 4G,

Activez le service de liaison

Allumez votre robot et le service de liaison s'activera automatiquement. , il s'allumera sur 'affichage du
robot et dans l'application, iIndiquant que Yactivation est reussie. Vous pouvez consulter le statut d'utilisation
du moduie et du senvice de lizison sous 'onglet = Connexions » dans I'application

Avec e service de fiaison active, vaus pouwvez surveiller |'atat de votre robot & distance et commencer 3
tondre sans connexian wi-Fo Oe plus, le moduie comiprend un GPS intagreé pour ie suivi de la localisation en
temps reel, ameliorant aims: les capacites antivol du rabot, Yous pouvez sulyre sa pasition a tout moment,
de n'importe od, et recevor des notifications ='ilsort de a zene définie sur la carte,

Le serwice de liaison est offert a titre gratuwit pendant les tros premieres annees a comptear de la date
d'activation. Pour prolonger (e service apries la date d'expiration, veuillez contacter 'Bquipe du senace
apras-venie de Dreame en ecrivant & aftersales@dreame.tech.

Important : Le module de laizon n'est congu que pour lutilisation avec la tonte robotizée Dreame. Tout
etat anormal detecte dans e service de liaison peut entrainer la suspension de votre service, Dans e cas,
veuillez contacter Végquipe du serice aprés-vente de Dreame en écrivant &4 aftersales@dreame.tech:
I'égquipe wous aidera a retablis le service

Important : 5ivous ne contactez pas le senice apres-vente de Dreame pour renouvelar e service de
llalson dans ['annee sulvant son expiration, votre Module de baison sera verrouille. Pour reactiver le
senvice, vous devez apparter le Module de laison a un centre de service apres-yente de Dreame. Des frais
supplementaires pour la reparation et l'entretien peuvent s'appliguer pour la reactivation: Yedillez faire
attention aux nofifications dans l'application concernant ce probleme. Pourvenfier a cate d'expiration de
YOre service de liaison, allez dans Paramétres = Connexions > Module de llaison dans 'application,

Comment retirer le module de laison ?

Attention : Veulllez porter des gants de protection podr eviter les blessures.

Attention : Assurez-vous OQue le couvercle de protection est en place surle LIDAR avant de retaurner-le
robat,

@ Lteigrez e obot,
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#) Placez |e robot sur une surface soupie et retoumez-1e,

€ Aver un tournevis, desserrez 4 yis pour retirer e cogvercle

@ Debranchez le connecteur du medule et retirez soigneusement le module da lisison de son
emplacement,

2.5 Capteurs

Nom Description

Obtient des informations relatives a 'environnement et facilite le positionnement du
robot, U'evitement des obstacles et la détaction de l'eau et de la salete,

LIBAR Plage de detection (a 100 klx) - 40 m & 10% de reflectvite : 70 m & 80 % de réflectivite
Champ de vision : 360" (horizoatal) = 59° (vertical]
T Détecte les ohstacies, les limites de la pelouse et la présence humaine
a-.ra1'-11' Angle de yue ; B9® (horzontal), 58 (vertical], 27" {diagonal)
) REsolution © 2 MP
cps Le madule de llaison avec un GPS integre st instalie dans le robot. Vous pouvez suivre la

locallsation du robot en temps reel dans Google Maps via l'application,
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3 Installation

3.1 Sélectionner un emplacement approprié

= Placer |a station de chargement sur une surface plane en bordure de pelouse et & proximité d'une prise
dalimentation. Il est recammande de placer la station de chargement dans une zone avec une bonne force
du-signal Wwi-Fi.

Remarque : Utilisez votre téléphone pour aider & contriler la force du signal Wi-Fi de lemplacement. Une
bonnetorce du signal wi-F amelicre la stabilite de la conpnexion entre le robot et l'application,

Important : Assurez-vous gue le sol est suffisamment souple pour panmettre la pose des vis,

Important : 5ila station de chargement est sur une pente, assurez-vous gue l'inclinaison n'est pastrop
raide pour eviter que le riobot ne glisse en arriere et ne panvienne pas a s'arrimer,

' e

7

[t
-

b =
= Garder au moins 1 md'2space libre sansobstacle 3 gauche, 4 droite 2t devant la station de chargement,
Azzurez-vous que ' herbe autour de Femplacement est inferieure & 6 em. 5i ['herbe est plus haute, veulillez
d'abord La tondre avec une tondeuse. Si 'herbe est haute, e robot pourrait avolr des difficultés & retourner 2
lastaticn de chargement,

. "y

3.2 Installer la station de chargement
ﬂ Fixez 1a plague de base au sol avec les vis fournies en utilisant [a clé hexaganale

= ..". ™

i =
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@ Insérez la tour de chargement sur la plague de base jusgu'a ce gue vous entendiez le clic,

i A ™

b —

9 Ins@rez ta brosse die nettoyage dans ia tour de charge en alignantia langueatte avec lafente

~,

L -

@ Eranchez l'alimentation & la ralionge, puls connectez-la 4 [a orise d'alimentation. Gardez 'alimentation
3 du meins 30 em au-dessus du sol,
Remarque : Le voyant LED sur la station de charge sera bleu fixe lorsgue |a station est sous tension,

P Ty

.
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@ Metter te robot dans |a station de chargement pour i charger. Assurez-yous gue les contacts de
chargement sur le robiot et la station de chargement sont correcternent raccorges.

Remarque : L& voyant lumineux clignote en vert lorsgue le robot se charge carmectement dans la station
de chargement

Remarque : Si vous souhaitez ajouter un garage pour une pratection supplementaire, veuillez utitiser 2
garage Dreame correspandant, disponible dans ies magasins locaux ou en ligne, Lutilisation d'un garage
nion congu par Oreame peut causer des problames lors de la recharge.

P T
- i,
Voyant LED sur la station de chargement
Couleur de la lumiére du Signification

voyant LED

1. La station de chargement a un problémea (par exemple, unprobléme
d'Intensite ou de tenslon de chargementl.

Rouge clignotant/ fixe .
LHgg Eano 2 Le robot est ancré dans La station de chargement, mais e
chargement est ancrmal {par exemple, les comtacts de chargemeant

sont &n court-cirouity,

La =tabion de chargement est sous alimentation. Le robot n'est pas

dleu five

y dans la station de chargement
Clignotant vert Le robot est an cowrs de chargement dans la station de chargement,
Vert fixe Le robot est dans La stabon de chargement et completement charge

4 Préparation a la premiere utilisation
4. Familiarisez-vous avec le panneau de contréle

~
Affichage

5\

[ Dé
Marche/arrét . marrer

Molette

Précédent » Accueil

\
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Affichage

Miveau de battene (affiche 2 nveau actuel de |3 baterniz)

Chargement {Le rmbot est bien ancre dans la station de charoement. )

Bluetooth (Le robot est connecte a I'applcation via Bluetooth, )

Wi-Fi {Le robot est connecta & Napplication via un résead Wi-Fi)

Sarvice de liaison (Le senice de liaison est active, )

Programme [Lne tache est programmee pour aujourd 'hul etelle n'a pas encare
eta lancea.)

Contrales
Bouton Fonction
Pour atlumer/ éteindre le robat, maintenez le bouton (1) enfonce pendant 2
Puissance () e e O '
secondes. Assurez-vous gu'll est hors de la stabion de charge.
Pour demarrer |3 torte de toute la surface ou eprendre les taches en pause, appuyes
Démarrer > surle boutan B2 | puis fermez le couvercle dans les 5 secondes. La t3che sera annulée
g1 e couvercle n'est pas ferme dans les 5 secondes,
Pour renvoyer le robot & la station de charge, appuyez sur e bouton O, puis fermez
Accueil Tr le couvercle dans les 5 seconoes. La tche sera annulée sile couvercle n'est pas
ferme dans les 5 secaondes.
Précédent 5 Pour retaurner 3u niveau precedent dans i menu, appuyes sur l= bouton &9
Pour confimmer |a sélecton dans les menus, applyez sur la mokette:
Pour activer le mode d'appairage Bluetaoth, appuyez et maintener la molette enfoncées
Molette perdant 3 secondes.
Pour naviguer dans e meny, toumes la moletie dans e sens des aiguilles d'une
rmontre/dans e sens iraerse des diguilles d'une montne.
Demarrer + Pour réintialiser le robot appuyez gt maintenez les boutons B et G enfoncés
Précedent simultan@ment pendant 3 secondes. Le code Pid ne sera pas efface.
Accueil + Appuyez et mantenez les boutons € et D enfoncés simuttanément pendant 3
Précédent secondes pour acceder 4 la page A propos de dans les Parametes, La pageA propos
de disparaitra au bout de 5 secaondes
Molette + Pour réintialiser le code PN, appuyez et maintenez la molette et le bouton (D enfonces
Précédent simultanément pendant 3 secandes.
Arréter Appuyez surle bouton d'arpdt pour ouynir 8 couvercle supenedr et mettre [2 robot en
arret Le code PIN-doit étre saisi surle panneaw de commande pour reprendre 'operatian
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Présentation de la structure du menu

'

T — Y . T F T
l I ' .I l I .

f.
|
:--—-I—— —
e S

_l_."'_ "

r—

Voyant d'état sur le robot

Couleur Signification

dley clignotan Le robx tectue v che ou est en pau
Yert clignotant L& rolb t charge da 3 station de cha FOJE
WETT T12 LCharge

|aune cianotant

Remarque : Vous pouvez personnaliser les SCENATGS 08 lumigre du roDot dans

Paramaétres = Lumiére a
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4.2 Parameétres initiaux

Avant d'allumer e robot pour ia premiere fais, certains paraméatres de base dowvent étre configurés pour Que
l& robot puisse commencer a travailler,

@ Appuyez sur le bouton d'arrét pour ouenr e couvercle superiear

B Appuyez sur le boutan (!) du panneau de cantrile et maintenez-le enfonce pendant 2 secandes poul
allumer le robot
Remarque : Le robot s'allumera adtomatiguement lossgu'il s'amarrera a la station de charge,

€} sélectionner la langue de préférence
Tourner le bouton dans e sens horaire powr descendra, dans e sens anti-horaire pour monter, et
selectionner voire langue. Appuyer sur le Bouton pour cantirmer

—

=

€ specifier le code PIN

1, Taurner lg bouton pour zelectionner un nomore entre 0 et 9. Le tourner dans |g sens horaire pour
augmenter le nombre de @ 4 %, et dans le sens anti-horaire pour le diminuer. Appuyer sur le bouton pour
regler le chifire sulvant. Pour modifier le chiffre precédent, toumer le bouton dans e sens anti-hordire
jusqu'a ce gue le nombre arnve a 0 ettourner une fos de plus.

Important : Ne pasrégler le code PN sur = 0000 »
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2

Lun::

™

2, Entrer de nouvedd le code PIM pour terminer |e réglage du coda P

Remarque : 5i les deux mots de passe ne correspondent pas, veuiliez regler de nouvead le mot de passe
@ Raccorder le robot a Internet

nner lg OR taode pour telécharger | 2 sUr votre tEléphone. Apres Vinstaliation

CIEEZ un Comipt

Vious pouves egalement telecharger [applicatan Dreamehome depuis 'App Store ou Google Play

2 DCoamiload an tha
. App Store

JuipeE du module de liaison gul prend en charge |

'\' Gat it on
P Google Play

Estconseille de termi

Avant la configuration du réseau :

s Ansurez-vous gue le robot et votre tielephone portable cont sur le méme résea

e maximaie de 10 modu rabot,

r 1

— Scannez le code QR pour vous

2 superieur du robot pour vous connecter

de QR

connecter. Scannez le code QR situg 3 l'interiewr di

Scannerle

b Asouter manuellement * Allez dans Appareil et appuyez sur + Ajouter. Selectionnez ensuite
s|a b robot pour Yous conn Bcter

B autor ug : Le rabot recherchera

3reils detecies pour vous connecter
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3, Veullez suivre bes instructions dans lapplication pour termingr la connexion au resead Wi-Fi.
Important : Utilisez un réseau 4 bande unigue de 2 4 GHz ou un réssau & double bande de 2,:4/5 GHz
Important : Assurez-yous que votre résead Wi-Fi n'a pas de panre-fed et n'est pas crypte. sinon, la
configuration du réseau peut achouer,

4, Appuyez sansfelacher le bouton sur le panneau de contréle pendant 3 secondes, L2 robot entrera en
made d'association Bluetooth

5. Veuillez suivre les instructions dans I'application pour terminer le couplage.

Comment dissocier le robot ?

Le robot est automatiquement assocle ad compie Dreamehome une fois l'association terminge. Chague
dizpositif ne peut &tre associe gu'a un seul compte. || ne peut pas etre assccie a un autre compte en meéme
femps.

Pour associer le rebota un nouveau compte, vous devez d'abord e dissocier. Pour le dissacer :

1. Ouvrez I'application Dreamehome. Allez 3 @ Appareil

2, Sivous-avez plusieurs robots lies a votre compte Dreamehome, balayez vers la gauche ou la droite pour
acceder a la page durobot que vous souhaitez modifier

3. Appuyez sur E dans le coin supérieur draoit.

4. Sglectio nnez@ Supprimer.

Comment partager votre robot ?

1, Appuyez sur E dans le comn superizur droit,
2, Selectio nnsz Partage d'appareil.

Comment exécuter la déconnexion de votre compte Dreamehome ou le supprimer ?

1. Allez & @ Moi = (&) > Compte.
2, selectionnez Se déconnecter ou Supprimer le compte.

102
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5 Mappage de votre jardin

Avant le mappage, contrdler e gus suit ;
= | @ miveal de battene du robot depasse les 50 %
=| g Ccouvercle de protection du LIDAR est retireg.

= g codvarcie superieur est ferme
« g robotse cannecte correctement & la station de chargement.
il

5.1 Créer la limite

Important : Lorsque la cartographie commence, ninstallez pas |2 robot 2 distance dans la station de

Avant de commencer e processus de caripgraphie, veuillez tenir compte des points suivanis
charge tant gue le processus de cartographie n'estpas termine. Dans le cas contraire, le LIDAR pourrait étre

Important : Me déplacez pas manuellement le robot pendant la créeation de la limite, sans quai le mappage

pourrait echouer,
blooue, ce qui peut entrainer un echec de la cartographie
= Marchez a moins de § m derréiere e robot pendant le processus de cartographie.

-

; A, =5m

10
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» | & robot peut naviguer sur des pentes avec une inclinaison allant jusqu'a 50% (27%). Cependant, pour de
mailleurs resultats de tonte, | est recommandé de maintenir les pentes des zones de travail en dessous de
25 % [14° ). I

s Pour les zones de moin: de 80 cm de large, veuillez les definir comme des chemine pour permette au
robot de passer [voir section 5.4 - Définir la trajectoire]

4“ rW\ A;’ B
.

X

» 5 yotre pelouse est plus de 4 cm plus haute que le sol adjacent, gardez {e robot a au moins 100em du bord,

5ivotre pelouse est au niveau du sol adjacent, e robot peut chevaucher le perimetre pour des resultats de
tonte optimaux le long des bords
. ™

= Asslrez-vous gue les angles preésentent une courbure de plus de 90° _ Des angles infeneurs 5 90° peuvent
rendre difficiie pour le robot de réallser une oou pe nette
f b




DREAME

Commencer La cartographie :
|, Appuyez sur Commencer a créer via lapplication et le robot contrdlera le statut et le caliorage. |l guittera

automatiquement la staticn de chargement pour exécuter le calibrage. Sovez prudent
et e )
. 2 )
~ i

* !

2. Guidez |2 robot & distance jusgu'au bord de vatre pelouse et appuyez sur Définir le point de départ pour
gtablir iz point de départ de la lmite

F ™

N A

3, Telecommandez ie rokot pourse déplacer |2 long de la bordure de |3 pelouse pour créerla zone de travail.

Détection automatique des limites

Grace aunalgorithme a'lA avance, le rabot utilise sa camera avant pour detecter las zanes herbeuses et
non herbeusses, lukpermettant d'identitier les imites sans avolr besoin d'étre guide manue lement.

Apres avoir guide le robot a distance jusqu'ad bord de la pelowse et detinl le point de depart; vous pouvez
utitizer 2 mode Détection automatique des limites. Vous pouver chosir si le robot doit traverser le
penmetne pour obtenir des resultats de coupe des bords plus nets ou rester a proximite pour eviter de se
Coinces

Mous wous recommandons de suivee e robot pendant ce processus. 5i l2 robot ne parvient pas 3 detecter
correctement l2s limites, vous pouvez gquitter le mode Detection automatique des limites et passeza la
telecommande a tout moment

Important : Le mode Detection automatigue des himetes ot etre utibise a la lumiere du jour pour garantir
une bonnewsibiige: Evitez d'utiliser cette fanctan en cas de faible luminasite ou de pluie:

Important : Assurez-vous gue la camesa avant du robot est propre et degagee.
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4, Larsque @ robot retourne a la place a1 ma proxmité du pomnt de demarrage, vous pouvez taper suf
Fermer La délimitation et la limite sera automatiqguement compleiée

- .
‘uf""'";"":""""'""""“""‘ i e
| : ’
8
2
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5.2 Définir la zone interdite

Biern que le robot puisse automatiguement eviter les ohstacles, lest toujours nécessalre de canfigurer les
Zones a risque de chute, telles gue les piscines etles bacs a sable, comme des zones interdites. Pour e
objats que vous voulez proteger {comime l2s parterres de fleurs, les trampolines, un terrain cultive ou une
racine d'arbre denudee), vewillez les inclure dans la zone interdite. Yous pouvez appuyer sur Zone interdite
dans fapplication pour continuer a creer des zones | nierdites. Alternativement, vous pouves aller dans ﬁ =3
Edition de la carte pour créer ou sUpprimer des zones interdites une fals la carte terminee.

5.3 Créer plus de zones et élargir les zones existantes

= Pour créer plus de zones

1 la pelouse BstsEparée par des routes ou vous avez plusieurs pelouses Isniges, vous DOUVEE taper sur
Zone de travail dans l'application pour cantinuer 4 créer la zone de travall avec la téléecommande. Vous
pouver egalement ajouter, supprimer ou moditier les zones dans eﬁ = Edition de la carte lorsque |2 carte

astfinie
4 - am d w4 i -—lu. nw g
L]
Ll * *I
- - - - ! o

« Pour étendre les zones existantes

Pour Etendre une zone existante, appuyes sur Zone de travail dans l'application pour créar la zone gue
wous souhatez inciure: 5i les geux zones se chevauchent, elles serant automatiguement fusiDnnees,
Alternativement, vous pouvez aller a @ = Edition de la carte = Zone de travail apres la cartographie
pour 2tendre une 2one existanta.
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» Pour séparer et combiner des zones
Paur diviser une zone en plus petites ou podr fusionner des rones divisees 3 l'alde de l'application en

une plus grande, allez a é = Edition de la carte > Paramétres de la zone &t appuyez sur Séparer ou
Combiner dans 'application

5.4 Definir la trajectoire

Pour les zones isolees, veuilllez créer une trajectoire pour les raccorder entre elles. Les zones isolees sans
trajectoire seront inaccessioles au robot

Remarque : Par defaut, l2 robot ne falt gue se ceplacer le long du cheminsans tondre I'herbe
Important : Sivotre pelodse est divisee par des passages de plus de 4 em, placez un obhjet avec une pente
d'une hauteur egale a celle du passage (une rampe par exemple).

e as

=4cm
« Raccorder deux zones de travail isolées entre elles
Paur les zones isolées, veuillez créer des chemnins pour les raccarder, sinon e robat ne pourra pas y acceder.
Appuyer sur Chemin pour créer un chemin.

Important : Assurez-vous gue le débit etla fin de la trajectoire sont compris dans ia zone de travail

’ ™

b

« Connecter la zone de travail et la station de chargement

Sivotre station de charge n'est pas dans la zone de travail, un chemin dot &tre crée pour laraccorder a la
zone de fravail. Appuyez =ur Chemin pourcréer un chemin perrmettant au robot de retoumer a la station de
charge

Important : Assurez-vous gu'une extremite est & 'interieur de la zone de travall et gue l'autre extrémite est
Juste en face de la station de chargement. |l est conseille d'aligner le chemin avec la station de chargement.
Important : Lorsque vous créez des trajets pour relier l'espace de travall 2 la station de chargement, ne
guidez pas le robot a distance jusgu'a la stabion de chargement, 5 ce n'est pas le cas, le LIDAR pourrait étre

blaque, ce qui pourrait empécher le mappage
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H - FOR I

5.5 Finir la carte

Apnpuyez sur Terminer la carte lorsoue les zones de travail, les irajectaires et les zones interdites sant

IEMMinEes .

5.6 Ajouter une deuxiéme carte

2l n'y a pas de chemin entre votre jardin avant et arriere, vous pouves créer une deuxiemea carte, Apres
avoir terming 1a premiéra carte, appuyes sur Ajouter une carte pour continuar & creer la deuxieme,
Alternativement, vous QOUVEZ Naviguer vars ﬁ = Edition de la carte ot apouyer sur Ajouter une carte
apres avoir termine la cartographie, Une fois gue vous avez termine la deuxieme carte, vous pouves
bascuier entre les cartesvia ﬁ = Edition de la carte.

Remarque : Apres avioir changeé de carte, l2s horairas et les paramatres de tonte de la carte actuelle seront
appligues

Remarque : Vous pouvez SCheter une station de chargement suppiémentaire 4 instatier sur la deuxieme
carte pour plus de commodité; Avec une station de chargement sépares installée suria deuxigme carte,
wOus n'avez qu'a deplacer le robct manugllemant entre i2s deux cartes.

6 Opération

6.1 Commencer & tondre pour la premiére fois

Conseils avant la tante
= Litilizer une tondeuse 4 pousser pour tondre 'herbe 4 une hautedr non supérieure 4 10 em
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» Eliminer les obstacles en incluant les deébris, [@s piles de feuillas, les jouets, @s cibies et les pierres eten lés

retirant de la pelouse. Assurez-volus gu'aucun enfant ou animal domestigue ne soit sur la pelouse guand le
robot esten train de tandre

« Remplir les trous dans la pelouse

= Dafinir les preférences detonte dans llapplication a l'lavance (parexempie, efficacite, hauteur et direction
de tonte)

a) Démarrer via le panneau de contrile
I Appuyvez surle bouton Arréter pour ouver le couvercie et entrer le code PIN.

2, Selectionnez les « Modes «» sur l'affichage et appuyez sur le bouton,

..

3, Tournez le bouton pour selectionner le mode de tonte
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4. Appuyez surie bouton B et fermez le couvercle supérieur dans les S secondes. Le robot quittera l2
station de chargement et commencera 4 tond:e toute la zone,

(=
.
L e
- manw
i -
= -
"'F
.
2

b) Démarrer via 'application
I, Quvrez 'application
2, Selectionnez un made de tonte et appuyez sur Démarrer pour commencer 3 tandra

6.2 Pause

Four mettre en pause |la tache actuelle de tonie, vous pouvez enfoncer la touche Arrétsur le robot ou Pause
dans 'applicatian

Remarque : L2 robot ne peut pas &tre demarreé directement via l'application apres avair appuye sur ie
bouton d'arrét. Pour reprendre 'operation, saisissez votre code PIM sur le panneau de cantrale

OR .

6.3 Reprendre

Four reprendre L& tache [orsque le robot est en pause, apouyes sur la bouton B | puis fermez e couvercle
du haut dans les S secondes. Le robot reprendra la précedente tache de tonte. Vous pouves abssl appuyer

sur Continuer dans 'application pour reprendre ls tache de tonte. r—
i & B
am = . &

s -
- -
-y
OR
- -

110
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6.4 Retourner a la station de chargement

Pour renvoyer |2 robat 253

pause ou l'annulation de latache

retournera automatiquement 4 =

7 Application Dreamehome

Ou vous pouvez explorer davantage

Lapplication Dreamehome est plus gu'une telecommande. Yous pawvez? f2ine beaucoup de choses
er differents modes de tonte, modifier

dWvED

Fapplication: compléter a distance les divers parametres, §
liprement ta carte et regler les programmes de tonte

7.1 Modes de tonte

Le robat offre diverses methodes de tonte, Yous pouvez passer d'un made 4 l'autre via lapplication

notamment la tante de toute la zone, |3 tonte par zone, [a tonte en bordure, Lla tonie localisée et e mode

manuel,
[ [m

mll

7.2 Formes de tonte

Personnalisez votre pelouse en ajoutant des formes via é = Edition de la carte =~ Formes dan:
l'application. Les farmes definies seront exclues de la tonte dans tous les modes de tonte. Yous pouves
miadifier leur position, taille ou les supprimer dans Formes

25

7.3 Disque de coupe EdgeMaster ™

Le dizque de coupe EdgeMaster ™ est congu pour se déplacer sur le céte lorsgu'il atteint les bords de la

3 - Paramétres

peiouse, garantissant une coupe plus nette, Pour activer cette fonctionnalité, allez dans
de la tonte en bordure > EdgeMaster ™ dans 'application
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7.4 Programme
Apres avairtermine la premiére carte, le robot cree automatiqguement deux programmes hebdomadaires
de tonte selon la tallle de la pelouse | « Programme Pr & Eté « [printemps/été) et « Programme Aut & Hiv

» [autamne/hiver), Yous pouyez taper sur '\:I-:Inr: Yapplication pour aller sur les parametres de details du
programme. Avec la fonction de programme, vous pouvez laisser tout |2 travail quotidien de tante aw robaot,

L e vous reste gu'a entretenir regulisrement b2 robot
Remarque : 5 wous avez peur gue le robot me vous derange ou ne dérange les voisins losguil travsille

de fagon autonome pendant certaines hedres de la journea, vous pouves aller sur Paramétres > Ne pas
déranger =t regler les neures en mode Ne pas déranger dans 'applic

atan,

7.5 Verrouillage parental

Sivous avez peur que les enfants puissent mattre le rabot en marche, naviguez vers Paramatras et activez
2 fonction de Verrouillage parental dans l'applicatian. En activant cette fonction, le rabot sera verrouille si

aucune operation n'estexécutés pendant S minutes lorsque |2 couvercle estouvert

5ivous avez peur que des conditions meteéarologiques graves ne pulssent affecter i@ travall de tonte, vous
pouvez activer la fonction de Protection contre La pluie cans les Parameétres sur le panneau de controle

7.6 Protection contre la pluie

ou dans lapplication. Lorsgue cette fonction est-activee, le robot interrompt automatiouement 1a tonie et
ratourng a la station de chargementiorsgu'ilpleut, Vous pouvez regler heure de protection contre Lla plue
dans {application

Remarque : Tandre de {'herbe moullee peut endommager votre pelouse, |l est conseille de prolonger la
durge de protection pour permettre a l'herbe o her avant de tandre a nouvead. Le temps de protection

par defaut est de 3 heures, et vous pouvez l'augmenter dans lapplicatian.

T"-‘I
295

Sila temperature descend en dessousde &§° C la tonte peut endemmager définitivement |3 pelouse.
La batterie ne s2 chargera pas par mesure de securite. Pour éviter cela, vous pouvez activer la fonction
Protection contre le gel dans | it via l'application
Cela mettra automatiguement la tante en pause et renverrd le robot a la station de charge lorsgue la
température descendra en dessous de 6 €. Le robot reprendra La tante une fois gue la tempearature

dépassera 11° €. v
112 ‘—-‘"I

7.7 Protection contre le gel

s Parameétres, scit via |2 panneau de commandea,
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7.8 Caracteristiques de securite

Le robot est éguipe de plusiedrs fonctionnalités antivol, alimentees parle GPS intégre dans e module de

corue fe plus, 15 camers avant peut detecter s presence humaine, faisant du

©
£N9

ligison pour une securite

robot un gardien de jardin utile

7.8.1 Alarme de levage

Aver cette fonction activee, une alarme se declenchera immediatement lorsque le robot est souleve, et le

rabot sera verrouille. Pour reprendre | opération, entrez d'abord le code PiMN sur le robot,

o

E

7.8.2 Alarme hors carte

En activant cette fonction, e robot sera verroditiéet l'alarme serz immadiatement declenchée il sart de la

Carte

K2

)

=<y

Une fois cetie fonction activés, vous pouvez var l'emplacement actuel du robot dans Google Maps.

Q
S )

7.8.4 Alerte de détection de présence humaine

7.8.3 Localisation en temps reel

Lorsgue cette fonction est activee, e robot vous avertira lors de |a détection d'une PrEsence numaing,

rﬁ'l
LUl

3

7.8.5 Vidéo en temps réel

ADpLUYEZ sLI n!: our afficher un flux video en direct & partir de la caméra avant du robot, vous permettant

de surveiller votre jardin en tout temps et @n tout ligu

3
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7.8.6 Patrouille

Lorsgue Le robot estan veille, vous pouvez 'envayer patroulller le'lang de certasines limites ouendroits dans
yotre jardin via lapplication, Pour accéder & cette fonction, allez dans n - Patrouille.

Q2

=

7.9 Période de recharge personnalisée

Pour personnaliser la periode de charge durcbot-a des heures specifiques, vous pouvez actrver la fonction
Période de recharge personnalisée via Paramitres > Chargement cans |'apolication, Lorsgu'elle est
activég, le robot se chargera 2 200% lorsgue le niveau de batterle est faible, & condition qu'il n'y ait pas de
taches de tonte. Une charge compiete ne =2ra effectuee que pendant la perliode de charge designee. Yous
pouver egalement personnabzer e Niveau de batterie pour la recharge automatigque 1 = Niveau de
batterie pour la reprise des tAches afin de définr les niveaus de batterie auxguels e robot retoumera
autamatiquement a la station de chargement ou reprendra les taches de tonte inachevess.

@
=)

Remarque : L'equipe de developpement Dreame exécutera continuellament des mises 3 jour OTA (Over-
the-Air) et un entretien sur le micrelagiciel et l'application. Vedillez contralar les notifications de mise & jour
ou activez 1a fanction de mise a jour automatique pour garder le micrologiciel et l'application a jour et jouir
ains| de plus de fonctionnalites,

8 Entretien

Pour die melleures performances et une plus longue durée de vie du robot, netioyez-le réequligremeant et
remplacez lgs pieces usees zelan la frequence ci-dessous

Composant Fréguence de remplacement
Lames Toutes les6 4 & semaines ou moins
Brossede
& |ac 13 = 0 o
nettoyage Tous les 12 mois ou moins

Remarque : Vous pouvez verifier le temps restant pour les lames et la brosse de nettoyage enaccadant a
Paramétras = Consommables et entretien danc U'application. aprés avoir remplace les consommables
comme indigué, allez sur la page de details du censammable et appuyaz surje lai remplaceé pour
renitiatizer le minuteur.

Remarque : 5i vous avez designe des zones dans voire jardin pour 12 nettovage et Uentretien de routing

du robaot, vous powvez definir des Points de Maintenance sur la carte en accédant 4 Paramétras = Aller

au Point de Maintenance = Modifier le Point. LUne fois |25 points de maintenance définis, vous pouvesz
simplement appuver sur Aller pour diriger le robot vers les emplacements designés pour un entretien facile.

8.1 Nettoyage

Mettiyez reguliere ment votre robot pour éviter que les résidus d'herbe 2t La =alete ne s'accumulent et
n'ohstruent l2 disgue de coupe et |25 roues motrices, & gui pourrait affectsr ses performances de tonte,
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d'amarrage el de mouvemant, Nous recommandons Uutilisation d'un kit de nettoyage, disponible dans les
magasins iocaux ou en ligne,

ﬁ_‘_\, Avertissement : Avant de nettoyer, veuillez eteindre le robot et débrancher la station de charge
Prudence : Azsurez-vous que |2 couvercle de protection du LIOAR est surle LIDAR avant de retaurner |2
robot pour éviter d'endommager e LIDAR,

» Le corps, le chdssis et le disque de coupe ;

1, Eteignez le robot

-

3: Retournez le robot:

4, Nettoyer jecorps, 13 lame et le chassis du robot avec un tuyau souple.

d’_\, Avertissement : Me pas toucher les lames pendant le nettoyage du chdssis. Toujours parter des gants
pendant e nettayage
Prudence : Ne pas utiliser de nettovage a press:on. Ne pas utiliser de sclution detergente pendant le nettovage,

115
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5, Nettoyer soigneusement ie capteur LiDAR avec un chiffon non pelucheusy.

» Contacts de charge et caméra avant :
Utilisez un chitton propre pour nettover les contacts de charge sur le robot et la station de recharge et
nettoyez auss la cameéra avant. Séchezles contacts de charge et |2 cameéra avant apres e nettoyage.

* Roues motrices :

Litllisez une brosse pour enlever la boue des roues afin d'assurer une bonne adherence

8.2 Remplacement des composants

* Remplacement des lames
Pour garder les Lames effiieas, les remplacer regulierement. ILest recommanda de remplacer les lames
toutes (25 6 4 8 semaines ou moins. N'utilisez que les lames crnginales Dreame,

M\ Avertissement : Veuillez eteindre | robat, Partez des gants de protection avant de remplacer les lames,
Remarque : Remplacer les trois lames an me&me temps pour assurer un systéme de coupe equilibra

1, Eteignez le robot 2, Lblisez un chiffon doux pour nettoyer

soigredsament le capteur LiDAR

|
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3, Placez le robotsur une surface souple et 4, Ratirez le support en appuyant zur le bouton
retournez-le sitle sous e disque de coupe,

5. Retirez la lame en alignant le trod de la lame
afec|'arbre,

LAppuyez surle bouton sous e disque de 8, Assurez-yous que les lames peuvent tourner
coupe et alignez |E trou du support avec larbre liorement.,
pour fixer les supparts 2t les lames n place

« Remplacement de la brosse de nettoyage

Lorsgue la brosse de nettoyage du capteur du LiDAR st use, sES s0Ies peUvent tamber ou se deteriorer

et affecter les perfarmances du nettoyage. Remplacer regulisrement ia orosse de nettoyage pour un Bon
rasultat de nettoyaoe. 1L est recammande de rempiacer la brosse de nettoyage tous les 12 maois ou moins.

117
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9 Batterie

Four un stockage a long terme, rechargez |2 robot tows @s & mois pour proteger la battene. Les dommages
4 la batterie resultant d'un déchargement excessit ne sont pas couverts par la garantie limitée. Ne pas
charger ia batterie 4 une tempeérature ambiante de plus de 45*° € ou de maoins de 6 * C. La température de
stockage de |2 batterie & long terme doit @tre comprise entre -10et 35 * €. Pour minimiser les dommages,
lz température de stockage recommandée est entre 0 et 25 C.

Remarque : La durée de vie de |3 batterie dépend de la fraguence d'utilisation et des heurgs de
fonchonnement. 5 la batterle est endommagee ou ne peut pas étre chargeée, ne [etez pas la batterie
obsoiete ou défectueuse de maniere arbitraire. Observez les reglementations iocales en matiéne de
recyclage.

Mode de charge a faible puissance :

Awec |2 mode de chargement a faible puissance active, les fonctions non asscriges au chargement seront
dézactivees (I'affichace et le réseau serontdesactives).

= Pouractiver e mode de charge & faible puissance, appuyez et maimenez enforcées les touches [ et Oy
simultanément, puis appuyez rapidement 5 fois sur 2 touche ) en méme temps. Yous entendrez un message
vocal - le mode de charge a faible consommation est active.

» Pour desactiver ie mode de charge afaible puissance, redemarrez (e robot ou appuyez rapidement 5 fois sur
la tauche ().

10 Stockage d'hiver

» Le robot

1, Chargez completement la batterie avant d'éteindre |2 robot

2, Nettoyez e robot avant de |le mettre en stockage d'hiver.

3, Placez le cowvercle de protection du LiDAR.

4, Stockez le robot dans un endroit sec @ une temperatdre supérieure a0 ° C,

= Station de chargement

Cebrancher la station de chargement et la stocker dans un endroit sec et frais, & 'abr de [a lumiére directs
du saleidl.

Remarque : Apres |2 stockage hivernal, veudillez réinstaller la station de chargement et placer le robot
dedans pour le charger, 5ivous reinstallez la station de chargement a un endrait different, le robot mettra
automatiquement & jour lemplacement de la station dés qu'il se chargera et quittera la station. Encas
d'erreurs ce posibionnement dues a des changements majeurs dans votre jardin, it est recaommande de
remapper lazone

11 Transport

Pourun transport sur de longues distances, assurez-vous que e robot est eteint. il est recommande d'utitisar
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'emballage d'orgine. Yewllez mettre en place (e couvercle de protection LIDAR.
& Avertissement : Veuiliez eteindre e robot avant de le transporter,

M Avertissement : Soulevez 2 robot par la poignes arriere, en gardant e disque de lame éloigne de votre
£orps,

12 Résolution des pannes

redemarre,

Probléme Causes Solution
I, Le robot n'est pas |, venfiez sl le robot a terming le processus de
Le robat m'est 2n couverure Wi-Fou MiSE SOUS tension.
pas connecte a Bluetooth, 2 venfiez sl le routeur fonctonne correcterment.
|'applicabion, 2. Le robotest ébeint ou 1. Rappmchez-vous du robot pour etablr une

connexion Bluetacth.

Robot zouleve,

Les roues ne touchent pas le
50,

1. Remettez le robot sur un sol plat

2. Entrez ke code PIM sur le robot &t confirmez.
3, Le-rabaot ne peut pas traverser des chiets de
plus de 4 om de haut, Gardez |2 sol 2 nivead la
ou i travaillz.

Raobot incling,

Le robot est incling & plus de
are

l. Remettez le robot sur un sol plat

2. Entrez e code PIM sur le robot et contirmez
3. Le rabat ne peut pas monier des pentes avac
urte Inclindison superigure a 50% (277).

Robot piege.

Le robot est piege et ne peut
pas se zerer,

1. Reessayez apres avoir elimane les obetacles a
prosirmite.

2 Déplacer manuelement ke robot dans un endroit
plat et ouvert & l'inteneur de |a carte et essayer

de recommencer la tache. Sivous continuez de
renconirer des problémes, reessayer apresque le
robot est dans la staton de charge,

3. verifiez la présence de trous dans e sal. Comblez
lzs trous avant de ondre pour eviter que le robot ne
=it piege.

4. verifiez gue ['herbe emironnants n'est pac d'une
hautear supereure 2 10 om. Vous pouves ajuster

|8 hauteur d'évitement des obstacles ou utliser

une tondeuse-a pousser pour tondre |3 pelouse 4
|'avance afin d'eviter gue |z mbot ne soit piegé

5. 515 mbot est souvent pris dans et endrodt, wous
POLVEZ definir et emplacement comime Une 2ons
interdite.

Erraur roue arriére
gauche/droite,

La roue ne peut pas tourner
ou e moteur de La rouse a un
procleme,

|, Mettoyez les roues arfens, puis réessaysz.

2. Essayez de redemarmer & robot si cette ermeur
parsisie

1. 5l l2 probléme persiste, contactaz 2 service
apres-vyente,

Le disque de coupe ne
peUt pas tourmer,

Le disque de caupe ne peut
pas tourmner normalement
ou (B mioteur de coupe a un
probleme,

|, Mettoyez e disque de coupe avant d'essayer
de NowveEaL.

2. Ventiez que 'herbe ermarcnnarite n'est pas
d'une hauteur supereure a 10 om, Vous pouvez
ubilizer une tondewse a pousser pour tandre

la pelouse afin d'empécher que le disque de
codpe ne 52 biogue a cause de 'herbe haute.
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Probleme

Causes

Solution

3, Verifiez si de 'eau se trouve sous le disque de
coupe, Daplacez e mbot dans wn endroit sec et
repssayez s'ily ena

4. Essayerz de redemarrer e robot si cetie erngul
persisie

5. Si le probléme persiste, contactez |2 service
dpres-vente,

Le disque de coupe ne
panaent pas 3 monter

Le disque

de coupe ne

parvient pas a monter ou

1, Mettoyez le disque de coupe et réessayer.
2, Eszayez de redemarrer e robot si cette erreur
persiaie

peut pas se deplacer

pedt pas se deplacer

ou descendra. descendre. 1. 5ile probléme persiste, contactez le s2vice
ARTEs-vente,
1, Nettoyez le systéme de coupe et retirez towt
delbns ou Corps etranoer,

Le disque de coupe ne Le dizque de coupe ne 2, Sivous continuez & rencontrer cetie erreur,

vaus pouwez d' abord desactiver |a fonctan

Erreur de pare-chocs.

avant est constamment
declenche.

lateralement latéralement. EdgeMaster ™,
1. 5ile probléme persiste, veuillez caontacter le
SEVICE apIes-vente,
1. veritiez le robot pour voir 5'il st pigge guelgue
part.
Le capteur de pare-chacs 2. Tapotez surle pare-choos pourvous assurer gucil

rebondit

3. Essayez de redemarrer [ robat s cette emeur
PEISER.

4_5ile probleme persiste, contacte? |2 sendce
apres-vente.

Erreur de chargemeant.

Le robot est ancre dans La
station de chargemens, mais

l'intznsite

oufa tension de

chargement.a un probleme.

1, werifier que la station de chargement est
correctement raccorde & l'alimentatian.,

2 vernfier siles contacks de chargement sur le
robot et la stabion de chargement sont Qropres.
3, Lorsque e contrble est tenming, essayer
d'ancrer de nouveau e robot dans la station de
chargement.

4. 5ile probléme persiste, contactez le service
apeEs-vents,

Latemperature de la
batterie est trop éleves,

Latemperature de la battene

gst = 60°C

1. Ltliser e robot lorsgue |3 empérature
ambiante est inférigure 8 40 * L Vous pouvez
attendre gue la temperature de la batterie
diminue automatiquemeant.

2, Vous pouvez eteindre i robot et le redémanrer
apres uncertain temps.

3. 5l le probleme persiste, contactez le semvice
apres-vente,

Latempérature da la
batterne est alevee,

La termpérature de la batierie

estz 4590

|. Le chargament peut &choder lorsgue |3
température de la batterie dépasse 45 ° L,
2, Utiliser le robot lorsgue la temperature
ambiante est inférieure a 40° C

La temperature oa la
Datterie est basse:

Latemperatura de la batwarie

ol el '

|. Le chargement peut echouer lorsque la
temperature de |a batterie est inféreurs 4 6° C
2, Utiliser le robot lorsgue |a temperatuns
ambiante est supéneurs a 6" C




Probleme

Causes

Solution

Le lidar est blogue.

Le LiDAR 25t bloque (par
exemple, le couvarcle de
protection du LiD&E n'est
pas retirg).

1. REEssayez aprés avoir Teting e capot de
protection du bdar.

2. 5ile lidar du mbot est sale, nettoyez-le avec
un chiffon non pelucheux et réessayez.

Dystonctionnement die
LiDAR,

Le LiDAResttres saleou by a
une erreur de capteur,

| venfiez sile lidar estsale, Nettoyver-le si
NECessaire, PLis Feessaysz.

2, Essayez de redemarrer |2 robot si cetie ernaur
parsisie,

3, Veulllez contacter le service apres-ventz si le
probleme persiste,

Le LiDAR g5t sale.

Le LIDAR &=t saie,

Mettoyer |2 capteur LIDAR sur l2 dessus du robot
aver un chiffon propre. Gardez e LIDAR sec
apres e petioyage.

La temperaiure du
LIDAR est eleves.

Temperature du LIDAR =80
b 2

. L robot essasera autsmatiguement de retourner
ala stavon de chargement pour se refroidin.

2 Assurez-vous que le rmbot fonctionne a ung
tempeEatue ambiante infériaure 540%C

3 Placez e robat dans un endroit ombrage, frais
£l bien ventle, Calarme 5'améterd lorsque 1a
tempéature seviendra 4 la normale.

4 Le mbat reprendsa automatiquement son
fonctionnement une fo:s [ alanme anrétée,

5. 5ile probleme persiste, veuillez contacter ke
SEMVICE dpeRs-vENDS,

Latempeérature du
LiDAR esttrop élevee.

Temparature du LIDWA =90
. fic

1. Le LIDAR @5t desactive en raison de
temperatures elevess,

2. Azsurez-vous gue le robot fondionne a une
termperature amblants infeneurs a 40 °C,

3. Placez ie robot dans un endroit ombrage, frais
et bien ventile. Ualarme s'arrétera lorsque |3
temperature reviendra 4 la nomale.

4, 5ile probleme persiste, veulllez contacter le
sEMyiCe apes-vente,

Le robot est perdu.

L& positichnement st perdu,

|. werifier que le lidar 2u sommet du robot est
sale. La salete affectera le positonnement.

2. Deplacer manusilement e robot pour e
piacer dans un espace ouvert dans la carte et
Essayer de meprendre La tache,

1. 5ile positiohnement n'est pas retnowe,
telecommiander [2 robot pour le ramener 3 1a
station de chargement via 'application, puis
commencer s tache de tonte.

Erraur de capteur.

Erreur ce ca prEur

I, Redemarmer |e robaot et réessaye:
2 Sile probleme persiste, contactez (e service
apes-ventsa,

Lerobotestdans s
Zone interdite.

Le robot est dans la zone
interdite,

1, Deplacez le robat manueillement de la zone
interdite, puls Iepss3yeL.

2. Utilisez 'application pour contriier le robot
adistance pour le deplacer hors de lazone
interdite, puls reessayez.

Le robotest sort de la
carte,

Le robot est sorti de ia carte.

|. Déplacez le robat a linterieur de la carte
manuellement, puls reessayez

2, Ltilisez I"application pour controler le robot &
l'interieur de la carte a distance, puls [EEsE3YEE.

m et
b d L
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Probleme

Causes

Solution

Le bouton d'amét
d'urgence est actne,

Le bouton d'arrét du robot
estenfonce,

Ertrez le code PN sur le robot et confirmes,

Batiene faible. Le robot
s'eteingra biemot

Le niveau de la battene esi=
10 %,

Ancrer lembot dans 1a station de chargemant
pour le chargement.

Le robot est hors:de la
carte: Risgue de vol.

Le robot est hors de la cane.

|. Entrez e code PIM sur le robot et confirmez.
2, Vous pouvez desactver |'alamre Hors cane
dans les parametres ou dans I'applicaton.

Impossible de retourner
& la station de
chargement,

Le robot ne peut pas trouver
l& =tation de chargemant
lorsqu'il retourne a la station
de chargement

|. werifier la présence d' obstaces bioguant l2 mobot.
Eliminer les obstacles &t réessayer.

2. Telecommander = mbot pour l2 ramener ala
staton de chargement via l'applicaton,

Echec de l'ancrage
dans la station de
chargement,

Le robot rouve La station de
chargement, mais |I'ancrage
echoue.

l. Regardesz =i les pelicules reéflechissantes sur la
station de chargement sont sales ou blogues.
2 venfiez la présence d'obstacles devant la
station de chargement.

3. verfier gue Lla station de chargement est
deplacee.

4, veérifiez sl la plague de base est couverts de
boue épaisse.

5, verifiez sl la stabon est sur une pente.

&, verifiez sl la station est alimeniés.

F Aider le robot 4 5'accoupier-a la stabion en
utilisant 3 telecommande ou maniellement

Echecdu
pasitionnement,

Le postionnement achoue
lorsque le robot essaie de
COMMEncer une tache de
tonte,

1. Le Lidar pourrait e obstrue. Déplacez
manueilement e robot vers un endngit platet
puvert a l'ingéneur de la care et essayez de
recammencer la tache,

2. Sivous cominuez 2 rencontrer CEE erredur,
VEUIEZ réessayer aprés que le robot soit dans |2
station,

Espace insuffisant
poudr tourner devarit a
station,

Espace insuffisant pour
tourner devant la station

1, &1 la stabon est placee sur le bord ou &
'interieur de la carte, assurez-vous qu'il y a au
mains 1 md'espace fibre entre la zone avant de
la plague de base de la station et la imite ce la
carta ; simon, |2 robot podrrait ne pas pouvair
tourner,

1. DEplacer la =tation, ou modifiez la care dans
Edition de la carte,

Chemin obstrug,

Chemin obstrus.

|, wérfiez =l une zone Interdite est definie dans
le chamin,

2. venfiez s'ily a des obstacles bloguant e
robat,

3. 5il2 robot ne peut toujours pas-passer,
supprimez e cnemin dans Vedibion de carte et
definissez-en un nouveau,

Lacamera avant est
sdle

La camera avant est sale,

Essuwez la camera avant avec un chiffon non
peluchelx,

Ly @ un problEme Svec
|a camera avanL

[l a um probieme avec la
Camerd avant.

|. Essuyes la camera avant avec un chiffon non
pelucheis,

2. Essayez de redeémarrer e robot.

3. 5Sile probleme persiste, weuillez contacter l2
SRIVICE apnes-vents,
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Probleme Causes Solution

Essuwvez la camera avant avec un chiffon non

Camera avant bloguee. | Camera avant bioguee. )
peluchews.

|, Assurez-vous gue les conditions d'eclairage
=0M adeguates, nl trop lUmineuses mitrop
sombres.

2, Venfiez que e temps est degage, en evitant ie
Une @meur de detection i v ' brouillard ou la pluie,

de limites se produit U'-"? E_”EU' ':F derfc"ur'_GE 3, Assurez-vous gue la camera avant du robot

- limites se produit lors de la ALY,

lors de la carcographie RHRERG o est propre et degages.

dutomatigue caregEaphie aomsigue. 4, Azsurez-vous gue la surface du sol est plane,
car les bosses peuvent affecter |3 détection,

5. 5l lagetection de fimites continue a echoer,
passez en mode de cantrdle a distance pour la
cartographie.
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13 Caractéristiques

Température de serace

Mom du produit Robot tondeuse Dreame A2
Margue Dreame
Infnrmha;si: nsde Models MERan2in
DHmensions 666 = 444« 73 mm
Paosds [batterie incluse) 16,4 kg
Capacite de travaill recommandese 3000 mE
Bl dile it Er#:craTuEe :|2|3§S:;—rr.ng?;ﬂ
Tonte Hauteur de tonte 0-70 mim
Largeur de tonze 22cm
Temps de chargement - 65 min
Miveau dintensiteé sonore Lwa 54 da{a)
Emissions de Incerhitude de puissantce sonore K, 3 dB[A)
bruit Miveau de press:on sonome Lpd 46 dB{a)
Incertdes de pression sonore Koa 3 dBA)
0~507C

Recommandes ;. 10-35%C

Température de stockage sur une pénode

Condition de prolongee

-10=35*1C
Recammandee ; C~=25°C

travail
Oaszement IP

Tondeuse : IPXE
Station de chargement | iPX4
alimentation | P67

Pente maxmale pour zone de onte

50 9 (27 )

Freguence Bluetoaoth

2400,0-2483 5 MHz

Puissance RF maximale

BO211b16x2dBmiE 1 1Mbps)
B2 1 g4+ 20Bmii@s4Mbos)
B2 1 Tn:1 3=208m{@HTI0HT40}
Elustooth; 749d8m

Connectivité
Wii-Fi

Wi-F1 2.4 GHz
[2400-2 483 5 M)

Sepice de liaison

LTE-FOD : B1/377/8/20/ 284
LTE-TDD : B38/40/41

GNES

GPS/GLOMASS/BDS/ Gallea/ (1255
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Vitesse d'entrainement en t@leccmmande

C4A5 mis-0,8Bmis

Moteur Viteses d'entrainement en tonte Waire < 0,35 s
d'entrainement g bk Efficacité : 0,6 m/s
Tvpe de moteur Moteur a moveu
Moteur de coupe | Viesss 2200 tr/min
Modele de baterie MERAT4
Batterie Type de batterie dattene Lithium-lon

{m“deusel Capacite nominale 5000 mahQ
Terson nomingie 18% DL
Modele de chargeur MPAATD
TEnE:on en enues 100240 AC

Alimentation

Tensson @n sare 20% bC
Intersite en sortie 34
Modele de station de chargement ML
TEMEoN en enwee 20% DC

Station de Tens:on en sare 2000

chargement
Interste en entrée 34
Irtensite en sartie 44
Lames et supports de rechange g1
Accessoires

Modele oe lame

MEKAIO/MOBALD
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Puissance
Montée | Descente Bandes de
Normes |Bande (MHz) (MHz) de sortie RF GNSS bk iahoa
maximale a

| 1520 - 1980 | 2110- 27170 2342
3 1710~ 17685 | 180S- 1880 233
7 2500- 2570 | 2620- 2690 2322
B Ban-915 025 - G50 3332
\TE pli] 832 - @42 791 -821 23132
703 - 74 - B0 2312

pl:] 03 - 748 756 - 803 3 e

GLONASS/ _ :
38 | 2570-2620 | 2570- 2820 2342 e 155G - 1592
MHz
Gallea!

40 2300- 2400 | 2300- 2400 2322 (i
41 2495 - 2690 | 2496 - 850 2342
E! 1710- 1785 | 1805 - 1830 IW+2

GSM
g BEC- 015 025 - 9A0 2342
| 1920- 1980 | 2110- 2170 2342
WEDMA

B BEG- 015 925 - 460 33432

[2] Lorsgue le robot revient automatiguement a la station de chargement avec une battere faible, le temps
de charge ='applique.

[3] Pays/reqgions inclus dans la couverture ; Albanie, Allemagne, Andorre, Autriche, Belgique, 2osnie-
Herzegovine, Bulgarie, Croatie, Chypre, Danemark, Espagne, Estonie, Finlande, France, Grece, Gusrnesay,
Hongrie, islande, Irlande, kalie, Kosovo, Lettanie, Liechtensiein, Lituanie, Lukembourg, Macedonie, Malte,
Maoldavie, Monaco, Montenegro, Morvege, Pays-Bas, Pelogne, Portugal, Républigue tchegue, Roumanie,
Rovaume-Unl, Serbie, Slovaguie, Slavenie, Suede, Suisse, Ukraine.

Remarque : Les caracten stigues sant sujettes a modificaton due fait gue nous amalkarons continuellement
nos produits, Pour es informanons les plus récentes, veuillez visiter notre site web sur bitps:fgiobal,
dreametech.com
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Traduzione dell'istruzione originale
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1 Istruzioni di sicurezza

1.1 Istruzioni di sicurezza generali

= | pggee attentamernte il manuale a'uso prima di wtilizzare il prodotto,

s Litilzzare esclusivamente | dispositivi consigliati dz Dreame con il prodotto. Canl altro tipo di utilizzo &
impropna,

s Tanere | bambinl lontani dal dispositivo guando & in funzione.

= Mon wtilizzare || prodotto in luoghi dove le persone non sono a canoscenza della presenza del dispositvo,

= Fare attenzione a non coimere quando 5l manowrd manwalmente | dispositivo tramite l'app Dreamehome, £
prefenbile camminang, prasiang attenzione ad eventuall pendenze @ mantenere sempe "equilibric,

= Eyitare di uzare || prodotto guande d sono persone nell'ansa di lavorn, spece se bambini o animall.

« 52 || prodotio viene utilizzato in aree pubbliche, posizionare cartelll intoma all'area di lavoro con |a seguenie
dicttura "Attenziona! Tosaerba adtomatico in mowmeanto! Teners) lontan: dal dispositivo e tenere d'occhio |
bambin!*

» |ndossare scarpe resistent @ pantaloni lunghi durante 'utilizzo del prodotio.

= Per pvitare danni al prodotto e incidenti che colmvelgano veicoll @ persone, non iImpostare aree-di lavoro o
percors: di rasporto su lucgh pubblo.

s Mon toccare |2 parti pencolose in mowimento, come e lame; fino a che non s sono completameants fermate
« Contattare il medico in caso di lesoni o incident:,

» |mpostare || prodotio su OFF prima di nmuovers | blocch, eseguire la manutenzione o esaminare || prod otio.
5@ 1| prodotto wvibra in modo anomaia, esaminarlo per cercare eveniual dann prima di nawaarlo. Mon usars |
prodotto se alcune parti risuitano difectats

= Mon poszionare it cavo principale nelle aree dove 1| dispositivo eseguird il taglic: Seguire b2 istruziom famite
per linstallazione del cavo

= Uitilizzare esclusivamente la base di ncarica inciusa nel pacchetto per ricancare il prodotto: Un uso non
corretto pud provocare scosse elettniche, sumscaldamento o fuanusoita i iguido corosies dalla battena. In
caso di funriuscita di eletbroliti, sciacguare con acgualagente neutralizzante @ contattare || medico s il iguido
Cormosivo entra in contatto con gli ecchi.

= Durantz ilcollegamento del cavo princpale alla presa di cormente, utilizzane | dispositivo di comente residua
IRCO) conuna corments di intervento massima di 30 ma.

= Litilizzare esclusivamente le battene originali consigliate da Dreame. La sicurezza del prodotto non pud essers
parantita con lutilizzo di batterie non originall, Mon atifizzare battarie non rcaricabil).

= Tenere le prolunghe lontane dalle part pericolose in movimento per evitare danni ai cavi, che potrebbeno
partare al contatto con le parti sotto tensione.

« | gillustrazioni ripartate in questo documento fungona soio da esempio, 5 prega di fare riferimento al prodotti
reali.

« [ vietato far utilizzare (L dispositivo ai bambini, alle persone con ridotte capacita fisiche, sensariali e mental
0 a perscne senza alcina espefienza o conoscenza delle sequent istruziom, Le leggl locali possono stabilire
un'etd minima per (' operatong.

= Non connettere o toccare alcun cawn dannegoiato fino & che non & stata rimosso dalla presa o corente. Se
L cavo s dannegoia durante | utilizzo, tooliere 1a spina dalla presa di correntz, Un cavo usurato o danneogiato
aumenta Il rischio di scossa sletinca e eve essere sosbtuito dal persanale di assistenza,

= Mon spingere | prodotto con forza o rapidita, poiche oo potreobe danneogiarlo,

= Permantenere |a confarmita con il requisto di esposzione alie BE doviebbe essere mantenuta una distanza
di separazione di 35 cm Ua |l dispositiva 2 la persana,

= Perricaricare Lla batteria, utilizzare esclusivameante {unita di alimentazione nmoyvibile formita con guesto
apparecchio;
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1.2 Istruzioni di sicurezza per l'installazione

= Eyitare dh installare la base di ricarica in aree in cUl le persone possono incampard,

= Mon installare [a base di ricanca in aree in cul & presente il rischio di ristagno d'acqua,

= Mo installare la base di ricarca, incluso gualungue alro accessono, a meno di 60 cm da quaisiasi materiale
combustibile, || malfunzionameanto o il riscaldamento della base diricanca e dell'alimentatong possono
provocare il sischic di incendio.

1.3 Istruzioni di sicurezza durante ['utilizzo del dispositivo

= Tanere le mani e | pied: lontani dalie lame rotanti. Non posizionare 12 mani o | peed| vicing o sotto || prodotto
quando & acceEso,

= Mon sollevare o muovere il prodotio quando € acceso

= Litilzzare la modalia Parcheggio o impostare | prodotto se OFF in presenza di persone netl'area di lavorg,
specie se s tratta di bambeni o animall.

= Asclcurarsl che sul prato non w siano oggettl come pletre, rami,-attrezzl o glocatioli, In guanto le lame
poirelbero subire dannegogiaments,

« Mon posizionare ogaetti sopra al prodotto o alla stazione di ricanica

= Mon wsare || prodotto se || pulsante STOP non & attive.

= Eyitare |a colis:one del prodotto con persone a animall. 58 una personad o animale s trova nel percorso del
dispostivo, fermaro immedistamente,

= |mpostare sempre (L prodotto su OFF guando non @ in funzione.

s Mon utilzzare || progotio contemporaneamente ac un Irngatore a scomparsa. Uilizare la funzione
Programma per evitare che |l prodotio e irrigatore a scomparsa openn contemparaneamentes,

= Evitare di posizianare una rete di collegamento net punt in cul sitrovano gl irngaton & scomparsa.

= [Non ubilizzare il prodotto i aree cove B Dresente 3cqua stagqnante, Come per esempls durants ford piogge.

1.4 Istruzioni di sicurezza per la manutenzione

= [mposta il prodotto sd OFF durante la manutenione.

= Dopo || lavaggio, assicurarsi che il prodatto sia posizionaio 4 @ird anentato nermalmente @ non capovolio.

= Non capovoiners il prodotto per pulire iLtelaio. Se || dispostivo viene capovalio per la palizia, assicurarsi di
fiposizionarlo a terra orientato correttamente, Questo tipo di precauzione serve per evitare che i'acqua penetri
nel matare, con i pencolo o comprometerne il normale funzionamento

« Bopllegare la spina dalla base di ricarica o azionare iLdispositivo di disattivazione prima di eseguire a pulizia
ola manutenzione della base diricanca.

= Mon wtilizzare idmpulitrici o solventi per pulire || prodotto.

1.5 Sicurezza della batteria

Le battere agll ioni 4l Lo possono esploders o provocare un incendio se smontate; cortocircuitate, esposte
all'acqua, al fuooo o alle alte temperatune, Quindi & necessarnio maneggiarle con curd. Non smantare o apnne s
batteria ed evtare gualsiasi ublizza impropno. Tenerle lontane dalla luce del soles.

1. Utilizzare esclusivaments || caricabatterie e {'alimentatore forniti dsl produttore., L atilizzo di un caricabatterie
o di un alimemtatore non appropriato puo provocare scosse elettriche e/o sumiscaldamento.

2 NOM RIPARARE O MODIFICARE IM ALCUN MODO LE 8ATTERIE! Provare a modificare o ariparare [e batterie puo
provocare iesion persenall, causate da espiosions o scossa elettrica. Se la battena si dannegoia e fuoriesce un
liquido, gl elettzoliti nlasciatl sano carmsyi e iossicl

4. Le batterie di questo dispositvg possono essers sosttuite solo da persone espere,

1.6 Rischi residui

Quando si sostituiscono ke lame, per evitare il nschic di lesiani persanall sl consiglia di indossare guant proteting,

5
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1.7 Simboli e adesivi

ATTENZIONE -
Leggere le istruzioni per 'uso prima di utilizzare la macchina.

ATTENZIONE -
Mantenere la distanza di sicurezza dalla macchina quando & in
funzione.

ATTENZIONE -
Azionare il dispositivo di disattivazione prima di maneggiare o
sollevare la macchina.

ATTENZIONE -
Mon salire sulla macchina.

ATTENZIONE -

Mon & consentito smaltire questo prodotto come normale rifiuto
domestico. Assicurarsi che il prodotto venga riciclato in conformita
delle leggi locali.
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Questo prodotto & conforme alle direttive CE applicabili.

Classe lll

Leggi le istruzioni prima di ricaricare.

= Corrente continua
B Classe I

UsSO PREVISTO

Il prodotto da giardino & destinatd alia falciatira del prato domestico. E orogettato per falciare spesso,
mantenendo un prato pii sano e dall'aspetio migiiore che mal. A seconda delle dimension: del tuo prato, il
fUG tOsABroa pud essers programmato per funziongre in qualsias moemento o frequenza. Mon @ adatto per
SCAVAIR, SPEZEArE O rimuovere 13 neve

€

Con la presente, Kutting Technology (Suzhouw) Ca., Ltd. dichiara che il madello di apparecchiatura radio Dreame
MxXART 0 e conforme alla Diretiiva 2074/53/UE | testo completo della dichiarazione di conformia LE &
disponibiie al seguents indinzzo imernet;

Peril manuale dettaghato in formato gigitake, visitare la pagina https://olobal . dreametech.com/pages)
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2 Introduzione al prodotto

2.1 Contenuto della confezione

@ coperchio protettivo LIDAR @ L robot
o Torre di ricarica e Piastra di base
{con una prolunga da 10 m)
e Alimentazione elettrica @ Spazzola di pulizia
o Viti x 8, chiave esagonale @- Lame di ricambio e supporti x 81
9 Manuale utente @ Panno senza pelucchi

0 Guida avvio rapido
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2.2 Panoramica del prodotto

Pulsante di stop

LiDAR
Manopola

Luce di stato

Schermo
Contatti di ricarica

Maniglia
Disco di taglio Scomparto batteria
EdgeMaster ™ Modulo Link

Ruota motrice

[1] Dotato di motar a mozzo

2.3 OmniSense ™ 2.0: Sistema di rilevamento ultra-performante 3D con telecamera Al
Porta la cura del prato a un nuowo livello con Omnisense ™ 2.0, un rvoluzionano sistema di ritevamento
ultra-performante 30 dotato di una telecamera HDR assistita da algortm), che offre una percezione pid
dettagliata dell'ambiente 30 del giardino.

«3:{ Sisterna di nlevamento ultra-
= sensibde 30 OmriSense™ 2.0

Evitamento ostacoli
cmmdirezionale 30 rﬁ-
potenziato da IA E y
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2.4 Modulo Link con GPS e connettivita 4G

[Lrabot & dotato di un Modulo Link che fornisce iLservizia Link, offrendo connettivitd alla rete cellulare 4G.

Attiva il Servizio Link

Diopa linstallazione del Moduio Link, accendi il tuo robot el Servizio Link si attiva automaticamente. il
3 illuminera sul display del rabot e nell'app, indicanda che l'attivazione & avwenuta con successo. Puai
visuglizzare lostato di utilizzo del Modulo Link e del Servizio Link sotto Connessioni neti'app.

Con il Sarvizio Link attivato, puol monitorare da remoto o stato del tuo robot e avviare e attivitd di talciatura
SENZA una connessiona Wi-Fi. Inoltre, il modula include un GRS integrato per il monitaraggio delia posizione
intempao reale, migliorando le capacita antifurto del robot. Puci tracciare i3 sua posizione in qualsiasi
mamento e da gualsiasi luogo, ricevendo notifiche se =i sposta fuari dall'area della mappa designata.

ILServizio Link & offerto gratis per | grimi tre anni iniziando dal momento dell'attivazione. Perestendare |l
servizio alla scadenza, contatta il team del servizio post-vendita Dreame su aftersales@dreame.tech.

Importante; || Modulo Link & progetiata esclusivamente per esseriz usato can le Dreame tosaerba robotico.
Qualsiasistato anomala rilevaio nel Servizio Link potrebbe causare una sospensicne deltuo servizio.

S Questo accade, contatta il team del servizio post-vendita su aftersales@dreame.tech per aiutarti 4
npristinare il servizio,

Importante: Se non contatti il servizio post-vendita Oreame per nnnovare i servizio Link entro unanno
dalla sua scadenza, (Ltuo Modulo Link sara bloccato. Per riattivare il servizio, devi portare il Modulo Link a un
centro di servizio post-vendita Dreame. Potrebbero essere applicati costi agaiuntivi per La riparazione e la
manutenzione per la rigitivazione. 5i prega di prestars attenzione alle notifiche nell'app riguardanti questa
problema: Per controllare la data di scadenza del tuo servizio Link, val su lmpostazioni = Connessioni =
Modulo Link nell'spp

Come rimuovere il modulo Link?

Attenzione: |ndossare guani protettivi per evitare eswnl.
Attenzione: Assicurarsi che la copertura protettiva s:a sul LIDAR prma di capovoigere il robot,
@ Disattiva il robot.
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#) Posizicna il robot su una superficie morbida e giralo al contrario.

€ Allenta 4 viti per rimucvere L coperchio usando un cacciavite

2.5 5ensori

Nome Descrizione

Othene informazioni ambientall e facilita il posizonamento del mbot, evita gli ostacolie
rileva acqua e sparco

LiZaR Intervaiio dirilevamento [a 100 klx): 0 m con riflettivits del 10%; 70 m con nifletbvita
dell' Bl%

Campo visiva: 360° (orzzantale) » 59° (verticale

Rileva nstacoll, confini del prato e presenzaumana,

Telecamera : : : .
T A Angoin divisuale; 89° (orizzontale), S8° (verticale), 97° ([diagonale)
' Risoluzione: 2 MP
GRS i Modulo Link con GRS integrato @ mstailato nel robot. Puoi monitarare la posizione del

mobot intempo reale su Google Maps tramite l'app.
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3 Installazione

3.1 Seleziona una posizione adatta

= Posiziona la stazione di ricarica su una superficie piana vicino al bordo del pratoe a una presa di correnta.
Siraccomanda di pasizionare la siazione di ricarica inuna zond con una buona copertura delsegnale Wi-Fi
Mota: Usa il tuo dispositivo mabile per alutare & contrallare la farza del segnale Wi-Fi dells zona. Una
buonatorza del segnale di rete Wi-Fi aumenta la stabilita di connessione tra ilrobot e l'app

Importante: Assicurati che dterrenao sia abbastanza morbidsda permettere 'installazione a vite.
Importante: Se la stazione di ricanca si trova suuna pendenza, assicurarsi che linclinazione non sia troppo
npida per evitare che il robot soivall indietro & non riescd ad agganciarsi alla base,

i ™)

4

i
I"\.
73 Y
— b ]
-c-i y
o \
- 4

b5 =

= Mantieni almeno 1 m dispaziolibero senza ostacol a sinistra, a destra e davanti alla stazione di ricarica.
Azsicurati che l'erba intorno alla zona sia pu corta i 6 em. Se 'erpa e pio alta, faloala con wn tagliaerba
manuale prima. L'erba alta pud rendere difficile | ritorno del robot alla stazione di ricarica

R

1m

;
K e

3.2 Installa la stazione di ricarica

@) Fissa Iz piastra di base al suclo con leviti in dotazione usando La chiave esagonale.

; ™

- \

~
3 + .\I"'.,I
| I ~
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@ Inserisci la torre di ricarica alla piastra di base fino a sentire un click

'

b

N

a

DREAME

@ inserisci la spazzola di pulizia nelia tore i ncanca allineando ta ingeetta con |2 fessura,

LS

~,

—

€ Connetti l'alimentazicne al cavo di prolunga e poi connett a una pr
lalimentatore almeno 30 emsopra il terrend,

23a di corrente. Mantien|

Nota: Uindicatore LED sulla stazione di ricarica-sard di colore blu fisso quando o'e carrente

p

.

-,

@ Rimuow iLcoperchio protettom LIBAR.
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@ Mett i robot nella stazione di ricarica per caricarlo. Assicuratl che | contatti di ricarica sul robot & 13
stazione di ricarica siano connessi cortettameante,

Mota: Laspia luminosa lampeggera verde quando il robot sista cancando corrattamente nella stazionie d
ncarica

Mota: Se desideri 3ogiungere un garage per una protezione extra, utilizza il garage Dreame cormspondents
disponibiie nei negozi locall oonline. Luso di un garage nan Dreame potreobe causare problemi durante ia
ncarica

.

Lindicatore LED sulla stazione di ricarica

Colore Luce Indicatore LED Significato

| La stazicne di ricarica presenta un probiema (ad esempio un
problema conla comenie diricarica o di tensione).
Rosso lampeggiantefisso

Z. |l robot 51 aggancia alla stazione di ncanca ma la ncanca mostra
anomatie (ad esempio | contath di ricanca sono in corto Cirouito),

La stazione diricarica ha comente. i robot non e nella stazione di

Blu fis=o
fcarica,
Verde lampeggiants ILrobot =l sta nearicando nella stazione di ricarica.
Verde fisso Il robot B nella stazione di ncarica e completamente canco,

4 Preparazioni al primo utilizzo
4.1 Familiarizza con il pannello di controllo

schermo

: " 5 ;
Accensione on/off o Awvia
Manopola
Indietro = Home
& i
M
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Schermo
Icona Stato
@r Livelio batteria (Mostra il ivelio comente di batteria).
ml In carica (Il robaot sl aggancia bene alla stazione diricarica),
)B Biuetootn ¢l robot & connessa all'app tramite Bluetooth).
T Wi-Fi (Il robot & connesso-all'app tramite una rete wi-Fi).
_,||| Senvizio Link (Senvizio Link attivato)
Programmia [Un'attwita e programimata per oggi ma non € ancora inziatal,
Controlli
Pulsante Funzione

-

Alimeritazic ne(!} F'u?r ac-’:en;lern—e spegnere il robot, tenera prEl_'nL.-tu:l Il pulsante {_'_} per 2 second|
Ascicurars: che 513 fuori dalla stazione di ricarica,

Per avaare iltaglio dellintera area o riprendese [e attivitd in pausa, premere il pulsantz
Avvia [ B | guindi chiudere it coperchin entro 5 second), U attivita & canceliata se il coperchio
nad & chiuso entro S secondi.

Fer riportare | mbot alla stazione di ricarica, premere il pulsante OF e chiudere (|

Home Cr coperchio entro 5 secondi. Lattivita & cancellata se il coperchio non e chidso entro 5
secand:,
Indietro & Per navigare versa alts di un ivelln nel menu, premere | pulsants &

Fer contermane la selezione nes menu, premere [a manopola,

Per attraare la modalta diabbinamenito Bluetooth, teners premiuta & manopoda per 3
Manopola ' ; presmliia’a manop

secondl
Ructare la mancoola in senso a@no/ antiorario per navgare nel menw.
Avvia + Fer ripristinare | robat alle impaostazicni di fabbrica, tense premut | pulsanti {2 2 &
Indietro jneieme per 3 secondi, || codice Pi non verrd cancellatn,
Home + Tenere premutil pulsant € e ) per 3 secondi per acceders alia pagins Informazioni
Indietro nelle impostazion:, La paging Informazioni sparisoe entro S secondi
Manopola +
.p Per reimpostare | codice PIM, tenere premta 13 mancpola e il pulsante 3 per 3 second
Indietro
Stup Premere il pulsante Stop per aprire il coperchio supericee e ferrmare il rebot: Per

riprencere | operazione, & necessano insenre i cod:ce PN nel pannello di contrlo,
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Panoramica della struttura del menu

——

N |

%

-

TR -

.
e

#

e

I

3

l r l :

aggiornato a secondas de

Luce di stato sul robot

Colore Significato

J0ss0 I ! RCavt ur ror

1w fu] l robat & in Ny,

11U lampegorante Il robot sta eseguendc un complito 028 in Dauss
Jerde lampeggiante I robot sta cancando nelld stazione o ricanca

a Mota: Puo: personalizzare || periode di attvazione e gl scenari delia luce del rabot ir IPHpustaziuni = LUCe.
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4.2 Impostazioni iniziali

Prima di accendere il robot per 1a prima vo

1+ =
L3,

cisono alcune impostazionidi base da eseguirg prima che il
robot sia pronto ad iniziare 2 funzionare

@ Fremere il pulsante di step per aprire || coperchio superiore

8 Tien premuta il pulsante (I-J'EI..I panneio di controllo per 2 secondi per accandera il robot
Mota: || robot s accendera autamaticamente quanda sl aggantia alla stazione diricanca

7

€} seleziona la lingua che preferisci
Gira la manopola in senso orario per andare gil e insensa antlorario per andare su per selezionare |a tua
lingua. Prami la manopols per confermare

e 1 A

=5

@ Imposta codice PIN
I, Girg la manopola per selezionare un numerc da 0 a 9. Girala in senso arario per aumentare | numero
da 059 egirala in senso antiorario per diminuirg ||l nume

=10, PFremi la manopola perimpestare il numera
seguente. Per modificare | numero precedente, gira la manopola insenso antiorario fino a che il numero

diventa e continda a girarla ancora una voita
Importante: MNan impostare il codice PIN su "0000°

(AR
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@ Connettiil robot a internet

lona il codice QR per scaricare {'app [

iwvo mobile. Dopo lnstallazion

wrhaccount e accec

sre lapp Dreamehome da App Store o Go

ad an the ; Get it on
Store D} Google Play

ilo Link che supporta la connettivita 4G e include GRS ir via, &

3 configurazione della rete Wi

Prima della configurazione della rete:

|robote |l tuo dispositivo mobile siano sulla stessa rete Wi-Fi

la funzione B

o Dreameh

dei segquent metodi
R: vai su i Dispositivo e tocca H Scansiona il codice QR per connetterti
superone del rebot per connetterti

ito all'interno del coperchio

- a3l su 8 Dispositiva e tocca 4= Agglungi. Seleziona guindi (§ madello del tuc

“erchera | dispositivi nelle vicinanze, Tocca il tuo robot gail'elenco dei
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3, Sequi ke istruzioni nell'app per compietars la connessiona alia rete Wi-F,

Importante: Lisare unasingola banda direte di 2.4 GHz di frequenza o a banda doppia di fregquenza 2 4/5
GHz,

Importante; Assicurati che la tua rete Wi-Fl nonabbia un firewall e non sia crittografata, Altnmenti, la
configurazione della rete potrebbe non riuscire.

4, Tenere premuta ta manopola sul pannello di controllo per 3 second), |l robat accedera alla modalita di

associazione Blustaoth P ————

5, Sequi e struzion nell'app per compietare l'associazione

Come scollegare il robot?

[l robot & automaticamente collegatn all'account Oreamehome una volia che Passociazione & completata
Danl dispositivo puo essere solo callegato a wn account. Non pud essere collegato a un altro accountallo
stessotempo

Perassociare il robot ad un nuovo account, & necessario prima scoliegario, Per scoliegario:

1. Apri l'app Dreamehome. Vai a i@ Dispositivo

2, 5ehar pad o rebat callegat al tuo account Dreamehome, scarmn a sinistrao a destra per acceders alia
pagina del rabot che desiden modificare.

3. Tocca f nell'angolo in aitoa destra.

4. Seleziona (E) Elimina.

Come condividere il tuo robot?

1. Tocca E nell'angolo in alto a destra.
2 Seleziana E Condivisione del dispositivo

Come disconnetterti dal tuo account Dreamehome o eliminarlo?

1 vaisu i@ lo }@ = ACcount
2. Seleziona Disconnettiti o Elimina Account
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5 Mappa il tuo giardino

Frima di mappare, controlla | seguents:
= [} livello di battera del robot 2 supernore al 50%.
= || coperchio protettivo di LIDAR & nmaosso,

= [lcoperchio superiore & chiuso
= |l robot si aggancia correttamente alla stazione di ricarica.

-

5.1 Crea il confine

Prima i @wviagre || processo di mappatura, tenere in considerazione quanto segue

Importante: Mon spostare manualmenta il robot guando crel || canfing, altriment: la mappatura viene
annullata.

Importante: Guando |2 mappatura inizia, non tar agganciare da remoto il robot alla base al ricanca orima
della fine della mappatura, altriment! i§ LIDAR rischia di bloccarsi e la mappatura viene annullata.

« Cammina entra 5 m dietro |l robot guando lo contralli da remoto
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|| robot pud navigare su pendenze con un'incliindzione finoal 50% (27 ). Tuttavia, per miglion risuliat: di
taglio, si consiglia di mantenere le pendenze delle aree di lavors al df sotto del 25 % (142 ).

-

« PEr areg pid strette di B0 em, impastarle come percorsi per permeattere al robot di passare (vedizezione 5.4
Imposta percorso).

<B0cm '* \ A ,n' &
N

X

5 jltuoprato £ piu alta di 4 em rispetto al terreno adiacente, tient il robot ad almeno 10 em dal bordo,
Seilteo prato e allo stesso livello del terreno adlacents, || robot ped attraversare il perimetio per ottenere
risultat: di taglio ottimal lungo | bordi

-

- ™y

= dssicurati chie gll angob di svolta siang maaggiori di 80°* _Angoli inferiori a 90° possono renderne difficiie per
iLrabot ottenere un taglio pulito

s ™)

AR,
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Avviare la mappatura:
|, Tocca Inizia a creare tramite 'app, g il robot controlla il suo stato e calibra. Lasca automaticamentes la
stazione di ricarica per fare la calibrazione. Fare atienziane.,

" ) T

* !

2. Gulga il robot fino al bordo del prato e tocca Imposta il punto di partenza per definire || punto di
partenzadel confine.

F ™

N A

i, Conerolla da remoto robot per muaverla lungo il bordo del tuo prato per creare la zona di lavoro.

Rilevamento automatico del confine

Grazie a un algoritmo diintelligenza artificiale avanzato, il robot wtilizza la telecamera trontale per rilevare
aree eroase e non erbose, consentendagll i identificare | canfim s2nza bisogno di una guida manuale
Dopo aver guidato || robot da remotoverso il bordo del pratoe impostato ol punto diinlzio, & possibile
utitizzare la modalita di Rilevamento automatico del confine. E' possibile scegliere =g il robot dayve
attraversare il perimetro per risultati di taglio ped pulit: o rimanere vicino ad esso per evitare collisian

T conssgliamo di seguere il robot darante il processo d mappatura, Se il robot non riesce a rilevare
correttamenta | confing, puol usoire dalla modalita di mappatura automatica e passare al controllo manuale
In qualsias) momento

Importante: La funzione di mappaiura automatica dovrenbe essere utilizzata durante il giorno ger
garantire una visibilita ottimale. Evita di utilizzare questa funzione in condizioni discarsa illuminazicne o
ploggia,

Importante: Assicuratl che la fotocamesa antenore del rooot s:a pulita 2 non ostruita.
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4, Quando Il robot ritorna a posto 1 m vicing al penta diinizio, puoitoccare Chiudi il confine & il contfine

~

automaticamente & completato

) o

Emmm s ———

M.

5.2 Imposta zona di delimitazione
Anche se [l robot pud automaticamente evitare gll ostacoll, & ancara necessario impostare le zone in

cul potrebbe cadere, come piscing e sabbiere, definendole come zone vietate. Per gli oogetti che vuol
proteggers [come un'aiuola, un trampoiing, unorto o La radice nuda diun albera), Impostarle come 2zone
vietate, Puoi toccare Zona vietata nell'app per continuare a creara zane di interdizione In alternativa, puol
anddre su ﬁ > Modifica mappa per creare o eliminare le zone vietate dopo aver completaio la mappa,

o

5.3 Creare pil zone ed espandere le zone esistenti
Se il tua prato e separato da strade o se hai molti prati solat, puo toccare Zona di lavero nell'app per
l2 zone in g8 >

= Per creare pil zone
continuare & creare 1a zona di lavore, Puol anche aggiungere, eliminare o modificare

Modifica Mappa quando la mappa e finita
- - - 4

-

= a0

» Per espandere le zone esistenti
Per espandere una zona esistente, tocca Zona dilavere nell'app per creare 'area che desideri includere.
Tappoagonos, verranno automaticaments unite, In alternativa, pucl andare su é
! -

5|
S& e due aree si sov
Modifica mappa = Zona di lavoro dopoaver completato la mappatura per esgandere una zona esistents
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» Per separare e combinare le zone
Per dividere una zond in area pil piccole o per unire zone che sono state divise utilizzando l'app inuna pli
grande, val a ‘ﬁ = Modifica mappa >~ Impostazioni della zona ¢ (0oca Separa o Comhbina nzll'app.

5.4 Imposta percorso

Perzone isolate, orea un percorso per cannetterie. Zane isolate senza un percorso saranno inaccessibili al
robot,

Mota: Oj detault, i robot sl muove soltante lungo |l percorso ma non tagha l'erba.

Importante: Se | tuo prato € diviso da passaggi pid attl di 4-em; posiziona un ogoetto con una pendenza
uguale Inaltezza al passaggio {come wna rampa)

freas

« Per connettere due zone di lavoro isolate

Per lezone ispiate, crea percorsi per connetterle, altrimenti saranno inaccessibili al robot. Tocca Percorso
per CIEare un percorso.
Importante: Assicurati che l'inizio e la fine del percorso siano nella zona di lavora.

i ™

» Per connettere la zona di lavoro e la stazione di ricarica

Selatua stazione diricarica non e nella zona di lavorn, deve essere creato un percorso per callegarla alla
zonadilavars, Tocca Percorso, e contralla da remoko al robot per creare un percorso che gll permetta d
tamare alla stazione.

Importante: Assicurati che un'estremita sia all'interno dell'area di lavoro e |'altra estremita sia proprio d
fronte alla stazione di ricarica. £ consigliablie allineare il percorso con la stazione diricarica

Importante: Durante la creazione del percorso di collegamento tra l'area di lavoro e la base di rlcanca, non
far aggancare il robot da remota alla base di ncarica, altrimenti il LDAR rischia di bloccarsl e la mappatura
verra annullata,
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5.5 Finire mappa

Tocca Finire Mappa quando le zone di lavorg, | percorsi e le zone di delimitazione sona completate

5.6 Aggiungi una seconda mappa

Senon o'e un percorsa tra il giarding anteriore e quello posteriore, puo creare una seconda mappa. Dopo
awver completatoia prima mappa, tocca Aggiungi mappa percontinuare 4 creare |a seconda. In alternativa
QLo NaVIGAaTe SU ﬁ = Modifica mappa e toccare Aggiungi mappa dopo aver compietato la mappatura
Una volta terminata |a seconda mappa, puoi passans da una mappa all'altra rramite é = Modifica mappa
Neota: Dopo aver cambiato mappa, verrannoe applicat | programmi e le impostazioni di taglio detla mappa
Corrente

Nota: Puoi acouistare una stazione di ricarica aggiunbva da instatiare nella seconda mappa per una
maggiore comodita. Con una stazione dincarica separata installata nelia seconda mappa, devi solo
spostare manualmente il rabot tra le due mappe.

6 Operazione

6.1 Inizia la falciatura per la prima volta

Consigll prima della falciatura;
+ lUza unafalciatrice a spinta per falciare 'erba ad un'altezza nan pid di 10 cm.
« Elimina gll oatacall inclus: detritd, mucch: di foglie, giochs, cavi e piatre dal prato, Assicurati che non o sianc

bamoini o animali-sul prato quando il robot sta falciandao.

DREAME
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« Rigmpl i buchinel pratg

« Impostia le tue preferenze difalciatura nell'app in anticlpo (come efficlenza di falciatura, allezzafalciatura e

direzione falciatura).

My

a) Avvia tramite il pannello di controllo
1, Premi il pulsante Step per aprire ||l coperchio e inseri=c il codice PIM.

2, Seleziona "Modalita® sullo schermo g premil la manopola.
e Ok

i, Gira la manopala per selezionare 1a modalita faloiatura
P e
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4, Premi il pulzants 2| e chiudi il coperchio superiore ntro 5 secondi. || robat lascerd |a stazione d

rncarica einiziera a falciare l'intera area.
(=
.' -

Ll
- mbrn

‘ -

- =
&

b} Avvia tramite app
1, Apri l'app.
2, 5eleziona una modalita di faloiatura e tocca Avvia per iniziare 1a talciaiura

6.2 Pausa
Per metterz in pawsa lattuale attivita @i faloatura, puoi premere §§ pulsante Stop sulrobot o toccare Metti in

pausa neil’apo
Nota: il robat non pud essere-auwlaio direttamente tramite l'app dopo-aver premuto il pulsante Stop. Per
nprendere l'operazione, insensa il tuo codice PIM sul pannello di controiio,

6.3 Ripristina
Per ripristinare 'attivita guando il rabot @ inpacsa, premi il B sul robot & chiudi il coperchio entro 5
zecondl Il rohot ripristinerd 1a precedente attivita o talciatura, Puoi anche toccare Continua nell'app per

ripristinare l'attwvita di faiciatura. =
] L B aEm
—_— o = . n @
L -
- -
lag %
OR
e~
E - ™
]
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6.4 Ritorna alla stazione di ricarica

Fer fartornare il robot alla stazione di ricarica, premere Ulicona O sul pannello di controlle. Confermane
la migssa In padsa o l'annullamento dell'attivita corrente, quindi chiudere il coperchio superiore entro S

zecandl |l robot tornerd sutomatic

—amente alla stazione di ricarica per ricaricarsi. In alternativa, € possibile

selezionare Avvio ritorno alla stazione nell'app perriportare if robot indietro

orR | °

7 Dreamehome App

Dove puoi esplorare di pid

Dreamehome App e piu diun contrello remato; G sono molte cose che pudi fare attraverso l'app:
completare varie impostazioni da remotao, spenmentare diverse modalita di faloiatura; modifcare | mappa
liberamente & aggustare | programmi difaloatura

7.1 Modalita falciatura

Lrobot offre v

ie modatita di taglio. Puoi anche passare tra le modalita attraversao Vapp inclusa la Falciatura

di tutta l'area, Falciatura a zone, faiciatura dei bord|, Falciaiura a punti & Modalita Manuale.

25

7.2 Forme di taglio

Personalizza il tu prato aggiungendo forme tramite ﬁ > Modifica mappa = Forme ncll'app. Le
farme definite saranno escluse dal taglio in tutte le modalita di taglio. Puol modificare |a loro posizione,

dimensione o rimuoverle in Forme
A
T

7.3 Disco di taglio EdgeMaster ™

Il disco ditagiio EdgeMaster ™ & progettata per spostarsi lateralmente quando raggiunge | bordi del prata,

garantendo un taglo piu netto. Per aoilitare guesta funzione, vai su :1_: = Impostazioni per la falciatura
dei bordi >~ EdgeMaster ™ riell'app
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7.4 Programma

Dopo chela prima mappa & stats completata, ol robot cres automaticamente due programmi di falciatura
zettimanale in base alla miswra del prato, che sono "Programma Prim/Est’ 2 "Programma Autu/iny”,
Punitoccare nel'app per definire e impostazioni precise del programma. Con la funzione programma,
puai tranguillamenta lasciare || lavoro quotidiano di faiciatura al robot. Hai solo bisoono di eseguire la
manutenzione del rooot regolarmente

Nota: Seti preoccupa che || robot possa disturbare te e o tuo vicini quando lavora in autonomia durante
determinati oran, puol andare su Impostazioni = Non disturbare & impostare
nell'agp. —

orario Mon disturbare

7.5 Blocco bambino

Setiprecccepa che | bambin possano attivare il robot, vai su Impostazioni e attiva |a funzione Blocco
bambini nell'app. Con guesta funzione attivaia, il robot sara bloccato =e nan viene esegquita nessung
operazione per 5 minut quando il coperchio & aperta,

&
=5

7.6 Protezione dalla pioggia

Seti preoccepa che le condizion metearoiogiche awwerse possana influenzare il iavoro di faloiatura, puoi
attivare la funzione Protezione dalla pioggia nelle Impostazioni sul pannello @i controllo o neli’app. Con
questa funzione akilitata, il robot metie automaticame

ncarica LI.IHT'IﬂC' pIC

B in pausa la falciatura e ritorna alla stazione di
. E' possibile impostare 'orario di protezione daliz pioggia nell'app:

Mota: Tagliare 'erba bagnata pud danneggiare il vastro prato. E caonsigliabile prelungare la durata dells
protezione per permettere all'erba di asciugarsi prima di tagliare di nuovo, |l tempo di protesiong predefinito
&di 3are, e potete aumentarlo nell'app.

7.7 Protezione dal gelo

Le la temperatura scende sotta | 82 €, |a falciatura pus danneggiare permanentementz || prato, La battena
non si carichera per motive di sicurezza. Per evitare questo, puci attvvare la funzicne Protezione dal gelo
nelle impostazioni, tramite il pannello di controllo o l'app. Questa mettera gutomaticamenta in pausa la
falciatura e rportera it robot alla stazione di ricarica quando la temperatura scende =otto | 6° €. [Lrobot
nprendera a falciare non appena latemperatura superera Qi 11*°C
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7.8 Funzioni di sicurezza

[Lrabot e dotato di diverse funzionalita antifurto, supportate dal GPS integrato nel modulo Link per una

maggiore sicarezza. Inoltre, a telecamera frontale @ ingrado di rilevare la presenza umana, rendendo il

©

robot un utile custode del giarding

3

7.8.1 Allarme di sollevamento

Con guesta funzione attivata, un allarme suonerd immediatamente quando il robot viene =ollevato, e sara

pertanio bloccato. Perriprendere 'operazicne, insersci prima Lcodice PIM sul robot

o

E

7.8.2 Allarme fuori mappa

Con guesta funzione attivata, ilrobot e bloccato e l'allarme scatta immediatamente se e fuon dalla mappa

7.8.3 Posizione in tempo reale

Con guesta funziane attivata, puoi visualizzare |a posizione attuale del robot su Google Maps

Q

7.8.4 Avviso di rilevamento della presenza umana

Juando attivato, Il robot ti notifichera al rilevamento dellz presenza umana.

I'G'I
LUd

7.8.5 Video in tempo reale

Fremere su n pErvisdalizzare un feed video in diretta dalla telecamera anteriore del robot, formendaot L2

tempaoreale iltuo d ardino in gualsiasi momenta e owvingue bl trowvi.

possibilita di monitarane in

=
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7.8.6 Perlustrazione

Mentre || robot @ in standby, puoi inviarlo a perustrare confini o punti specificl del tuo giarding navigando su

=

n = Perlustrazione nellapp.

Q2

7.9 Periodo di carica personalizzato

Per personalizzare L periodo diricarica del robot a ore specifiche, e possibile abilitare (2 funzione Periodo
di carica personalizzato tramite Impostazioni > Ricarica nell'app. Quando attivata, il robot sl carichera al
20% quando il iivello della batteria e basso, a condizione che non ci siano compiti di falciatura. Completera
una carica completa solo durante il periodo di ricarica designato. E anche possibile personalizzare || Livello
della batteria per la ricarica automatica ¢ || Livello della batteria per riprendere le attivita per
impastare | lvelll & batteria ai guali il robot tornera automaticamente alla stazione di ncanca o niprendera

le attreta difaiciatura non completate,
L 4

=N

MNota: iLteam di sviluppo Dreame effettua continuamenie aggiormamenti via etere £ manuienzione
sul firmware g sull'app. Controlla per natifiche di aggiornamento o attiva la funzione Aggiornamento
automatico per mantenere il firmeare e [app agoiarnati @ goditi pis funzionalita

8 Manutenzione

Per una migliore prestazione g duraia del robot, puliscilo regoiarments e sostituisci le parti usdarate =econdo
afrequenza indicata di seguito:

Parte Frequenza sostituzione
Lame Ogni &-8 settimane o prima
Spazzoladi pulizia Cgni 12 mes o prima

Mota: Puo: controllare il tempo rimanente per le lame e la spazzola di pulizia navigando su Impostazioni >
Materiali di consumo e manutenzione nellapp. Dopo aver sostituto | consumabill come indicato, vai alla
pagina del dettagll del consumakbele e tocca L'hoe sostituito per resettare il nmer,

Mata: Se hal deslgnato aree neltuo giarding per la pulzia e la manutenzions di routing del robot, puol
Impestare Punti di Manutenzione sulla mappa naviogando =uU Impostazioni > Vai al Punto di Manutenzione
~ Modifica Punto. Una vlta impostatl | punti di manutenzione, puot semplicemente toccare Vai per dirigere
iLrabot verso le posizioni designate per una facile manutenzione,

8.1 Pulizia

Pulisci regoiarments il tuo robot per evitare che | residui di erba e lo sparco si accumuling e ostruiscana il
discoditagio e le ructe motrici, compromettendo le sue prestazicni di taglio, aggancio e movimento. 5i
consiglia di utilizzare un kit di pulizia, disponibile nei negozi locali o onling,

& Attenzione: Prima di pulire, spegnere il robot e scolleqare la staziane di ricarica

Attenzione: Assicurati che il coperchio grotettivo LIDAR sia sul LIDAR prima di girare iLrobat al contrario par

evitare danm al LIDAR.
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» |l corpo del robot, telaio e disco di taglio:
1, Spegnere || robot.,
o %

2, Metti il coperchio protettivo sul LIDAR,

3. Gira il rooot al contrario.

4, Utilizza un tubo flessioile per pulire || corpo, L disco ditaglio esltelaio del robot,

gl’},. Attenzione: Mon toccare le fame menire pulisci iLielano. Indossa | guanti quando pulisci
Attenzione: Mon usare un’idropulitrice 2d alta pressione per la pulizia. Mon usare detergenti par la
pulizia.
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5, Usa un panno senza pelucch: per pulire attentamente il sensore Gdar,

« Contatti di ricarica e videocamera anteriore:
Usatre un panno pulite per pulire  contatti di icarica del robot e la stazione diricarica. Pulire anche {3
videagcamera anteriore. Asciugare i cantatti di ricarica e la videocamera dapo averli puliti.

* Ruote motrici:

Utllizzare una spazzola per rimuovere |l fango dalle ruote cosi da garantire una buona aderenza,

8.2 Sostituzione dei componenti

« Spstituzione delle lame

Par mantenene le iama affilate, sostituiso le lame regolarmente. 51 raccomanada di sostiture |2 lame ogni 6-8
settimane o poima. Usa sololame onginali Dreame,

M\ attenzione: 5 prega di spegnere | robot, Indossare guanti protettiyvi prima di sostituire e lame.

Meta: Sostituisci tutte e tre le lame allo stesso tempo perassicurarti un-sistema di taglio bilanciato:

1, Spegnere il robot; 2, Assicurat che il copenchio protettvo LIDAR sia

e——— SOpra,
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3, Metts iLrabot su unasuperficie morbida e
giralo al contrario,

4 Rimuovi | supporti premendo | pulsante sotto
L gizco ditagliao,

5, Rimuowvi La tama allineandeo il foro della lama
con l'asta.

7. Premi il pulsante sotto || disco di taglio e
allinea |l foro del supporio con (asta per fissare
| zupportl e le lame.

8 _Assicuratiche le lame possano ruotare
liberamente.

« Sostituzione della spazzola di pulizia
Ouanda la spazzola d pulizia per il sensore LIDAR 51 cansuma, le sue setole potrebbero stitacciars: o
deteriorars:, iInfluenzando e prestazion di pulizia, Sostitwsc |a spazzola dipulizia regolarmente per

mantenare un bean rsultato di pulizia, 5 raccomanda di sostituire {a spazzola di pulizia ogni 12 mesi o
prima,
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9 Batteria

FEr una conservazione a4 lungo termine, carica il robot ogni & mesi per proteggere |a batteria. | dann: alla
batteria causati da una scarica eccessiva non sano coperti dalla garanzia limitata. Non caricare la batteria
inunambiente con una temperatura superioraa 45° Co inferiore a 6 * €. La temperatura dello stoccagaio
alungo tarmine dalia batteria deve essere compresatra -10e 35° C. Per ndurreil danna, la temperatura
raccomandata di conservazione perla batteriavada0a 25°C.

Mota: La durata della batteria del robot dipende dalla frequenza di utilizzo e dalle ore di operazione. 5

|a batteria & danneggiata o [on pud essere caricata, non smaltire arbitrariamente |a batteria obsoleta o
difettosa. Rispetta le regoie di riciclaggio locale,

Modalita di ricarica a basso consumao:

Con la modalits di ricarica a basso consuma attiva, le funzioni non relatve a caricare saranna disabilitate
{schermao e rete saranno disattivati)

= Per attivare la modalita di ricanca a bassa potenza, tenere premuti i tast [ e Oy contemporaneaments,
guindi premere rapidamente | tasta ¢ 5 valie nello stesso momento. Sentirai un avviso vocale: la modalita
di ricarica a basso consumao e attiva

= Per disabilitare La rmodalita dincarica a bassa potenza, navwaa ilrobot o premi rapidamente S wolte il ::nLllsantE(l) L

10 Stoccaggio durante il periodo invernale

sl robot

1. Carnca completamente la batteria prima di spegnere il rabot.

2. Pulisct il robot completamente prima di consarvarlo per linverno.

3. Mettera il coperchio protettivo LIDAR.

4. Conserva il robotin un leogo asciutio ad una temperatura superiore a0° C.

= Stazione di ricarica

Srnoiiega la stazione di ricarica e conservalo in un luogo asciutto e fresco, lontano dalla luce diretta del sole.
Meta: Dopo lo stoccagglo invernale, reinstalla la stazione di ricarica e posiziona il robot al suo interno per
caricarlo, Se reinstalli ia stazione 4i ricarica in un luogo diversg, | robot aggiomera automaticamente 1a
posizione della stazione Ron appena si carica e lascia la stazione, Se riscontrerrori di posizionamento a
causa di cambiamenti significativi nel tuo giardino; si consiglia di imappare farea

11 Trasporto

Periltrasporto a lunga distanza, assicurati che il robot sia spento. Siconziglia di utilizzare I'imballaggio
originale. Pasizionare Il coperchio protettiva LIDAR.

A\ Attenzione: Spegnere (| robot prima di trasportarlo

A Attenzione: Sollevans || robot dalla maniglia posteriores, tenende | disco di taglio lontano dal corpa.
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12 Risoluzione problemi

Problema

Causa

Soluzione

Il robot non & connessn
all'app.

1, L rebot non rientra nella
copertura del segnale Wi-Fi
o nel campa det Blustooth.
2. Il robot & spento o sl sta
rigwiando.

1. Cantrolla se il robot ha completato || processo
i accensione.

2. Controlla se il router funziona comattaments.
3, fdwwicinarsi ad il robot per stakilire una
connessiane 8luetooth.

Il robat sollevato,

La ruota mon e swl termena,

|, Matti nuowvarmente | robot su una superficie
pianda.

2, In=ensc il codice PIM sul rebot @ conterma.

3. Il rabat non pud attraversare oggett pid alt
di 4 cm., Mantieni il terreno uniforme dove sta
lavoranda.

L robot nbaltato

|l rabat si ribaita pia di 37°

I. Metti nuovamente il robot su una superficie
plana.

2. Imserisdi | codice PN sul rebot e canferma,

3. lmabat non pud salire pendi supenon al 50%
(27}

ILrokzat intrappolato.

|l rabot @ imtrappolato & non
(LD LSCire.

1. Rimao gli oszacallintorno e nprova

2 Sposta manualmente || mbot su una superficie
piana & aperta dentr la mappa e cerca di nuown
|'attivita. Se contnw a incontrane quasto problema,
nprova dopo che il mbot & nelia stazone diricarica
3, Contredla se o sono buchi nel terrenc Riempi

| puch: pnma della falciatea per prevenire che il
robot sid intrappoiatn

4. Controdla se l'erba ciscostante & pio aita di 10cm
Pudi aggiustars Paltezrzs elusone ostacolo o usse
untosasrba a spinta perfalcare il prato prima per
pyitare che | mbot sla intappolato.

5 5@ |l robot & spesso invapoolato in guesta
POSIZIONE, puol impostaria come zona di
delimitanone.

Ermore ruota posterioe
sinistra/destra,

L3 ruota mon puo reotare o
Il motore della ruosa ha un
proolema,

1, Pulisci 2 ruote postenon 2 nprova.

2. 5e continul a riscontrare l'errore. prova 8
riawiare il robot.

3. 5e il problema persiste, contatta | senvizio
post-vendita,

Il 2isco di taglic non
PUS ruotare.

Il disco di taglio non pua
rugiare normatmente o

i metore di taglic ha un
problema,

1, Puliscr il disco di taglio e nprova.

2, Controlla se 'erba circostante @ pidralta di 10
Cm. Puni usare un tosaerba a spinta per falcare
I} prata prima per evitare che |l disco di taollo sa
bioccata dall'erba alta,

3, Controlla se ¢'é acqua sotta il disco di tagho,
Se c'e acgua, sposta il robot in un luogo asciutio
B riprova,

4. 5p conbinul & niscontrare L'erore, prova 8
rigwaiare il robot

5. 5eil problema persiste, caontatta il servizio
post-vendita,

Il gisco di taglic none si
mucwe varso alto o
verso il basso.

Il disco di taglio ron si
muove verso Lalto o versoil
passn,

1. Pulire il disco di taglio e riprovare.
2. 5@ 51 Contnua a rscontrang qQuesto errone,
privaa rigwiare il robaot.
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Problema

Causa

Soluzione

3, Sgil problema persiste, contattare l'assistenza
post-vendita

I disca ditaglia non si
sposta lateralmente:

I dizen i taglio non sl
sposta lateralmente

1. Pulire il siszema di taglio e rimuovere eventusll
detnti o oggett estrane,

2. Se continui & MEcontrars questo errmre, puoi
disattivare prima la funzione EdgeMaster ™,

1. Sp il problema persiste, contattare l'assistenza
post-vendita.

Errore paraurti,

li sensare del parauri
AMENOE & Costantemente
INMESCao.

|. Controlla se il robot & intrappoiato da gqualche
pare,

2. Tocca gentilmenta || paraurtl e assicurati che
rimbatzi indietro,

1. Sg continui & nscontrare L'errone, prova-a
navviare il robot,

4, Spil problema persiste, contatta i senvizio
post-vendita

Errore o canca.

Il robot sl @gganoa alla
stazionedi ricanica, ma

la corrente ricanca o'l
voltaaqio ha un problema.

1. Controlla se la stazione di canca e comettamente
connessd alla cosrrente.

2. Controllase | contatt di icanca sul robote ia
stazione di rcarica sono puliti.

3 Dopa che if controlio e terminats, proea ad
agganciare il moot di nuows nella stazione di
Mcarica.

4.5 || problema persste, cantatta il senizio post-
wendita.

Temperatura della
batteria roppo alta.

Latemperatura della batteria
Bz 60

1, Usa Il robot dove la temperatura ambiente &
inferiare a 40°C . Pudi attenderz fino a quando
la temperatura della batteria diminuisce
automaticamente.

2. Puni disattivare il robot & navviarlo dopa un
po'

3, Seil problema persiste, contatta i senvizio
post-vendita

Temperatura della
batteria troppo alta.

Temperatura della batteria =
A5%C

l. La carica patrebbe fallire quando la
termperatura della battena e superiore a 45°C
2, Usa Il robot dove la temperatura ambiente &
infericre a 40°C

Termperatura della
batteria roppe bassa:

Temperatura della batteria =
BT

1. La carica potrebbe fallire quando la
termperatura delia battena & inferiore a 8°C

2. Usa |l robot dove la temperatura amhbients &
sopral 60

LiDAR & bloccato

LIDAR & bloccato [per
esempio il coperchio
protettivo LIDAR mon & staio
rimosso).

I, Rimuavi it coperchio di protezione del ldar e
nprova.

2. 5eillidar sulla parte superiore del robot e
mclio sporco, puliscilo canun panna senza
pelucchi e riprova,

Malfunzionamento del
lidar.

I\ bdar & moito sporco oc'e
un-errare del sensore.

1. Controlla se || lidar & sporco, Pulirlo s2
NECESSATIO 2 Npoya.

2. 5e conbinue & riscontrare U'erore, prova a
nawvviare il robot.

3. 5e il problema persiste, contatta I senvizio
post-vendita
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Problema Causa Soluzione
Pulire Il sensore LDAR sulla pane superiore del
LR e sposco. I LIDAR & sporco bt con un pannc pulto. Mantenere il LIDAR

asciutio dopo la pulizia.

La temperatura del
LiDAR & alta.

Temperatura dei LiDAR =z BD
B

1. Il rabot tentera automaticamenie di tamare
alla stazione di ricarca per raffreddarsi.

2. Assicurarsi che il robot opern a una
temperatura amoients inferiore a 40 °C

3, Posizionare It robot in un'area ombreggiata,
fresca g ben ventilata. Lallarme sifermera guanda
la temperatura scendera a un intervallo nonmale.
4. 1l rabat riprendera automaticamante il
funzicnamento una volta che l'allarme si ferma.
5. 52 il problema persiste, contattare assistenza
post-vandita

Latemperatura del
LiDAR & troppo alta.

Temperatura del LiDAR = 80
e

1, Il LIDAR & spento a causa delle alte
termperature

2. Azsicurarsi che il robot operi a una
termperdtura ambiente ineriore a 40 °C .

3, Posizionare il robot in un'area ombreqgliata,
fresca & ben ventilata, U'aliarme si fermera
guando |a temperatura scendera a un intervallo
normale.

4, Be il problema persiste, contattare 'assistenza
post-vendita

Il robat & perso:

Il posizionaments & perso.

|: Contratla seil LD&R sulla superficie di ilrobot &
eporCo. Lo sporco influenza 'a locallzazione.

2 Sposta manualment= il rmbat in un oo agento
dentro la mappa @ prova-ainiziare di nuovo ['attnsta,
1 5¢ |a localizzazione non & recuperata; cantroila
damemota it robot fino alla stazone tramite [app, e
poi avaa l'attivita di falciabura

Errone sensorg.

Errore sensore;

1, Riawvia il robot € riprova,
2,5 il problema persiste, contatta it sanazio
post-vendita.

I robot & nella zona di
delimitzzione.

It robot & nella zona di
delimitazione

|, Eposta manualments il mbot fuor dall’area
vietata e niprova

2, Controlla il robot da remoto tramite l'app per
spastarlo fuor dall'area vietata e nprova.

Il rokot & fuor dalla
magpa.

I rabot & fucri dalla mappa.

1. Sposta manualmente i riobot all'interno della
maApQa & riprova,

2. Cantrolla il robot da remoto all'interna della
mappa tramite 'app e ripova.

L'arresto di emergenza
& attivato,

Il pulsante Stop sul robot &
premuto,

Insensci il codice FIN sul robot @ confenma.

Batiena scanca. |l riobat
siapegnera subito.

I} vello battena e = 10%,

Aiggancia il robot nella stazione di ricanca per
caricare,

il robat & fuori dalla
mappa. Rischio di furto.

I robot & fucri dalla mappa.

1. Imsensci it codice PIN per verificare,
2. Puoi dizabilitare 'allarme fuori mappa nelle
impostazioni sull’app.

Impassibile tomare alla
stazione di ricarica.

I robot non puo trovare la
stazione di ricarica quando
toma alla stazione di
ricarica.

|. Controlla se ci sono ostacoli che bloocana il
rabot. Rimuowi gli ostacolie riprova.

2, Controlla da remoto i robot fino alla stazone
di ricarica tramite |'app.




Problema

Causa

Soluzione

Impossibile agganciare
alla stazione diricanca.

|| robot brova la stazione
di ricarica ma non ous
agoanclarsi.

1, Controlla se le pellicole rifletienti sulla stazione
di ncarica sono sparche o bloccate,

2, Cantralla se i song astacoll davantl alla
stazione di ricarica.

3, Controlla se la stazione i ricarca e spostata.
4, Controlla se la piastra i base & coperta di
fango spesso.

5, Cantrolla se [a stazione si rova su und
pendenza.

&, venfica =e la stazione ha alimentazione

7 Aluta | robot ad agganciarsi alla stazione
ublizzanda il telecomando o manualmente.

Posizionameanto non
TILSCITD.

Posizionamento fallito
guanda il robot prova a
iniziare |'attivita falciatura,

I Il idar potrebbe essere ostruito, Sposta
manualmenta il mbot in un luogo piatio e
aperto all'interno della mappa e prova a
ncaminciare || compito,

2, 5e conbinui & incontrare Questo erore, Pproya
dopa che |l robot & ancorato nella staziane,

Spazio insufficients
per girare di tronte alla
stazione.

Epazio insufficients per

girare di fronte alla stazione.

|, & la stazione e posizionata su| bordo della
mappa o all'interno di essa, assicurars: che wisia
almeno 1 m di spazia libero tra 'asea antenorne
della piastra di base della stazione e iLlimite
dellsa mappsa; altriment, L robat potrebbe non
essefE in grado di girare.

2. 5postare la stazione, o modificare la mappa
in Modifica mappa.

Fercorso ostruitn,

Percorso ostrins

|. Controlla se & impostata una 2ona vietata nel
DBICOIED.

2. Contralis s ci sona ostacoli che bloccano il mbot.
3.5e |l mbot non riesce ancor a passare, eliminare
il percorse nell editor della mappa e impostame
LMD ML,

La telecamara antenora
£ spora.

La telecamera antenore 2
LpoIca.

Pulisci ia telecamera antenore con un panno
pulito.

C'& un problema con la
telecamera anbanore.

C'e un problema con la
telecamera antenore.

I, Pulisc) la telecamera antenare con un pannc
pulito.

2. Provare a riawaiang il rabot,

1. S il problema persiste, contattare l'assistenza
post-vendita.

Telecamera anienors
bloccata.

Telecamera antericre
bloccata.

Pulisci |8 telecamera antenorg con un panno
pulito.

Durante la mappatura
automatica sivenfica
wn errore di nlevamento
del confini,

Durante la mappatara
automatica si verifica un
grrore di rilevamenta dai
canfini

1, Assicurarsi che 'illuminazione siaidonea: luce
ne troppo forte, Re troppo soffusa.

2, venficare che Il tempo 58 s8renc, Con assenza
di nebbia o ploggia,

3, Assicurarsi che fa telecarmera antenore del
robot sia pulita e non ostrusta,

4. Assicurarsi che ia superficie del terreno sia
unfarme, poicne gl urt possong influine sul
rilevamento.

5 5Se ilriipvamento dei confin Contines & non
furzionare, passare alla modalisa di controllo

remobs per la mappatura
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13 Specifiche

Mome cel prodeto Tosaerba robobico A2 Dreame
Marchio Dreame
informazioni di
Modelin MAXARI0
base
CHmensiani 666 = 444 = 273 mm
Peso (battena inclusa) 16,4 kg
Capacita lavoratva consgliata 2000m®
—— e Standard: 1,000 m?/giormo
Gl e Efficiante: 2.000 m/giormo
Falciatura Altezra falciatura 30-720 mimi
Larghezza falcistura 22cm
Tempa di ncanca ¥ 65 min
Lnello di potenza sonora LWa 54 da{a)
Emissioni di Incertezza patenza sonora K, 3 dB[A)
rumare Leella di pressione sonora Lo 46 dB{a)
INCERIEZZe DrEssIone sonons Kpa 3 dBA)
. O~50°C
Temperna e Raccomandata; 10-35° €
Temperatura delio stoccaggio 8 ungo =10~35°C
i 0]
Condizioni di pErmine Raccomandata: C-=25° C
lavoro Falciatnce: IPXG
Oassificazione IP Stazione di ricarica: IPX4
Alimentazione elettrica; IP&7
Pendenza massima per |'area da falciare 50 % (27" )
Campo difreguanza Bluetooth 2400.0-2483.5 MHz
B0211b:1622dBmi@ 1 1 Mbops)
r - BO21 g4+ 2dBmi@s4Mbps)
PSS RS 802111 3+ 20Bm{@HT 20, HTAG)
Elustooth; 749d8m
Connessione
WIFI Wi-F1 2.4 GHz
[2400-2483 5M)
i e LTE-FOO: B1/3/7/8/ 20,244
S AL LTE-TOD: B38/40/47
GRES GPSAGLOMASS/BDS/ Galilec/ D255
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Welociia di guida sotto controila da remoto

C4A5 mis-0,8Bmis

Standard: 0,35 m/s

Motore di guida | velocis di guida quando falciz e e et
Tipo di motora Matare a mozzo
Motore falciante | velooa 2300 1/
Modelio batteria MERAT4
Bateria Tipo battena Battena aiani di litic
':falﬂam:e} Capacita nominale 000 msh
Tersone naminale 18%DC
Modello caricabatternie MPaAto
Alimentazione Yolaggio di ingressa T00~240 W AC
elettrica Vollagoio dr uscita 200 DC
Uscita cormente EF
Modelio stazione diricarica MCAl0
Voltaggio diingressao 20% DC
Stf[f::{lidi Wolagoiodr uscita 20V DOC
Ingressn coments EF
Uscita cormente 44
Lame e support di rcambiso g1
Accessaries

Modelio della lama

MEKAIO/MOBALD
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: Potenza
Uplink | Downlink Bande di
standard |Banda {I'-I:Hz] (MHz) massima di GMNSS Hadiihes
uscita RF eq
| 1920- 1980 | 2110-2170 2342
3 1710-1785 | 1805 - 1880 2342
7 2500-2570 | 2620- 2590 2312
B BB0 - 915 925 - 960 2332
\TE 0 B3 - BA2 791 -8 23432
28 703 - 748 758 -803 23132 S
GLOMNASES
1| 2570-2620 | 2570- 2620 2342 i 1559 - 1592
' M-z
Galileoy
40 2300- 2400 | 2300- 2400 2342 Q55
4 2496 - 2650 | 2496 - 2890 2342
3 1710-1785 | 1805- 1880 3042
G5
B gan - 15 915 - 0AQ 23472
| 1920- 1980 | 2110-27170 2342
WICDHMA,
B ga0- 015 035 - 960 2342

[2] | tempo di ricarica viene applicato guando i robot nioma automaticamente alla stazione di ricarica a
batteria scarica.

|2] Paesl/Regloni coperte; Albania, Andorra, Austria, Belgio, Bosnla Erzegoving, Bulgaria, Croazla, Cpro,
Kepubblica Ceca, Danimarca, Estoma, Finlandia, Francia, Germania, Greca, Guernesay, Unghernia, Islanda,
Irlanda, italia; Kosovo, Lettonia, Liechtensten, Lituarua, Lussemburgo, Macedonia, Malta, Moldavia, Monaco;
Montenegro; Olanda, Morvegia, Poloma, Partogallo, Romania, Serbia, Slovacchia, Slovenia, Spagna, Svezia,
Svizzera, UK, Ucraina,

Mota: Le specifiche sonosogoette a cambiamento poiché miglioriamo contineamenta il nostro prodotto.
Per Le ultime informazioni, visita it nostro sito web su https://global. dreametech.com.
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Traduccion del manual original

indice
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5 Crear un mapa de SuU Jardin ... s s s snamssmnsaans P124
B PLINCIO TN BIYNETIREY 5 socs eosos sons s samcions wnd w5 B0 oM KA i S A P1g9
2 D DIE A N O - e o L e e e A e i G b i P192
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1 Instrucciones de seguridad

1.1 Instrucciones generales de seguridad

«| p3 atentamente el manual el usuano y compréndalo bien antes de utilzar el producto,

« Con este producto solo debe utilizar @l equips recomendado por Dreame, Usarlo de otro moda es incormecto.
= Mo permita que [os ninos estén Cema de la maquing nitampeco gue jueguen con elia cuando esta en
marcha.

= Mo utilizar el producto en zonas donde las personas no sepan gque esta,

» Cuando se ubliza el producio manualmente can la aplicacion Dreamehome, no cora. Caming siemprg,
vigilando sus pasos en las pendientes y grocure mantener 2l equiliorio en todo momeanto,

= Eyite usar el producto cuando haya personas en la zona de trabajo, sobre todo nifios o amimales.

« 5| utiliza el producte en areas publicas, ponga sefales de adveriencia alrededor del amea de trabaio, avisando
con el texto: "jAtencian! jCotadora de césped avtomatical iMantener la distancia a la maguinal Vigile a los
mifios!®

= | leve puesto calzado resistentz y pantalones largos al utilizar el producto.

= Para evitar provocar danos al producto y accidentes con otros vehiculos v personas, no defina las zonas de
trabajoo rdtas gue atravesen as vias publicas.

» Mo toque las piezas moviles peligrosas, por ejempio el disco de core, hasta que se haya detemdo por
completo.

= Busque ayuda medica sisufre lesiones o accidentes.

= Ponga el producto @n OFF antes de guitar los bloguens, realizar tareas de mantenimiento o revisar el
producto, Si el productn viora de manesa anarmal, revise 51 ha sufndo danos antes de encenderlo de nueve: Mo
utilizar el producto si iene alguna pieza defectunsa.

= Mo ponga el cable principal por las zonas que el producto pueda cortar, Sigs las instrucciones dadas para
instalar los cables,

= Para cargar el producto, solo debe utlizar la estacion de carga que se incluye en el paguets: Hacer un uso
incomecto puede causar descargas eléctricas, sobrecalentamiento o fugas de Uguido comosivo de |a batera.
51 s@ produce una fuga de electrolito, debemaos Lavar con agualproducto neutralizante y buscar asistencia
medica en caso de gue €l liguido corrosns comtacte con o5 0jos.

= Cuando se conecta el cable prncipal al enchufe, se debe utilizar un dispositivo de cornente résidual (RCDY con
una carriente de disparo maximsa de 30 ma

« 5olo debe utilizar las baterias onginalas recomendadas por Dreame. Mo es posible garantizar la sequrdad
del producto s no se utitizan pilas criginales. Mo utilice baterias no recargables,

»Mantenga log alargadores lejos de las pieZas moviles peliorosas para evitar dafos y gue puedan entrar en
contacto can las piezas que tienen tension,

= | as ilustzaciones que acompanan este documento sirven salo coma referencia, Eche unvistazo al producto
redl.

« Mo permita nunca que 1os ninos, las personas discapacitadas, con retraso mental o sensorial, sin experencia
ni conocimientos o las personas no familiarizadas con estas instrucciones utilicen fa maguina. Las leyes locales
tambén pueden restringir la edad del operaria.

« Mo conectar mi tocar un cable dafado hasta descanectario del enchufe. 5 se dana el cable durante la
utilizacion, desconectar 2l cable del enchufe, Un cable gastada o dafada aumernta el nesgo de sufrir una
de=zcarga elgctrica y debe cambiarls el personal de seryvion,

= Mo empuje can fuerza o rapidamente ¢l producto, ya gue esto pueds danario.

= Para mantener gl cumplimienta con ei requisito de exposicion & RF se debe maniener una distancia de
separacion de 35 cmentre el dispositivo y 13 persona

= Para recargar la bateria, utilice nicamentz la unidad de suministro desmantable proparcionada con este
dparatao,
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1.2 Instrucciones de seguridad para la instalacién

= Eyite instatar |a estacion de carga en sikios en los que las personas puedan tropezar.

= Mo instale la estacion de carna en sitios con fiesgo de que el agua se quede estancada.

= Monstalar L estacion de carga, incluyendo los accesorias, a menos de 60 cm de cualguier material
combustible. Un falio de funcionamiento ¢ &l sobrecalentamients de |a estacion de carga y de la fuentz de
alimentacian pueden suponer un nesgo de incendio.

1.3 Instrucciones de seguridad para la utilizacion

= Mantenga manos y pies lejos de las cuchillas giratarias. Mo ponga las manos o los pies cerca o bajo el
producto cuando este en marcha.

= Mo levante N mueyva el producto ceando-este en marcha,

s | tibce el modo aparcarmiento o ponga en OFF 2! producto cuando haya personas, sobre todo nifos o
animales, en la zona de fraba|o.

= Aspgurese de que no Naya piedras, ramas; herramientas o jJuguekes encoma del cesped. De lo contranig, las
cuchilias podoan resultar danadas sl contactar con un obpemo,

= Mo debe dejar objetos enoma del preducto o de la estacicn de carga.,

= Mo utilice el producto en caso de gue el botwon STAP no funcione.

= Byite las colisiones del producto Con personas o anmaies. 5l una parsona o animat esta en la ruta del
dispositivo, Detengalo de iImmediato:

 Apague siempre el producto paniendala en OFF cuando no ko este usando

« Mo debe utilizar el produocto al misma tismpo que un aspersor emergente. Puede usar la funcidén Programar
pars asegurarse de gue 2l producto y el aspersor emergente no 52 ponen 2n marcha al mismo tiempo.

= Evite poner un canal de conexsdn en el iugar conde estan instalados los rocizdores emergentes.

= Mo use el producto en zonas de trabajo con agda estancada, por gjempls, si llueve mucho o hay charcos de
20U

1.4 Instrucciones de seguridad para el mantenimiento

= Ponga el producio en OFF para labores de mantenimients,

= A terminar L3 impieza, asegurese de colocar el producto sobre el suels con Una ahentacidn normal, nuncs
boca abajo.

« Mo de |3 vuelta al producto para lmpiar el chasie. 5i le da la vaelta para limpiario, asegurese de ponerlo
cormectamente despugs. Esta medida de precaucion 25 NECESAria para evitar que entre agua al motory gue
B5to puada afectar a su funcionamiento normal

« Desconectar el enchute de 1a estacion de camga o opere el dispositvo de desactivacion antas de proceder a
limgiar o hacer el mantenimiento de la estacion de camga,

= Mo utllizar implador a alia presion ni disolventes para la impleza del producto.

1.5 Seguridad de la bateria

Las paenas de ones de lito pueden llegar a explotar o provocar incendios sl se desmaontan, sutfrenun
coroorcuno, estan expuestas al agus, al fuego o a las altas temperaturas. Debe ubihzarlas con cuidado, no
desmontar ni abnr la batesia y ewvtar cealguier too de maltrato electnoo o mecanico, Guardelas lejos de la uz
solar directa

1. 5olo aebe ublizar el cargador de baterias y la fuente de alimentacion que suministra el fabricante:
Utiizar un cargador v una fuente de-abmentacian no adecuados puede provocar descargas electrnicas yio
sobreczalentamiento.

2 (WO TRATE DE REPARAR © MODIFICAR LAS BATERIAS! Los INtentos Ce reparacion pUeden provocar lesiones
personales graves, por expiosiones o por descargas elecincas. En caso de fuga, sepa gue los electrolitos
liberados son téxicos v Cormsaos.

3. Las baterias de este aparato solo pueden ser cambizdas por personal cualificado.
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1.6 Riesgos residuales

Para evitar lesiones, utibzar guantes de proteccion para cambiar las cuchiilas,

1.7 Simbolos y calcomanias

ADVERTENCIA -
Lea las instrucciones de uso antes de usar la maguina.

ESl=1S

=
=

ADVERTENCIA -
Mantenga una distancia segura a la maquina cuando la utilice.

o[>

-
|

"B

ADVERTENCIA -

Utilice el dispositivo de desactivacion antes de trabajar o levantar
la maquina.

ADVERTENCIA -
Mo se suba a la maquina.

ADVERTENCIA -

No se permite desechar este producto como si fuera basura

doméstica. Aseglrese de que se recicla siguiendo los requisitos
legales locales.
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Este producto cumple con las directivas CE aplicables.

Clase Il

Lea las instrucciones antes de cargar.

=== Corriente continua

B Clase II

USO PREVISTO

El producto de jardin esta destinado a la siega de césped domiestico, Esta disefiado para cortar a menudao,
manteniendo un ceésped mas saludable v can mejor aspecto que nunca. Dependienda del tamano de su
résped; su cortacésped puede ser programado para operar en cualguier momento o frecuencia. Mo es
adecuado para cavar, barrer o limpiar nieve,

€

Por L2 presente; Kutting Technology {Suzhow) Co., Ld, declara que el modelo del equipa radioetéctrica, Dreame
MEXAR2T0, cumple can ia Directva 201 4/53/UE. El texto completo de |2 declaracion UE de conformidad

esta disponible en la siguiente direccicn de Intemet: i
conformity,

Para el manual electranico detallado, vaya a
fags.
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2 Introduccion del producto

2.1 Contenido de la caja

@ cubierta protectora del lidar @ Elrobot
o Torre de carga e Placa base
{con un 10 m cable de extension)
e Fuente de alimentacion @ Cepillo de limpieza
o 8 tornillos, una llave hexagonal @- Cuchillas y soportes de repuesto x 81
9 Manual de usuario @ Pafio sin pelusa

0 Guia de inicio rapido
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2.2 Resumen del producto

Botan de parada

LiDAR
Perilla
Luz de estado
Eniai Pantalla
de carga
Asa
Compartimento de
Disco de cuchilla la bateria
EdgeMast_er ™

Modulo de enlace

Rueda frontal

Rueda motriz "

Camara frontal

|1] Equipado con motores de cuba.

2.3 OmniSense ™ 2.0: Sistema de deteccion ultra 2D con cdmara Al

Eleya el cuidadodel césped a otronwvel con Omnisense ™ 2.0, un sistema revolucionano de deteccian ultra
10, equipado con una camara HER asistida por algoritmos, que ofrfece una percepion mas completa y
detallada del entorno 30 dal jardin

«3:{ Sisterna de deteccian ultra-
= sensible 30 OmniSenze™ 2.0

e

i 4\ Evitacion de obstaculos
f L omnidireccional rﬁ-
- 0 mejorads con 18
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2.4 Mddulo de enlace con GPS y conectividad 4G

El robot estd equipado can un Maddulo de enlace que proporciona el senvicio Link, ofreciendo conectividad a
lared mowil 4G,

Activa el servicio de enlace

Encienda el roboty el Servioio de enlace se activard automaticamente. il s iluminara en la pantalla del
roboty enla aplicacion, Indicando gue |a activacion ha sido exitosa. Puedes ver el estado de wso del Madulo
de enlace y del Servicio de enlace bajo Conexiones en la aplicacion.

Con el servicio de enlace activado, pusde monitorizar de torma remota el estado de su robot e iniciar
tareas de cofte sin una conexicn We-FoAdemas, 2l madulo incluye un GPS Integrada para el seguimiento de
ubicacion en tlempo real, meyarando las capacidades antirrobo del robot. Puede rastrear su ubicacion en
cualgu:er momento v desde cualquier lugar, y recibir notificaciones si se desplaza fuera del area designada
del mapa.

El servicio de enlace se ofrece sin coste durante los pnimeros tres aios desde el momento defa activacion
Para ampliar el servicio tras su vencimienio, pongase en cantacto con el equipo de servicio pasyenta de
Dreame er: aftersales@dreame.tech.

Importante: £l modula de enlace esta disefiada para ser usado exclusivamente con los robois cortacesped
de Dreame; 5ise detecta un estaco anormal en el servicio de enlace, oe le puede suspender el servicio. 51
esto ocurre, pongase en cantacto con el equipo de servicio posventa de Dreame en aftersales@dreame.
tech para ayudarlo a restablecer el servicio.

Importante: Sino contacta con el servicio posventa de Dreame para renovar el servicio de enlace dentro
de un-afo después ce suvencimiento, su Mocuio de enlace sera biocqueado, Para reactivar el servicio, debe
lizvar el Madulo de enlace a un centro de servicio posventa de Dreame. Pueden aplicarse cargos adicionaies
por FEQAracion ¥ mantenimiento para ia reactivacion. Por favor, preste atencion 2 las notificaciones an ia
aplicacian sobre este asunto, Para verificar |a fecha devencimiento de su servicio de enlace, vaya & Ajustes
= Conexiones = Madulo de enlace n [ aplicacion.

(Como quitar el modulo de enlace?

Precaucion: Por favor, use guantes de protecoan para evitar lesiones,
Precaucion: Asegurese de gue la cublerta protectora este en el LIDAR antes de voltear el robot.
@ ~paogue el robot,
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#) Cologue el robot en una superficie suave y ponoalo boca abajo.

9 Afloje los 4 tomillos con wun destornilladar para retrrar la cubieria,

2.5 Sensores

Nombre Descripcion

Obtiene informacian del entorno y facilita el posicionamiento, la evasian de obstaculos y
la deteccion de aguay suciedad del rabot

LIEaR Alcance de deteccion (a 100 k1x); 40 mcon 18-% de ceflectvidad; 70 m con 80 % de
reflectividad

Campo de vision: 360° (honzanial} = 5%° Vertical)

Detecta obstaculos, limites det cesped y presencia humana,

Eﬁ__‘::f;f Angulo de vision: B%° [harizontal), 5B° {vertical), 97° (diagonal)
Resolucion: 2. MP
GRS El madulo de enlace con GRS integradao esta instalado en el robot, Puede rastrear [a

ubicacion del robot en tiempo real en Google Maps a traves de (a aplicacion,
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3 Instalacion

3.1 Elija una ubicacion adecuada

= Cologue la estacion de carga en unasuperticie nivelada cerca del borde del césped v un enchufe. Se
recomiends colocar la estacidn de carga en una zona con una buena sefal Wi-Fi

Mota: Utilice su dispositivio mavil para ayvudar a comprabar la intensidad de a3 sefial wi-Fi de la uhicacidn.
Una buana sefal Wi-Fi mejora la estabilidad de la conexion entre 2l robot v la app.

Importante: Asequrese de que el sueioes losuficientemente blando para permitic e instalacion de
tamilios,

Importante: 5ila estacion de carga estd en una pendiente, asegdrese de gue la inclinacion no sea
demasiada pronunciada para evitar gue el robot se deslice hacia atras y no pueda acoplarse,

i A h
.1
h
{1
458 '\.q
3
y
h
m | \
)
"y
I".
e i

« Mantenoa al menos 1 mde espacio libre sin obstaculos a la izquierda, a la derecha y delante de la
estacion de carga. Asegurese de que |a hierba gue rodea la ubicacion sea mas baja de & em_5i la hierba e
mas aita, cortela primers con un cortacasped de empuje. La hierba alta puede dificuliar al rebot el regreso

& 13 estacion ge carga

. "y

(i |

fim A
e

i
|
[
i
*
i
i
o
'
0
.

I\‘_-.

3.2 Instale la estacion de carga

ﬂFl_-E la placa base alsuelo con los tormillos suministrados utilizando La llave hexagonal.

c B

i =
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@ inroduzea la torre de carga en (a placa base hasta que escuche unclic,

'

-

N

~,

a

9 Insarte el cepilio de Impieza eniatome de carga alineando la lengueta con la ranura,

~

LS

~,

—

@) Conecte {a fuente de alimentacidn al cable de extension y luego a un enchufe. Mantenaa la fuente de
alimentacian al menos 30 em porencima del suelo

Mota: El indicadar LED en (3 estacion de carga estars constantemente en azul cuando hay

alimentacian.

p

.

-,

@ Retire la cubierta protectora del LIDAR
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@ Ponga el robat 2 cargar en la estacion, Asegdrese de gue los contactos de carga del robot y de La
estacion de carga esién conectados comectamente

Mota: La luz indicadora parpadeara en verde cuando €l robot 58 esta cargando cormectamente en la

estacion de carga.

Mota: 5i desea anadir un garaje para una proteccion adicional, utiice el garaje Dreame correspondients,
disponible en tiendas iocales o en linea. El uso de un garaje que no sed dreame puede causar problemas

durante La recarga.

b

Indicador LED de la estacion de carga

Color de la luz del indicador
LED

Significado

1. La estacidn de carga tere un problema (por ejemplo, un preblema
de commiente o tension de cargal

Aojo parpadeantz/fijo

2 Elrobat se acopla a la estacion de carga, perd la canga no 8s
normal (por ejemplo, los contactos de carga tienen un cortocircuito)

Azuitiyo

La estacion de carga tiene corriente. El robot noesta en la estacian
de carga.

Verde parpadeante

Elrobot se esta cargando en la estacon

Verde fiio

El robot se encuentra €n la estacidn de carga y esta completamente
cargado

4 Preparacion para el primer uso
4.1 Familiaricese con el panel de control

' ™

Pantalla
Encendido/apagado Iniciar
Perilla
Atrdas Volver a La estacion




Estado

Mivel de batera {muestia el nivel de bateria actual).

Carga (el robot se acopla comectament2 en |a estacion de carga)

Bluetooth (el robot se conecta a la app por Blustooth)

Wi-Fi (el robot s conecta a la app par @ red Wi-Fi)

Senicic de enlace (8l servicio de enlace esta activado),

(@

Programa {s& ha programado una tares para hoy ¥ todavia no ha empezadn)

Controles
Boton Funcion
- - oar r mant = I I 23

Encendido (.l) _I-".3|.3 encender o apagar gl r|:|I:|_|:| r:'l_.I'I.E-"II;Id_EIIJL-GIj’.:I &l boton 9 durante 2
segundos. Asegurese de gue esie fuera de la estacion de carga.
Rara iniciar el carte de toda el drea o réanudar tareas pausadas, pulse el boton 03] |

Iniciar =| luego cierre la cubierta en 5 seguados. L3 tarea se cancelard sila cubierta no se cierra
en 5 segundos
Volver a la Para enviar el robot de vueita a la estacion de carga, pulse el bown O, luego ders

estacion Cr

la cubierta en 5 segundos. La tarea se cancelara sild cublerta no se cGerraen 5
segundos.

Atras o Para navegar un nived hada ariba en el mend, paise & boton D
Fara confirmar a selecoon en los mends, pulse la penila
perilla Para activar £ modo de emparejamiento Bluetooth, mantenga pulsado la penila
durante 3 segundos.
Gire la penila en sentido horaro/ anbhorano para navegar por el mend.
. Para restahlecer 8 robot a |os ajustes de fabrica, mantenga pulsados los botones B v
Iniciar + Atrds TR REf . i .
2 al mismo tiermpo durante 3 segundos: Ei cadigo PN no se borard
Volver a la Manterga pulsados os botones £y D al mismo Sempo durante 3 segundos pasa
estacion + acceder & la pagina Acerca de en Configuracion, La paging Acerca de desaparscerd
Atras tras 5 segundos
Para resablecer &l codigo PN, mantenga pulsada la penila y el bomdn K al mismo
Perilla + Atras A bRk P, 9
tiempo durante 3 segundos.
Pulse el bomn Parada para abriria cubieria supenar y detener el robot Tebe intraducir
Parada P e b bl ;

el codigo PIN en el panel de control para reanudar la operacian.
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Resumen de la estructura del ment
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*Podria actualizarse dependiendo de la version del software.

Luz de estado en el robot

Color Significado

Rojo fijo Ha ocusrido un error
Azuifiio Elrobot esta en modo
Farpaden azul El robot esta realizando una tarea o @sta en pausd

_amaard rrontal a 1re

farpaden amarilio

Nota: Puedes personaliza hot en Ajustes = Luz
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4.2 Configuracian inicial

Cuando se enciende el robot par primera vez, se deben realizar algunas configuraciones basicas antes de

gue el robot este isto para empezar a trabajat

@ Fresione el botan de Parada para abrir la tapa sepenor

#) Mantenga pulsado el boton de ('_) del panel de contrel durante 2 segundos para encender el robot.,
Nota: £ robot encenders autamaticamente cuando se acople a i3 estacion de carga
000 0

&) seleccione elidioma gue prefiera
Gire la perilla en sentido fararia para bajar ¥ en sentido antihorana para subir a ls hora de elegir el idioma
Pulse la parilla para confirmar

e 1 A

@) Establezca un codigo PIN
1, Gire |a perilla paraslegirun numero del 0 ai 9, Girela en sentido hom@ric para aumentar el numero de 029
v ensentido antihorario para reducirlo.. Pulse la perilla para

lecer el siguiente digita. Para modificar el
digito anterioe, gire la perilla 2n sentido antihorario hasta que el ndmero legue a 0y vuelva a giraria una vez
mds.
Importante: o

tablezca « 0000 como codigo PIM.
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2, Vuelva a introducir €l codigo PIN para completar |a configuracion,

Nota: 5i las dos contrasefias nocoinciden, vuelva a introducir la nueva contrasefia,

@ Conecte el robot a Internet

Escanee el cddigo OR para descargar la aplicac

n Dreamehome en su disg

de Google Piay,

Downlead on the Get it on

App Store P Google Play

12 Conectivioal

ot estd equipado can el Madulo de eniace ¢ g GRS ntegrado. Sir

1plEtar ta conmg ur

Fi para un mejor rendimiento

Antes de la configuracion de la red:
= Acegurese de gue 2l robot v su dispositiva movil estan en la misma red Wi-Fi

entra a menos de 10 metros del robot.

s Acpgurese de gue su dispositivo m

SigUiertes metodos

Ve a = Dispositivo ,-':-L'..HEscanearel.cc'rdjgu QR para conectarse Cscanea

tel robot para conectar,

2 Dispositivo :-':'...—}—Agregar LisEQDO 5

lrobot buscara dispositivos cercanos. Toca tu robot en I3 fista de
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3, Sigue Llasinstrucciones en la aplicacion para completar la conexion a la red wi-Fi.

Importante: Litilice una red de banda dnica de frecuencia 2,4 GHz o una red die banda dual de frecuencia
2,475 GHz.

Importante: Acegurate de gue tu red Wi-Fi no tenga un firewall y no esté cifrada, De lo contrario, |a
configuracion de la red puede fallar.

4, Mantenga pulsada |a perilla del panel de cantrol durante 3 segundos y el robot entrara en elmodo de
empargfamienta Blustooth, P ————

5. Par favor, sigue lasinstrucciones en la aplicacion para completar el emparejamiento

JCadmo desvincular el robot?

El robot se vincula automaticamente a la cuenta de Dreamehome tras completar el emparejamiento. Cada
dizpositivo puede estarvinculadoa una sola cuenta. Mo se puede vincular a otra cdenta 2l mismo tiempo
Para emparejar el robot con una nueva cuenta, pnmera debes desvinculario: Para desvincularlo:

1. Abre ia aplicacion Dreamehome. ve a i@ Dispaositive

2. 5l tienes vanos rebaots vinculados a tu cuenta Dreamehome, destiza hacia la 1zguiernda o hacia la derecha
para accederala pagina del robot gue deseas editar,

3. Toque + en la esquina supenar derscha,

4. Selecciona () Borrar,

(Como compartir tu robot?

1. Tague E &n la esguina superior derecha.
2. Selecciona [ Compartir dispositivo.

JComo cerrar sesidon en su cuenta de Dreamehome o borrarla?

1. ve 2 @ Mi=(2) - Cuenta
2. Selecciona Cerrar Sesion o Borrar Cuenta.

183



DREAME

5 Crear un mapa de su jardin

Antes de crear el mapa, compruebe o siguiente:
= El nivel de bateria celrobot es superior at 50 %
=5g ha retirado la cublerta protectora del LIDAR,

= | a tapa superior esta cerrada
« (| robot se acopla carrectamente en la estacion de carga.

P

b

5.1 Crear el limite virtual

Antes de iniciar 2l proceso de mapeo, recuerde Lo siguients

Importante: Mo mueva el robot manualmente cuando cree el limite, de lo contranno, fallara el mapeo,
Importante: cuando emplece el mapeo ; no acople el robot a la estacion de carga de forma remaota hasta
gue finalice el mapeo. De io contrario, el LIDAR puede bloguearse y hacer que el mapeado talle.

= Camine a menas de & mpor detras del robot durante el proceso de mapean.

*J

« (| robot puede navegar por pendientes con una inclinacion de hasta el 50% {272 ). Sinembargo, para
obtener mejores resultados de corte, se recomienda mantenar: las pendientes de las dreasde trabajo por
debajo del 25 % (14% ).
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= Para dreas mdas estrechas de B0 cm, configlrelas como caminos para permitir gue el robot pase (ver
secoinn 5.4: Establecer camino).

A B A58
X X

= 5) tu cespad es mas de 4 em mas alto que el terreno adyacente, manten el robot al menos a2 10 cm del

borde: 5itd césped esta al nivel del terreno advacente, gl robot puede cruzar el perimetro para obtener
resultados de carte dptimos a lo largo de los bordes.
' T

= Asegurate de que losangulos de gira son supericres a 90° . Los angulos merares de 90° pueden dificuitar
gue el robot logre un corte limpio,

' . =
i "y
1
1 m
| M
L A
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Iniciar mapeo:
|, Pulce Empezar a crear en la app, v el robot comprobara su estado y se calibrara, Abandonara
automaticamente (g estacion de carga para realizar §a calibracion. Tenga cuidadao,

o "

N

2. Gule el robot de forma remota hasta el borde de tu cesped y pulse Establecer un punto de iniclo para
definir el punta de micio del limite

F ™

N A

i, Controie el robat de forma remota para moverlo par el borde

delc2sped para crear la zona de trabajo
Deteccidn automatica de Limites

Basado en un algoritmao de 1A, elrobot utiliza suw camara frontal para detectar zonas de césped v sin cesped,
Iz que le permite identidicar los limites sim necesidad de un guiado maniual

Despues de guiar el robot de forma remota al borde delcesped yestablecer el punto de iniclo, puede usar
gl modo Deteccidn automatica de limites. Puede elegir =i el robot debe cruzar el perimetro para abienar
resultados de carte de bardes mas limpios o mantenerse cerca de 2l para evitar atascos

Kecomendamaos seguir al robot duranie este proceso. S el robot no detecta correctamente los limites,
puedes salir del modo Deteccion automatica de limites y cambiar al contral remoto encualguer momento,
Importante: £l modo Detecoign automatica de limites debe usarse durante el dia para asegurar una buena
visibidad. Evite usar esta funcion en condiciones de poca Wz o lluwa

Importante: Acegurese de que la camara frontal del robot esté impia v sin obstroccicnes

] - [ 1R L] — - s
L] a
Ll -
L] . L




4, Cuando el robot vuelve & estar a1 m del punto de inicio, puede pulsar Carrar limite v el imite se

completara de forma automatica,

~

-

Ilf ™5
i
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5.2 Establecer zona prohibida

8

Aungue el robot evita obstaculos automaticamente, es necesaric establecer zanas prohibidas en areas

de riesgo de calda, comao pistings a fosas de arena. s hay objetos gue qQuiengs proteger [camo un
macizo de flores, una cama elasbica, unhuerto o una raiz de arbol gxpuesta), establécalos como zonas

prohibidas. Puedes selecoionar Z2ona prohibida 2n la daplicanion para seguir creando zonas granibidas.

AllErnativamente, vé a é = Edicién del mapa para crear o eliminar zonas prohibidas despues de

completar el mapa.

5.3 Crear mas zonas y ampliar las zonas existentes

= Para crear mds Zonas
Situ césped estaseparado por CaminGs o s tiegnesvaros céspedes disiados, puedes pulsar Zona de
trabajo en 13 app para continuar creando la zona de trabajo con el control remoto: También puedes afadir
nas en ﬁ = Edicidon del mapa cuanda el mapa se haya terminado
- e

eliminar o modificar Las 2o
w8 g

B -—
]

Fara expandir una zona existents, toca Zona de trabajo en la aplicacidn para crear el area que deseas

w4

!

-

= Para expandir las zonas existentes
inclulr. 5 las dos areas se superponen, Se fusionaran automaticamenta: Alternativamentie, puedes ir 2 ﬁ =

Edicidn del mapa > Zona de trabajo despuses de completar el mapec para expandir una zona existentes
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» Para separar y combinar zonas
Para dividir una zona en dreas mas pequefias o para combsnar zonas gue fueron divididas usando la

aplicacidn @n una mas grande, ves a é > Edicién del mapa > Ajustes de la zona v [CCa Separar o
Combinar en |3 aplicacidn

5.4 Establecer camino

Sitiene zonas aisladas; cree un caming para canectarlas. 51 las zonas asladas no tienen un camino, el robot
no podra acceder a ellas,

Maota: De forma predeterminada, el robot solo se mueve a Lo largo del camino sin cortar el cesped.
Importante: 5i sU cesped esta dividido por caminos mas altos de 4 em, cologue un objeto con una
pendientz de la misma aliura hasta el camino (como una rampa)

e as

=4cm
= Para conectar dos zonas de trabajo aisladas
Sitiene zonas aisladas, cree un caming para conectarlas, de lo contrario, el robot no podra acceder 3 ellas.
Fulse Caming para Créar un Caming

Importante: Acequrese de gue el iniclo v el final del camino se encuentran en la zona de trabajo,

Fas Ny
3 —
* -
- fiEz

b

« Para conectar la zona de trabajo vy la estacion de carga

5l la estacion de carga no se encuentra en la zona de trabajo, se debe crearun caming para conectarla a la
zonade tratajo. Pulse Caming pard crear un caming gue permita al robot regreszar 4 1a estacion de carga
Importante: Asegurese de que un extrema este dentro del area de trabazo y el otro extremo este justo
frente a la estacion de carga. Es acansejable alinear 2l caming con la estacion de carga.

Importante: Cuando cree rutas para conectar la zana de trabajo vy la estacion de carga, procure no aceplar
gl robotde manera remota en la estacion de carga. De lo contrario, el LIDAR puede bloquearse ¥ nacer que
gl mapeado falla
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Pulse Finalizar el mapa cuando se compieten las zanas de trabajo, los caminas y las zonas prohibidas.

- "!h -

5.5 Finalizar el mapa

5.6 Anadir un segundo mapa

51 no hay un caming entretu jardin delantero y trasero, puedes crear un segundo mapa, Despues de
completar el pnimer mapa, toca ARadir mapa para continuar creando el sequndo. Alternativaments,
puedes nawagar a ﬁ = Edicidn del mapa y tocar Afiadir mapa despues de completar el mapeo. Una vez
gue hayas terminado el sequndo mapa, puedes cambiar entre mapas a traves de é = Edicién del mapa.
Nota: Despues de cambiar el mapa, se aplicaran las horarios v contfiguraciones de corte el mapa actual.
MNota: Puedes comprar una astacion de carga adicional parainstalar en el segqundo mapa para mayor
comodidad. Con una estacian de carga separada instalada en elsegundo mapa, solo necesitas mover el
robot manualmente entre ios dos mapas ~

6 Funcionamiento

6.1 Iniciar el corte por primera vez

Consejos antes de cartar el césped:

= Litilice un cortacesped manual para reducir la altura de la hierlza a 10 cm o menos.

s Elimine los obstaculos como escombros, montaones de hojas, juguetes, cables y piedras, Asegurese de que

nio hay nifios nimascotas en el césped cuando el robot lo @ste cartanda.

= Rellene [os agujeros del cesped,

= Algste sus preferencias de corte en la app de antemano (como la eficiencia, la altura y la direccion de

corte) @

DREAME
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a) Inicio mediante el panel de control
1, Pulse el boton de parada para abrir |z cubierta e Introducic el codigo PIN

i, Gire la periiia para seleccicnar el modo de corte.
B — B ——
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4, Pulse gl patan [ v cierre la cubierta superior 2n 5 sequndos. B robot saldra de [a estacion de carga y
comenzara a cortartoda el Ares

-
] m e
- TR
3 -
.'-
W &
.

b} Inicio mediante la app
l. Abrafa app
2. Seleccione elmodo de corte y pulse Iniciar para iniciar el corte

6.2 Pausar
Fara pausar latarea de corfe actual, puede pulsar el botdn de parada del robot o Pausar en 13 apo,
Meta: El robot no se puede iniciar directamenta a traves de |a aplicacian después de presionar 2| botan

Detener, Para reanudar la operacion, ingrese su codigo PIN en el panelde control.

-"2'—:
--.I-ﬁi-
B [
_. .--
DR et

6.3 Reanudar
Para reanudar latarea tras pausar el robot, pulse 2l botdn [ en elrobot v cierre la tapa superior en 5
sequndos. Elrobot reanudard la tarea de corte anterior. También puede pulsar Continuar en la aplicacion

para reanudar la tarea de corte - BT
4 -
¥ # CTa T
 — = = a m
- -
- E
OR
-
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6.4 Regresar a la estacion de carga

Para enviar el robot de vuelta a su est

stacidn de carga, pulza el Oy en &l panel de control. Canfirma la pausa
o cancelacion de la tarea actual y cierra la tapa superior 2n un plazo de 5 segundos, ELrobot regresara

gleccionar Iniciar el

automaticamente a {a estaclon de carga para recargarse. Alternativaments, puedes s
regreso a la estacion en la aplicacion para enviar el robot da vuelta

orR | °

7 App Dreamehome

Dénde puede explorar mas

La app Dreamehame s mas gue un cantrol remota. Hay muchas cosas que puede hacer con la aplicacion:
completar varas canfiguraciones de forma remota, expenmentar diferentes modos de corte, editar el mapa
con libertad yajustar los programas de corte.

7.1 Modos de corte

oftece distintos modos de segado. Puede cambiar entre las m

jos enla app, entre los que se
incluven Corte de todas las zonas, Corte de zona, Corte de 5, Corie par puntos y Modo manual

7.2 Formas de corte

Personalice su césped afadiendo farmas a traves de :ﬁ > Edicidn del mapa = Formas en la aplicacian
Lasformas definidas =e excluiran del corte en todos losmodaos. Puede moditicar su posician, samafo o

eliminarlas en Formas,
L4
= O
S=20

7.3 EdgeMaster ™ Disco de cuchilla

El disco de cuchillas EdgeMaster ™ esta disefiado para moverse hacia el lado cuando aicanza los bordes

del césped, asegurandc un corte mas Umpio. Para habilitar esta funcion, vaya -_-'|:—____»: = Ajustes de corte de
bordes > EdgeMaster ™ &n la aplicacion
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Tras completar el primer mapa, el riobot crea automaticamente dos programas de corte semanaies de
acuerdo con eltamanao delceésped, que scn el «Programa de Prim y Ver: vl «Programa de Ot e Invs

7.4 Programa

Puede pulsar en la aplicacion para realizar la configuracicn detallada de la programacian, Con
la tuncion de programa, puede dejar completamente el trabajo de corte diano al robot Solo hay gue
mantener 2l robot con regulandad

Mota: 5i le preocupa que el robot pueda molestane a usted o a sus vecinos al ira

bajar de tarma autonoma
durante ciertas horas, puede ir a2 Ajustes = No molestar v establzcer un tiempo de Mo molestar=n la app.

7.5 Blogueo infantil

4l |2 preccupa gue los ninos puedan wtilizar el robot, vaya a Ajustes vy active |a funcion Blogueo infantil
enla app. Con esta funcion activada, el rooot se Blogueara si no se realiza ninguna operacian durante §
minutosmientras la cubierta esta abierta.

&
=5

7.6 Proteccion contra la luvia

Site preccupa gue las condiciones metecroldgicas adversas puedan afectaral trabajo de corte, puedes
actovar la funcian Proteccion contra la luvia 2n Ajustes en el panel de control o en ta aplicacion. Cuando
estz funcidn estd activada, el robot pausa automaticamente el corte y regresa a la estacion de carga
cuando leeve, Puedes establecer eltiempo de proteccion contra |3 luvia en la aplicac

falyl

MNota: Cortar el césped mojado pusde danar su césped. Es recomeandable extender la duracion de la
proteccion para permitir que el césp e segue antes de cortar nuevamente. Eltiempode proteccion
predeterminado es de 2 horas, v pdede aumentarlo en la app.

7.7 Proteccion contra escarcha

Sila temperatura baja de 8® €, la siega puede danar permanentemente el césped. La bateria no se cargara
como medida de seguridad. Para evitarlo, pugde activar 12 funcion Proteccion contra escarcha en los
Ajustes, va sea atraves del panel de control o de la aplicacion, Esto pausara automdticamente iasiegay
enviara el robot de yuelta a la estacion de carga cuando la temperatura baje de 8 C. El robot reanudara la
siega cuando la temperatura supere laos 117 C

— <)
=%y @
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7.8 Caracteristicas de seguridad

El robot viene con multiples funciones antirobo, alimentadas por el GRS integrado en el madulo de enlace

para mayar seguridad. Ademas, la camara frental puede detectar la presencia humana, o gue convierte al

©

robot en un guardian eficaz dei jardin

3

7.8.1 Alarma de elevacion

Con esta funcion activada, sonard und alamma inmediatamente cuandao se levante el robot, y el robat se

btogqueara. Para reanudar la operacion, introduce primero 2l codigo PIN en el robot

o

E

7.8.2 Alarma de fuera del mapa

Con estafuncion activada, el robot 2 blogueard v se activara la alarma si esta fuera del mapa.

Yy

Con esta funcion habilitada, puede ver la ublcacion actual del robot en Google Maps

Q

7.8.3 Ubicacion en tiempo real

7.8.4 Alerta de deteccion de presencia humana

Cuando esta habilitada, el robot e notificard al detectar la prezencia humana.

7.8.5 Video en tiempo real

en tiempo real desde |a camara frontal del robot, 1o gue e

narda Wer und transmision de

5ar su jardin en cualguier momento y lugar

=5}
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7.8.6 Patrullaje

Mientras el robot estd en modo de espera, puede enyiarlo a patrullar limites o puntos especiflcos en sy

jardin mediante la aplicacion. Para acceder a esta funcion, »aya a n = Patrullaje

=

Q2

7.9 Periodo de carga personalizado

Para personalizar el periodo de carga del robot en horas especificas, puede habilitar la funcion Periodo
de carga personalizade a traves de Ajustes > Carga en la aplicacicn. Cuando esta activada, el rolbot se
cargara al 20% cuando el nivel de bateria sea bajo, siempre gue no haya tareas de corte. Bealizara una
carga completa solo durante el periodo de carga designado, Tambilen puede personalizar 2l Nivel de
bateria para la recarga automatica vy £l Nivel de bateria para reanudar las tareas para establecer (os

niveles de bateria en los.gue elrobot regresara automaticamente a la estacion de carga o reanudara las

tareas de corta no finalizadas

=)

MNota: £l equipo de desarrcllo de Dreame realizara actualizaciones OTA (Over-the-Air) y mantermimiento
del firmware y la aplicacian continuamentz. Campruebe las notificaciones de actualizaciones o active la
funcion de actualizacidén automatica para mantener el firmware v la apo actualizados y disfrutar de mas
funciones.

8 Mantenimiento

Para mejorar el rendimientoy la vida util del robot, impielo con reqularidad y reemplace Las piezas gastadas
sE0uUn la siguiente frecuencia:

Pieza Frecuencia de reemplazo
Cuchillas Cada 6-8 semands o antes
Cepillo de impieza Cada 12 meses o antes

Mota: Puedes verificar el iemporestante para las cuchillas v el cepillo de impieza navegando a Ajustes

= Consumibles y mantenimiento an |3 aplicacion. Después de reemplazar los consumibles segdn

Iz indicada, vea la pagina de detalles del consamible y toca Lo he reemplazado para resiabiecerel
temparizador,

Nota: 3i has designado areas en tu jardin para la impieza y el mantenimiento rutinario del robot, pusdes
establecer Punios de Mantenimiento en el mapa navegando a Ajustes = 1r al Punto de Mantenimiento =
Editar Punto. Una vez estahlecidos los puntos de mantenimiento, simplemente puades tocar Ir para dirigir
gl robot a las ubicaciones designadas para un facil mantenimierto:

8.1 Limpieza

Limple regularmente su robot para evitar gue los recories de cesped y la suciedad se acumulen y obstruyan
eldisco de ta cuchiila y las ruedas motrices, Lo que puede atectar su rendimiento de corte, acoplamiento y
miavimiento, Se recomienda utilizar un kit de impieza, disponiole en tendas [ocaleso en linga.

A Advertencia: Antes de limpidr, apaga i roboty desenchufa la estacion de carga.

Precaucion: Asegurese de que 2l LIDAR fenga puesta la cubierta protectara antes de darle la vuelta al

robot para evitar dafos al LiDAR, @
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» Cuerpo del robot, chasis y disco de las cuchillas:
|, Apaga el robot,

T T

2, Pangale al LIDAR la cublerta protectora

3. D wuelta al robot

4, Limpee el cuerpo del rooot, el disca de cuchillas v el chasis con una manguera.,

Jf[}g..nﬂl.ntl'.rlzru!m:i.i: Mo togue Las cuchillas cuando limpie la carcasa. Lieve guantes cuando impie.
Precaucion: Mo utilice un limpiador 2 presion para la limpieza: Mo use detergentes.
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5, Ltilice un pafio que no deje pelusa para Umpiar con cuidado el sensor LIDAR

s Contactos de carga y camara frontal:
Utilice un pafio limpio para limpiar los contactos de carga del robot, 13 estacion de carga v la cémara
frantal. Mantenga los contactos de carga y la camara frontal secos despues de limpiarlos

* Ruedas motrices:

tee un cepillo para guitar el barro de las ruedas y asegurar un buen agarre

8.2 Reemplazo de los componentes

« Reemplazo de las cuchillas

Para mantenerlas cuchillas afiladas, reemplacelas con requlandad, Se recamienda reemplazar las cuchillas
cada 6-8 semanas o antas. Utilice sclo cuchilias ongmales de Dreame,

M\ advertencia: Fos favor, apague el robot. Use guantes de proteccion antes de reemplazar las cuchillas
Meta: Reemplace las tres cuchillas al mismo tiempo para garantizar un sistema de carte equiliorado

1, Apaga el mobot. 2 Asggurese de gue el LDAR tiene la cubierta

,——-] protectong puesta.
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3, Cologue elrobot en una superficie suava y 4, Ratire el soporte presionando €l boton
poéngaio boca abajo, debajo del disco da cuchillas,

5. Retire Lla cuchilla alineanda el arificio de la &. Retire tas 3 cuchillas v los soportes.
cuchilia con el gje.

7. Preslone el boton debajo del disco de 8_Asegurese de gue las cuchillas pueden girar
cuchilias v alinee el arificio del soporte canel con libertad.
gje para fijar los soporties ylas cuchil

« Reemplazo del cepillo de limpieza

Cuando el cepillo 2e limpreza del sensor ldar se desgasta, sus cerdas pueden deshilacharse o deteriorarse,
lzque atecta a su rendimienio de impeza. Keemplace elcepillo de limpieza con regulandad para mantener
un buen resultado de limpieza. Se recomienda reemplazar el cepillo de limpieza cada 12 meses o anies
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9 Bateria

S1va & guardarlo durante mucho tempo, cargue @i iobot cada 6 meses pars protager 1a bateria. La
garantia limitada no cubre los-danos causados a la bateria par sobredescarga. Mo cargusla bateria

a una temperaiura ambientz superior 8 45 ° Coinferiora 6° C. A largo plazo, i3 iemperatura de
almacenamiento de la bateria debeencontrarse entre -10 y 35 C_Para minimizar el dano, latemperatura
de almacenamiento de la bateria recomendada esentra0y 25° €.

Mota: La vida atil de |2 bateria del robot depende dela frecuencia de uso v las horas de funcionamiento. 5i
s dana la bateria o no se puede cargar, no Lla deseche arbitrariamente, Respete la normativa local sobre
reciclaje.

Modo de carga de bajo consumo:

Con el modo de carga de bajio consuma activada, se desactivaran ias funciones gue no esiEn relacionadas
con la carga. {La pantaliay la red se apagaran).

= Para habilitar el modo de carga de bajo consumo, mantén presionados simultansamente los botones [ v
r, y presiona el botdn &) 5 veces rapidamente al mismo tiempo. Escuchards un mensaje de voz: el modo de
carga de bajo consumoesta activado.

= Para deshabilitar el modo de carga de bajo consumo, reiniciz el robot o presiona el boton {!] 5 veLEs
rapicamente,

10 Almacenamiento en invierno

» Elrobot

1. Carga completamente la bateria antes de apagar el robot.

2. Limpie bien el robot antes de guardarla en invierno.

3. Cologue la cubierta protectora del LiDAR.

4. Guarde el rabot en un lugarseco a una temperatura superioraf® C

= Estacion de carga

Desanchufela estacion de carga y guardela en un luoar seco y frio, alejado de la luz solar directa.
MNota: Despues del simacenamiento invemal, reinstale (3 estacion de carga v cologue el robot en ella para
cargarlo: sl reinstala la estacion de cargaen un lugar diferente, €l robot actualizara automaticamente
|a uhicacion de la estacidn tan pronto comao se cargue v 5alga de |a estacion. S encuentra errores de
posicionamenta debido a cambios impaortantes en su jardin, se recomienda volver a mapear el area.

11 Transporte

Fara el transporte a larga distancia, aseglrate de que el robot esté apagado. Se recomienda utilizar el
embalaje ariginal. Por favor, pon la tapa protectors det LiDAR.

fﬁ, Advertencia: Apzaga el robot antes de transportaric,

d}, Advertencia: Levante el robot por el asa trasera, mantenienda el disco de la cuchills alejado de su

CUErpO @



DREAME

12 Solucién de problemas

Problema

Causa

Solucién

El robot no asta
conectadoa la
aplicacion

1. El robot no esta en la
cabertura de una sefal Wi-Fi
mial alcance cel Blugtooth,
2. Elrobot ests apagado o
estd reinicidnd ose.

1, Compruebe siel rebot ha acabado de
Encenderse

2. Compruzbe si el reuter funciona
COfrectaments,

3, Acermuese al robot para conectar por
Bluetooth,

52 ha levantado el
rabot.

La rueda no esta en el suelo

1. Muelve a poner el robot en sueio lano,

2, Introduce el codign PIN en el robat v confirma,
3. El robot no puede crazar objetos de mdas de

4 cm. Manwén el seelo nivelado donde estd
trabajando.

Robat inchinadao.

El rebot =2 ha inclinado mas
de 37

I. Yuelve 8 poner el robot en suelo lano.

2. Introduce el codigo PIN en el mobat v confirma,
3, El robot no puede subir pendientes supenones
a 50 % (277

Fobot atrapado.

El robiot esta strapado y no
puede salin

1. Cwitar Ios obetaculos doundantes y volver a
intertar

2. Mueva el mbot de forma manuala un lugar
plancy abiero dentro del mapa yvuelsa a

imtentar iniclar la tamea. S sigue encontrando este
protiema, vuela a intentario cuando el robot esté
£n la estacon de carga.

3. Comgruene = hay agujerns en el suelo. Rellens
los aguperos antes de mortar para evitar gue el robat
quede atrapada.

4, Compruete si laherba del entomo es mas alta
de 10 cm. Puede ajustar la altura die 4 evasion de
pbstacuios o usar un cortacesped manual para
conar el césped con amtelacssn y evitar gue el robat
quede atrapado.

& Siel mbot queda atrapado en esta ubicacion a
menudo, puede establecenia como zona prahebida.

Error de la rueda trasera
lzguierda/derecha

La rueda no puede Qirar o su
maotor tiene un problemsa

|, Limple la= ruedas traseras ¥ vuelva a
intenzario.

2. Sl este gror sigue aparecliendo, pruebe a
resniciar el robot.

3. 5i el problema persiste, pongase en contacto
con el servicio posventa.

El dizco de cuchillas no
puede girar,

El disca de cuchillas no
pueds girar con normalidad
o el motor de core Gene un
prablema,

1. Lmpie el disca de cuchilla e intente de nuevo.
2, Compruzbe =i la hierba del entormo es mas
alta de 10cm. Puede usar un cortacésped
manual para cariar el césped con antelacion
wevitar que el disco de cuchillas guede
blagueadao por Lla hierba alta

3, Compruebe =i hay agua debajo det disco de
cuchilla, Si-hubiera agua, mover el robotaun
lugar seco e intentar de nueva.

4.5 esteermor sigue apareciendo, pruebe a
resniciar el robat.

5. Sl el problema persiste, pongase en contacto
con el semvicio posventa.
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Problema

Causa

Solucion

El disco de cuchilia no
[ngra moverse hacia
arriba a hacia abajo.

El disco de cuchilla no logra
moverse hacia arrnba o hacia
aba|o.

1. Limpie el disco de cuchilla & intentelo de
nuews

2. 5i este ermor sigue apareciendo, intente
reiniciar el robot.

3. 5l el problema persisie, pongase en contacto
con el servicio posventa.

El dizsco de cuchilia no
puede desplazarse
hatia los lados.

El disco de cuchilia no puede
desplazarse hacia los lados.

|. Limple gl sistema de corfey retine cualguier
residuc U objeto extrano,

2, 5isigue encontrando este erioy, puede
desactivar primera ia funcion EdgeMaster ™,

1. 5i gl problema persiste, pongase en contacto
con el servicio posventa,

Error del paragolpes.

El sensot del paragolpes
delantero se achiva
constantemente,

I. Compruebe =i el robot esta atrapado en algun
lada

2, Goipee suavemente el paragolpes v
aseglrese de que rebota.

3_Sieste emor sigue aparecienda, prusbe 2
reimiciar el robat.

4. 5iel problema persiste, pongase en contacto
con el servicio posvents.

Error de carga,

El robot se acoplaen la
estacion de carga, pero hay
un problema can a corrente
o latension de carga.

|. Compruebe sila estacion de carga esta
conrectada correctamente ala comente.

2. Compruebe si los contacios de carga del robot y
de la estacion de carga estan imgeos

3. Cuando erming de comprobarla, intents valver 3
acoplar el mbot a la estacion de carga,

4 5 el problema persiste, ponoase en cantacto con
Bl servicio posventa.

La temperatura de la
bateria es demasiado
alta,

La termperatura de |3 babaria
esz B0°C .

1. Litlice €l rebaten un lugar donde la
temperatura ambiente s2a inferior a 40 °C .
Puede esperar a gue la temperatura de la
bateria baje automabcamente.

2, Puede apagar el robot y voiver a encenderlo
despues de un rato.

1 Si gl problema persiste, pongase en contacto
con el servicio posventa.

Latemperaiura de la
bateriz es alta,

La temperatura de |3 bateria
es=45°C,

1. La carga puede faliar sita emperatura de |a
bateria gs supericr a 45 °C .

2, Utilice el robot @n un lugar donde 13
ternperatura ambiente sea infencra 40°C

Latemperatura de la
bateria es baja,

La tempesatura de la bateria
Es= 6.

l. La carga puede faliar sila temperatura de la
bateria esnfenora 6 °C

2. Utilice &l robot en un lugar donde (4
temperatura- ambiente s2a superiar & 6 *C

Elfidar esta blogueadi,

El lidar esta blogueado (por
glemplo, no s ha retrado
la cubierta protectora del
LiDaR].

|, Cuitar la cubierta protectora dal ldar y volver
a Intentar.

2. Encaso de que el lidaren la parte seperior
gt robot este muy sucio, hay gue Emgiar canun
pano gue no deje pelusa e intentarlo de nueva.

Fallo del LR,

El LIDAR esta muy suclo o el
senscy tiene un fallo,

| Compruebe que el lidar no esté suoo. Bmpiar
sl procede e intentar de nueyva.

2_5i este emror sigue apareciendo, pruebe 2
reiniciar el robaot.

DREAME
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Problema

Causa

Solucion

1, 5j el problema persiste, contacte con nuestro
SEVICID-Oe posventa.

El LIDAR-esta sucio.

El LIDAR esta sucio,

Limpie el sensor LiDAR en la parte superiar del
rebot con un pano lmplo, Mantenga el LOAR
seco despues de impiarlo,

La temperatura del
LiDAR es alta.

Temperatura dei LiDAR =z BD
by 48

. El robot intentara automaticamente regresar
ala estacion de carga para enfriarse.

2. Asegurese de que el rabot opers a una
temperatura ambients infernor a 40°C ,

1, Coloque el robot en un area sombreada,
fresca y bienventilada. La alarma se detendra
cuando la temperatura baje a un rango normal.
4. El robot reanudara automatcamente L
DEEracion una vez que la alarma se detengd.
5, 5i el problema persiste, comuniquese con el
SENVICIO postventa.

La temperatura del
LIDAR es demasiado
alta.

Temperaiura del LiDAR = 80
.

1. ELLIDWAR eetd apagado debido a alias
tEmpeanras.

2. Asegurese de gue el robot opere a una
tempeaca ambiente inferios a 407C

3. Cologue el robot en un area sombreada, fresca
y bien ventilada, La alarma se detendra cuando i3
temperdila baje-a un rango normat.

4. 5iel problema persste, camuniguese con gl
SEMCED poOshvertd.

El robot esta perdido,

Se na perdido el
posicionamiento;

|. Compruebe = el idar de la parte superior

diet robot estd sucio. La suciedad afects al
posicionamiento.

2, Mugva el oot de forma manual a un lugar
abierto dentro del mapa v vuelva a intentar
iniciar 1a tarea

1, 5inose recupera el posicionamiento, tontrole
el robot de forma remicta para reqresar a la
estacion de carga vsando L2 app v lUego inicie
la tarea de corte.

Error del sensaor.

Error del sensoc

I. Reinice &1 rmboty vuebya a intentarlo.
2.5l el problema persisie, pongase en contacto
con elservicio posventa.

Elrobot esta en la zona
prohibida.

El robot estd en la zona
pronibida.

1, Mueva el robot manualmente fuera de la zona
restringida v valver a intentar

2. Cantrolar-a distancia el rabot con ia aplicacian
para moverio fuera de la zona restring:day
volver a intermarlo despues.

El rolzot esta fuera dat
mapa

El robot esta fuera del mapa,

1. Mugva el robot manualmente dentro de [os
imites del mapa y vuelva a intentarlo

2, Trae de vuelta el robot mediante control
rermoto al interior del mapa con la app e
inténtalo de nuevo.

La parada ce
amergencia esta
activada.

5e ha pulsado el botdn de
parada del rmbot.

Intreduce el cadigo PIN en el rebot y confirma.

Bateria baja. Ei robat se
Apagara pronto,

El nwel de batena es = 10%,

Acopie el robot a la estacion para cargarlo.
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Problema

Causa

Solucion

El robot esta fuera dat
mapa. Riesgo de robo.

El rebot esta tuera del mapa.

1. Introduzea el codigo PIN para verificar.
2, Puede desactivar la alarma de fuera det mapa
en s gustes de |2 aplicacion

fallo al volver 2 la
estarcion de carga.

El rebiat no puede encontrar
la esiacion de carga al
INTEMLAr FegQresar.

|, Compruebe s hay obstaculos gue bloquesn g
rabot Reting los obstadculosy vuelva a imentario,
2, Controle el robaot de forma remaota para
regresar & la estacion de carga usande la app,

Fallo al acoplaren la
8siarion de carga,

El robot encuentra la
estacian de carga pera no
logra acoplarse,

1. Compruebe =i las peliculas eflectantes de a
estacion de carga estan sucias o blogueadas.
2, Compruebe =i hay obstaculos delante de la
estacion de canga

3, Compruebe sise ha movido la estacion de
cargd.

4, Compruebe sila placa base esta cublerta ge
barro espeso,

5, Compruebe si la estacicn esta enuna
pendients

& Comprugbe si la estacidn tiens energia.

T Ayude al mbot a atracar en la estacion
utlizando el manda a distancia o manualmente

Fallo en el
posicicnamiento.

Fallz en el posicicnamiento
cuando el mbot intenta
iniciar una tarea de cone

. Et lidar podria estar obstruldo. Mueya el robat de
forma manual a un lugar plana y abierto dentro del
mapay vdelda a intentar iniciar la tarea,

4 Sicontinda encontrando est errorn, intentelo de
nueyvo despues de que &1 robal esté en a estacon.

Espacio insuficiente
para girar frante a la
estacion.

Espacio insuficients para
girar frente & la estacicn.

I. &l la estacign esta colocada en el borde del
mapa o dentro de &, asegurese de gue haya al
menaos 1 m de espacic libre entre |a zana frontal
de la placa base de la estacan y el mitz del
mapa, de locontrano, el nbol podnia ng ser
capaz de girar.

2. Recoiogue 13 estacicn, o cambie el mapa en
Edicidn del mapa.

Caminoobstruido;

Caming oDstruido.

|. werifigue si hay una zona prohibida
estanlecida en el camino.

2. Verifigue si hay obstaculos blogueando el
rabog;

1. 5iel robot aun no puede pasar, elimine 2
camino en la edicion de mapas y establezca
LM MY,

La camara fromtal esta
sLCia.

La camara frontal estd sucia

Limpie la camara frontal con un pafio impio

Hay un problema con Lla
camara frontal,

Hay un preblema con la
camara frental

|. Limpie la camara frontal con un pafo impio.
2. Intente reiniciar el robot

3. 5i el prablema persiste, pongase en contacto
con el servicio posventa.

Camara frontat
blogurada.

Camara frontal blogueada.

Limpie la camara frontal conun pafio impio

Se produce un emoar
de deteccion de limite
durante el mapeo
automatico

Se produce un error de
detecoion de limite durante
£l maped automatco

|, Asegurese de gue las condiciones de
liuminacion sean adecuadas, nl muy brillante ne
MLy D5CUME.

L Confirme gue el clima esta despejado, y evile

la niebla v la luvia.
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Problema

Causa

S5olucion

3, Aseglrese de que la camara frontal este
limpia y sin obstrucciones,

4 Azegurese de que ia supericie del susio sea
unifamme, ya gue los baches pueden atectar 2 la
deteccian,

5, 5i la deteccion de limite sigue fallando,
cambie al modo de control remoto para realizar
El mapao




13 Especificaciones

Mombre del producta

Robot cortacesped A2 de Dreame

Temperatura de funconarmiento

htarca Dreame
'Mﬂh;?ii:mn Modelo MxAA210
Dimensiones bbb = 444 = 273 mm
Peso (batera incluida) 16,4 kg
Capacidad de trabain recomandada 2000 m?
- B e
Corte Altura de corte 30-70mm
Anchura del corte 2lom
Twempode carga ¥ &5 min
Mivel de potendia acdstica LA 54 dBiA)
Emisiones de Inceridumtxes sobwe |a potencia acushica Kaws, 3 dBlA)
ruido Mivel de presion aclstica Lpa 46 fBiA)
Incerhcdumbres sobre la presion acushca Kps 3 dBiA)
0=50" C

Recomendada: 10-35°C

Temperatura de aimacenamiento a larao

Condiciones de | 71#7"

-10=35 L
Recomendada: 0-25%C

trabajo
Oasificacion IP

Cortacespad: IFXG
Estacion de carga; IPx4
Fuente de alimeniacion! IPEY

Pendente masimsa de la zona de carte

50 % (27° )

Hango de frecuencias Bluetooth

2400,0-2483 .5 MHz

Potencia RF ma&xima

802170 ex2d8m(@ ] 1Mbps)
802.11g:1 4= 2d8mij@34aMbps)
B0211n: 1 3+ 2dBrmi@HT.20, HT4)
Bluetooth; 7L9Bm

Conectividad
Wii-Fi

Wi-Fi 2.4 GHz
(2400~ 2483 5 M)

Senvicio de enface ™

LTE-FO0: B /3,7 /8200284
LTE-TC:D: B36/40/41

GNES

GPS/GLOMASS/BDS Galilea/ 0255
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Welocidad de conduccidan pos cantrol
remoto

045 m/is-08mis

Accesorios

Motor propy Isor Welocdad de conduccicn durante el corte [E ;I'?:Teia; ?J?:Erms:’
Tipo de mator Maotor de buje
Motor de corte | Veloridad 2300 1/ min
Modelo de batena MBRA14
Bateria Tipo de bateria Bateria de ion-litio
(cortacésped) | c.pacidad naminal 5000 mah
Tenson nominal 18V CC
Modelo de cargador MPAALD
Euente de Tensn de entrada [ O0=240 Y CA
alimentacion | oo qp e saios 20V e
Comente de salida EF
Models de estacion de canga MEALD
Tenson de entrada 204 CC
Estacion de carga | Tenson de salids 20y
Comente de entrada e
Comente de salida EF
Hojasy soportes de repuesto E1

Modelo de cuchiila

MEKATD/MOBALD
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Enlace Enlace Potencia de Bandasde
Estandares [Banda| ascendente |[descendente| salida RF GMNSS S aiEnsla
(MHz) (MHz) mdaxima
| 1920 - 1980 2110- 2170 23432
3 1710 - 1785 | BOS - 1480 2343
7 2500 - 2570 2620- 2690 23132
B BEO—015 G35~ GA0 2312
\TE 20 B32 - BA2 701 - B2] 2342
o _ o
28 703 -748 758 - 803 2312 S
GLOMASS/ R :
38 1570-2620 | 2570- 2620 2312 BT '353‘; 1592
Galien/ W
40 2300 - 2400 2300 - 2400 23+2 0255
4 2496 - 26490 2496 - 2690 23472
3 1710 - 1765 1805 - 1840 30432
GSM
B BBD-915 925 - 940 2343
| 1520 - 1980 211o-2170 23432
WEDMA
B B8O -915 025 - 960 P 2%

2] Eltiempo de carga es aplicable cuando el robotregresa con bateria baja automaticamente a |3 estacion
de carga

[3] Paizes/Regiones cubierios: Albania, Alemania, Andorra, Austria, Belgica, Bosnia y Herzegowing, Bulgaria,
Chipre, Croacia, Dinamarca, Eslovaquia, Eslovenia, Espana, Estaniz, Finlandia, Francia, Grecia, Guernesey,
Hungria, iFlanda, Islandia, italia, Kosovo, Letania, Lischienstein, Litsania, Luxemburgo, Macedonia, Malta,
Moldawia, Mdnaco, Montenagro, Noruega, Paises Bajos, Polonia, Portugal, Reino Unido, Replblica Checa,
Rurmania, Serkzia, Suecia, Suiza y Ucrania.

Nota: Las pspecificaciones 2stan sujetas a cambios, ya gues mejoramaos continuamente nuestro groducto.
Para obtenir la informacidn mas reciente, visie nuestra paginag web an https. //global dreametech.com.
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Vertaling van de oorspronkelijke
gebruiksaanwijzing

Inhoudsopgave

1 VelligheldswoorSChETIB . .o coeomae s minnme ssmrmn ssbsns sms rs sis o s s s e w4 e P209
Productin®rodletle: . s e e e e s e S A S s P213
LT3 = I P217

2
3
4 Voorbereiding voor eerste gebruik ..o ieicsrsse s nenenans P219
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1 Veiligheidsvoorschriften

1.1 Algemene veiligheidsvoorschriften

= | pes de handleiding zorgvuldig door en 2org envcor dat u alles begrijpt voardat u het product gaat gebruiken,
= Gebrak bij dit product alleen de apparatuur die door Dreame wards aanbevolen: ELk ander gebruik wordt
afgeraden.

s Yoorkom dat kinderen in de buurt van het apparaat zijn of ermee spelen wanneer hetin Werking is.

= Gebrutk het product niet op plaatsen waar mensen zich niet bewust zijn van de aanwezigheid ersan.

= Ren niet wanneer u het prodect handmatig bedient met de Dreamehome-app. Loop altijd, let op bi| helingan
en yerlies nooit uw evenwicht

« Gebruik het product niet wanneer er zich personen, vooral kinderen of dieren, in hetwerkgebied bevinden,

= Az u het product in openbare gebieden gebruikt, plaats dan waarschuwingsborden rond hetwerkosoied met
de volgende tekst: "Waarschuwing) Automatizcne grasmaaler! Bligf uit de budrt van de maaler! Houd toeancht
op kinderen|”

» Draag stevig schoeisel en een lange broek wanneer u het product bedient,

« Stpl geen wergebleden of transpartpaden in over openbiare paden om schade aan het product en
ongelukken met voertuigen en personen te voarkomen.

= Radk geen bewegendce, gevaarljke onderdel2n aan (zoals de maakop) zolang deze niet volledig tot stilstand
npngekomen

= Schakel medi:sche hulpim bij letsel of ongevailen.

» Srhakel net product WT voordat u blokkades venwijdert, ondernoud winvoertof het product nakikt Als het
product abnormaal tmie, kijk dan of het schade heeft opgelopen voordat u het opniewsw inschakelt Gebruik hat
product miet als er onderdelen defect zijin

» |nstalleer de hoofdkabel nietin gebieden waar de rohot gaat maaien, volg de instructies voor de instailate
van de kabal

= Gebruik alleen het meegeleverde oplaadstation om het product op te laden. Onjuist gebruik kan [eiden tot
slektrische schokken, oververhitting of het lekken van bijtende vlogistoffen uit de accu. Indien er elektrolyien
weglekken, spoel dan met water of een neutraliserend middel en schakel medische hulp in als de ijtende
vioeistat in uw ogen komt

sWanneer U de hoofdkabel op het stopcontact aansluit, gebruik dan een aardlekschakelaar mat een maximale
uitschakelstroom van 30 mia,

» Gebruik alleen de originele, door Dreame aanbevolen accu's. De veilinheid van het product kan niet worden
gegarandes met accw's van een ander merk, Gebrik geen niet-oplaadbare batterjen,

= Zorg envoor dat er geen verlengsnoenan in de buurt van bewegende, oevaarlijke onderdelen liggen om te
voorkomen dat de snoeren beschadigd raken en in contact komen met onderdelen die onder spanning staan.
» D lllustraties in dit document zijn allzen ter referente, Zie de daadwerkelijke producten.

= | gat het apparaat nooit gebruiken door kinderen,. personen met verminderde ichamelijke, zintuiglijke of
geestelijke vermogens of een gebrek aan ervanng en kennis, of personen die niet bekend zijn met deze
imstructies. Plaatselijke voorschnifien kunnen nadere esen stellen aan de leeftijd van de gebruiker.

« Slyit geen beschadigde kabel aan en raak deze ook niet aan zolang de stekker nog in het stopcontact

zit. Als de kabel tijdens gebrulk beschadigd raakt, haal dan de stekker uit het stopcontact. Een versletan of
bezchadiode zabel verhoogt het risico op elektnsche schokken en moet door een onderhoudsmonteudr worden
YEvangen,

= Dy het product miet te hard of 12 snel, 'want dit kan het product beschadigen,

= Omte bliven voldzen aan de versisten voor RE-blootsteiling, moet een afstand van 35 omi tussen het
apparaat en het lichaam worden aangehouden

= Gebruik voor het opladen van de accu alleen de afneemizare voedingseenheid die bij dit apparaat waordt

geleverd.
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1.2 Veiligheidsvoorschriften voor installatie

= |nstalleer het oplaadsiabion niet in gebieden waar mensen encver kunnen struikelen,

= |nstalleer het oplaadsiabion niet in gebieden waar sprake kan zijn van stilstaand watar

= |nztalleer het oplaadstation, inclusief accessoires, niet binnen &0 om van brandbare stoffen, Staringan of
oververnitting van het oplaadstation en de voeding kunnen brand veroorzaken,

1.3 Veiligheidsvoorschriften voor bediening

= Kom met uww handen en voeten nigt in de budrt van de draaiende bladen. Plaats uw handen of voeten niet in
de buurt van of onder het product wanneer het is ingeschakeld,

» Til het product niet op en bewseeg het niet wanneer het is ingeschakeld.

s Gebrutk de parkeermocus of schakel het procuct UIT wanneer er zich perscnen, vooral knderen of digren, in
hiet maaigebied bevinden.

« Z0rg envoor dat er geen voonwerpen 2oals stenen, takken, gereedschap of speelgoed op het garan liggen. De
bladen kunnen namelijk beschadigen wanneer ze in contact komen met een voorsero

= Plaats geen voorwerpen op het product of het oplaacstaton,

= Gebruk het product nigt als de STOP-knop riet wearkt.

= voorkom botsingen tussen het product en mensen of dieren. Als een persoon of dier inde baurt van het
prduct kome, schaket het product dan onmicdeilijlk wit

» 7ot het procuct attijd WIT wanneer het niet in werking is.

= Gebruik net prodact niet op hetzelfde moment als een verzonken sproeien Maak gebrukvan de functie
SChema am enoor te zorgen dat het product en de verzonkan spoeier niet op hetzelide moment aanstaan,

= Plaats geen verbindingskanaal op plekioen waar verzonken sproeiers 21jn geinstalleerd,

= Gebruik net prodact niet als erin het maaigehied stilstaand water sanwezig 15, bijvoorbeeld als het hand
regent of als er plassen water iggen.

1.4 Veiligheidsvoorschriften voor onderhoud

= Srhakel het product WIT wanneer u cnderhoud wityoert,

« Plaats het product na reiniging op de grond in zijn normale positie, niet ondersiebowen,

= Draal het product niet om als u het ongerstel walt reinigen. Als u het product toch omdraait om het te reinigen,
zorg erdan voor dat u het daama weer in de juiste positie terugplaatst. Dese voorzargsmaatregel (s nodig om
te voorkomen dat er water in de motor terechtkornt, wat de nomale werking kan beimdloeden,

= Hadl de stekker van het oplaadstation uit het stopcontact of bedien de vischakelvooziening voordat U hiet
oplaadstation resnigt of er onderhoud aan uibvoert,

s Gebruck geen hogedrdkspult of oplosmiddelen om het product te reinigen,

1.5 Accuveiligheid

Een lthium-ionaccu kan exploderen of brand veroorzaken bi) demontage, kortsluiting, blootsteliing aan water,
vudr of hoge temperaturen. Ga er voorzchiig mee om, demonieer of open de accu niet en venmijd elke vorm
van elektrisch/mechansch misbruik, Bewaar de accu op een plek waar deze niet wordt blootgesteld aan direct
zonkicht.

1. Gebruik alieen de acculader envoeding die door de fabrikant zijn meegeleverd. Als U een ongeschikte
oplader en voeding gebruiks, kan dit leiden tot elektrische schokken entof oververhitting.

2 REPAREER OF PAS DE ACCU NOOIT ZELF AAN! Reparabepogingen kunnen ieiden (ot ernstig persocnliik ietsel
Alz gevolg van explosie of elektrische schokken, Als Breen lekkage ontstaat, zijn de vriinekomean elektrolyten
bijtend en aiftig,

3. Dit apparaat bevat een accu die alleen door gekwalificeerde personen mag worden venangen,
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1.6 Overige risico's
Craag beschermende handschoenen Dif ket vervangen van de bladen om letsel te voorkomern

1.7 Symbolen en stickers

A WAARSCHUWING -
Lees de gebruiksaanwijzing voordat u het apparaat gaat
I:I:i] gebruiken.
A
/M\,
1A WAARSCHUWING -
' Blijf op een veilige afstand van het apparaat wanneer u het
bedient.
l.
@ WAARSCHUWING -
Schakel de uitschakelvoorziening in voordat u aan het apparaat
@ werkt of optilt.
WAARSCHUWING -

Rijd niet op het apparaat.

WAARSCHUWING -

Het is niet toegestaan om dit product weg te gooien bij uw gewone
huishoudelijke afval. Zorg ervoor dat het product wordt gerecycled
in overeenstemming met de lokale wettelijke vereisten.

Il
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c E Dit product voldoet aan de toepasselijke EG-richtlijnen.

Klasse Il

Lees de instructies voordat u het product oplaadt.

= Gelijkstroom
B Klasse Il
BEOOGD GEBRUIK

Het tuinproduct is bedoeld voor het maaien van gazons bij u thuis. Het is ontworpen voor vaak maaien
waardoor het gazon gezonder olijtt en er beter witziet dan ooittevoren. Athankelijk van de groctte van uw
gazon kan uw maaier worden gepragrammeernd om op elk tjdsbp of alke frequentie te werkan. Hetis migt
geschikt woor Qraven, Yegen of sneeuwrulmen

C€

Hierbi| verklaart kuetting Technology (Suzhou) Co,, Ud, dat de radicapparatuur mode| Dregme MxXOAEI10
woldoet aan rchzlijn 2014/ 53/EW. De volledige tekst van de EL-conformiteitsverkiaring is beschikbaar op het

volgende imemetadres: id

Ga voor 2en gedetailleerde elektronische handieiding naar httos://global dreametech.com/pages/user-

nanuals-and-fags
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2 Productintroductie

2.1 Inhoud van de doos

wEl '__‘.gg.

e B
- ] L] [<]
4 = Ei _I:I ".:._.
= B —— n
@ Beschermkap van de LiDAR @ Derobot
o Oplaadtoren e Grondplaat
(met 10 m verlengsnoer)
e Voeding @ Reinigingsborstel
o 8 schroeven, inbussleutel @- Reservebladen en houders x B1
9 Gebruikershandleiding @ Pluisvrije doek

0 Snelstartgids
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2.2 Productoverzicht

Stop-knop
LiDAR
Draaiknop
Statusimnip)s
Scherm
Oplaadcontacten
Handwvat
EdgeMaster ™ - Accuvak
maaikop Link-module
Voorwiel
Aandrijfwiel
Voorcamera

[1] Voorzienvan naafmotoren.

2.3 OmniSense ™ 2.0: 3D-ultradetectiesysteem met Al-camera

Breng het gazononderhoud naar een hoger niveau met OmnpiSense ™ 2.0, een baanorekend
iD-ultradetectiesysteem Litgerust met een algortmegestuurde HDR-camerd, die een gedetallleerder beeld
geettvan de 30-omgeving van de tuin.

«3:{ OmniSerse™ 2.4 50+
= ultradetectiesysteem

ED-omnidirectionels
obstakelvermijding .=
werbeterd door A1 EF 5
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2.4 Link-module met GPS- en 4G-connectiviteit

e robot iz utgerest met een Link-module die de Link-service levert an 4G-mohieie netwerkconnectiviteit
biedt.

De Link-service activeren

Schakel uw obotin en de Link-service wordt automatisch geactiveerd. il 22l oplichten op de disglay van
de robot en inde app, wat aangeeft dat de activering succesvol is. U kunt de gebruikstatus van de Link-
madule en link-service ander Verbindingen in de app bekijken

Als de Link-service is geactiveerd, kunt u de status van de robot op afstand controleren en maaitaken starten
zonder wifi-werbinding. Daarnaast bevat de module een ingebouwde GPS voor realtime locatietracking, wat
de diefstalbeveiliging van de robat verbetert. U kunt de locatie.op elk moment en vanaf elke plek valgen en
meldingen ontvangen als deze zich buiten het aangewezen kaartgebled verplaatst

Link-service is grats voor de eerste 3 jaar na activenng. Neem cantact op met het attersales serviceteam
van Dreame via aftersales@dreame.tech om de Link-service na cie 3 jaar te verlengen

Belangrijk: De Link-moduie is uitsluitend ontworpen voor georuk met Dreame-robotmadier. Als er

e&n afwijkende statuswordt geconstateerd inde Link-service, kan dit ervoor zorgen dat uw service
wardt opgeschort. &ls dit gebeurt, neem dan contact op met net attersales serviceteam van Dreame via
aftersales@dreame.tech zodat we u kunnen helpen de service te herstellen.

Belangrijk: Als o niet binnen 2en jaar na het verlopen contact opneemt met de Dreame naverkooDpservice
orm de Link-serdice te vernigwwen, 22l uw Link-module worden vergrendeld, Om de service te reactiveren,
maet u de Link-moduie naar een Dreame naverkoopservicecentrum brengen. Ex0r3 kosien v¥aor repargte
enocnderhoud kunnen van toepassing 2ijn woor heractivatie, Let alstublieft op de meldingen n de app
betreffende dit probleem. Gm de vervaldatum van uw Link-service te controleran, ga naar Instellingen =
Verbindingen = Link-module irn d& spp.

Hoe verwijdert u de Link-module?

Voorzichtig: draag beschermende handschoenen om venyondingen te voarkomen

Voorzichtig: Zorg ervoor dat de beschermiap op de LIDAR zitvoordat u de robot onderstebovan draait,
@ Schakel de robot uit.
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#) Plazis de robot op een zachte ondergrond en keer hem ondersteboven.

9 DOraal met behulp wan een schroevendraaler 4 schroeven los om de beschermkap (e verwijderen.

2.5 S5ensoren

Naam nms:h'ﬂj'\rlng

verzamelt informatie over de omaoeving en zorgt ernvoor dat de robot eervoudiger kan
LITIAR positioneren, obstakeis kan vermiden enwater 2n vull kan detecteren,

Detecticbereix (bi] 100 klx): 40 m bij 10 % reflectie; 70 m bij 80 % reflectie
Gezichtsveld: 3607 (harizontaal) = 59% (verticaal)

Cetectesrt nbstakels, Qazongrenzen €n de aamwezigheid van persanen.
Voorcamera | Kijkhoek: 897 (horizontaal), 58 (verticaal), 87° {diagonaal)
Resolutie; 2 MP

. De Link-maodule met ingebouwde GPS s in de robot geinstalleerd. U kunt de realtime
GPS
locatie van de robot volgen op Google Maps via de app.
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3 Installatie

3.1 Een geschikte locatie kiezen

= Plaats het oplaadstation opeenvlakke ondergrond viakbi) de rand van het gazon en een stopcontact. We
raden aan om het oplaadsiation te plaatsen op een plek waar het wifi-signaal sterk is:

Opmerking: Controleer op uw mobiele apparaat of het wifi-sionaal van de locatie sterk genoeg is: Als het
wifi-signaal sterkis, is de verbinding tussen de robot en de app stabieler.

Belangrijk: Zorg ervoor dat de grond zacht genoeg is om de schroeven erin te draaien,

Belangrijk: Als het opigadsiation op een helling staat, zorg er danvoor dat de helling niet te steil s omte

voorkomen dat de rebot terugalijdt en niet kan docken

£ ™
N
i
I"\.
73 Y
— b ]
-c-i y
o \
H‘\
; N
\
I'.
l"-

L L

s Houd Unks, rechts en voor het oplaadstation minimaal 1 meter v, dus zonder obstakels, Zorgervooar
dat hetgras random de gekozen locatie korter is= dan 6 ecm. Als het gras hoger is, maal het gazon dan eerst
miet een handmaaier, Als hetgras te hoog i, wordt het voor de robot lastig om terug te keren naar net

R

oplaadstation -

¥
L
¥
13
W
B
3
3
3
¥
3
¥
"
"
B
4
13
B
3
3
W
3
3
3
3
¥

3.2 Het oplaadstation installeren
nE-E"'v'E'_-,II’.;I de grondplaat aan de grond met de meegeleverde schroeven en gebruik daarbij de inbussieute
: Y

- \

~
3 + .\I"'.,I
| I ~
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@ 5chuif de oplaadioren in de grondplaattotdat u een klik hoart

i A ™

b —

9 Plaats de reinigingsborstel in de pplaadtoren door het lipge mat de glauf wit te lijnen

~,

L -

@ 5Sluit de voeding aan op het verlengsnoer en steek de stekker in het stopcontact. Zorg Brvoor dat de
yoeding zich minimaal 30 em boven de grond beyvindt
Opmerking: Het led-lampje op het oplaadstation brandt continu blauw wanneer er stroom is.

P Ty

5 —

@ verwijder de beschermkap van de LIDAR:
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@ Plazis de robot in het ocplaadstation om op te laden. Zorg ervoor dat de oplaadcontacien op de raboten
het oplaadstation goed contact maken.

Opmerking: Het indicatielampje zal green £nippeen wanneer de rebot succesvol wordt opgeladen in het
oplaadstation

Opmerking: Als u een garage wilt toevaegen voor extra bescherming, gebrulk dan de bijpassende

Dreame Garage die werkrijgbaar is in lokale winkels of anline. Het gebruik van een nigt-Dreame garage kan
problemen veroorzaken tijdens het apladen

-

<
"b... .I"\ _,:ﬁl
Led-lampje op het oplaadstation
Kleur van led-
indicatielampje Betekenis

1. Eriz een probleem met het oplaadstabion (er is Dijvocrbesld een
probleem met de oplaadstroom of -spenning).

Knlpgerend inanitiny mod 2. be robot is gedockt in het oplaadstation, maar het opladen
wverloopt niet maar behoren {eris bijvoorbeeid kortsiuiting in de
opidadcontactent.

contlniinbla Het oplaadstation haeft stroom. De robot bevingt zich niet in het
Sull s oplaadstatian

snipperend groen e kot 15 aan het opladen in het oplaadstation

Continw groen [e robot bevindt zich inhet opiaadstation en is volledio opgeladen.

4 Voorbereiding voor eerste gebruik

4.1 Het bedieningspaneel leren kennen

Scherm

Aan-uit Start
Draaiknop

Terug Home
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Scherm

Pictogram

Status

Arccuniveau (geeft het huidige niveau van de accu aan)

Opladen {de mbot s comrect in het oplaadstation gedockt)

Bluetoath (de rokot 15 wia blustooth met de apo verbonden)

‘Wit {de robot is via een wifi-netwerk met de app verbonden)

Link-sardce (Link-servce is geactivesrd)

Schema (er is e2n taak gepland voor vandaag en is nog niet gestart)

Bedieningselementen

Knop Functie
r = (8 = i ey 2 =m0 ke F
i om de robot san of witte zetten, houdt u de knop () 2 seconden ingedruks, Zorg
Aan/uit O ervoor dat hij buiten het oplaadstation staat,
Oruk op de knop £ aom het maaien van het hele gebied te starten of om gepauzeende
Start Bl taken te hervatten, sluit vervolgens de kep binnen S seconden. De taak wordt
geannuleerd als de kep niet binnen 5 s2conden wordt gesloten.
G de robot terug te sturen naar het oplaadsiation om op te laden, druktuop de
Home r knop O en sluit u ce kiep binnen 5 secanden. De taak wordt geannuieend als de
klep met binnen 5 seconden wordt gesioen
Terug e Druk op de knop &2 om één neau omhoog = navigeren in het ment
[Qruk op de draaiknop om de selecte In de menud’s te bevestigen.
5 HMoud de draaisnog 3 seconden ingedrust om de Blustocoth-koppeingsmodus b2
Dra a'k“up activeren

Oraai de draafknop linksom) rechtzom om door het menu te navgensn,
Houd de knoppen e samen 3 seconden ingedrukt am de robat te resetten naar

Start + Terug wiopien o) 1 3 shme e
de fabreksinsteliingen. De pincode blijft behouden
Houad de knoopen CF enywJ 3 seconden ingedrust om de pagina Owver in instellingen e

Home + Terug toppen L e ke aliaaial ' dacd
openen. De pagina Owver verdhwijnt na 5 seconden,

Draaiknup * Houd de draaiknop en de knop D 3 seconden ingedsukt om de pincode te resettean
Terug
Sto [ruk op de Stop-knop om de bovenklep t2 openen en de mbot te stoppen, De pincode
P moet op ket bedeningspanzel worden ingevoerd om de werking @ henatten,
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Overzicht menustructuur

e e L i 4 e
Afhankelijk van de softwaraversie

Statuslampje op de robot

G
S |

"

i

-

r ' r ' I | .I ' ‘I ' .'l ' '

'

kunnen er updates worden uitgevoerd

DREAME

Kleur

Betekenis

Continu rood

Erseen fout opgetreden

Ce robot staatin de standby-modus

De robot voert een taak wit of is gepauzeem

e robot s aan het gpladen in het oplaadstation

[e batien) 1svalledig opgetaden

ot is op patrouitla

2. Live widen wan de wvoorcamera wordt via de app WeENgegeyen

Opmerking: u kunt de activeringspe rode &n scenario's van hetrobotiicht aanpassen In Instellingen = Licht

221
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4.2 Initiéle instellingen

Voordat u de rabot kunt gebrulken, moet U een aantal basisinstelingen witvoeren wanneer U de robot woor
het eerst inschakelt.

@) Druk op de Stop-knop om het bovenste deksel te openen

ﬁl fouc :'-:(!} -xnop op hiet bedieningspanee! gedurende twee seconden ingedrukt om de robot in te
schakelen
Cpmerking: Wanneer de robot In het oplaadstation is gedocks, wordt hif automatisch ingeschakeld.

€} Selecteer de gewenste taal
Om uw taslte selecteren draait u de knop rechisom om naar beneden te gaan en lnksom om naar boven te
gaan. Druk op de knop om de selectie te bevestigen.

. o

@ Pincode instellen

1, Braai aan de knop om een getalvan 0 tot 9 te selecteren. Oraai de knop rechtsom omyvan 0 naar 9 te gaan
en linksom omvan 9 naar O te gaan. Druk op de knop om het volgende geatal in te voeren, Cm hetvorige
getal te wijzigen, draait u de knog linksom totdat v bij het getal O bent. Vervolgens draait u de knop opnieuw
naar het |uiste getal

Belangrijk: 5t2| de pincode niet inop "0000"
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™

2 Voer de pincode nogmaalsin om ket instellen van de pincode te voltooien.
""" n niet overgenkomen, steldan b iChiwoord cprieuw in

Opmerking: Als twee wachtwoorde

@ De robot met internet verbinden
3 i £ iradt. Maak na ae inztallatie

e {JF-code om de Dreamehome-app te downic

U kint de Dreamehome-app oo

2 Download on the P’ Get it on
App Store P#" Google Play

(e GRS hevat. Hetis

2-dpn,
2, U kunt verbinding maken via

nen; Ganaar i@ Apparaatzn tik -ZE-HEEEIH de QR-code om

een van de voigende methoden;
te verbinden. Scande OR

code dan de binnenkant van de bovenkiep van de robot om verbinding te make

gen: G4 ndar i Apparaat .'-"-!!:-.-:E-+TDEUDEQE11 Seler

{ing aken
o A liigt met

ipoaraten, Tik op ww robat |

tEer VEROLOEME L
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3, Volg de instructiesin de app om de verbinding met hat wifi-netwerk te voltooien,

Belangrijk: Gebruik 2en single-bandnetwerk met esn frequentie van 2,4 GHz of een dual-bandnetwerk met
een frequentie van 2.4/5 GHz,

Belangrijk: Zorg ervoor dat uw wifi-netwerk geen firewall heeft en niet versleuteld =, Anders kan de
netwerkconfiguratie mislukken,

4, Houd de knop ap het bedieningspaneel gedurende drie seconden ingedrukt, Die robot zal ge Blustooih-
koppelingsmodus apenen P ————

5. Volg deinstructies in de app om het koppelen te voltooizn.

De robot ontkoppelen

De robot i= astomatisch gekoppeld met het Dreamehome-account zodra het koppelen s geslaagd. Elk
apparaat kan maar met éen account worden gekoppeld, Het kan niet op hetzelfde moment met een ander
account worden gekappeld.

0m de robot met een niguw account te koppelen, moetu deze eerst ontkoppelen. Om deze te ontkoppelen:
1. Open de Dreamehome-app. G2 naar @ Apparaat.

2, Alsu meerdere rabots aan uw Dreamehome-account heeft gekoppeld, veeg dan naar links of rechts om
di paginavan de robat tevinden die u wilt bewerken,

3. Tikop E in de rechterbovenhoek.

4. Selectesr {a Verwijderen.

Uw robot delen

L Tikap : inda rechteroovennoek.
2. Selecteer [£) Apparaat delen.

Uitloggen bij uw Dreamehome-account of het account verwijderen

1. Ga naar @ Ik > () > Account.
2 Selecteer Uitloggen of Account verwijderen.
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5 Uw tuin in kaart brengen

Let op davolgende punten voordat u uw tuin in kaart brengt:
= Het accunivedu van de robot s meer dan 50%.
= D@ beschermkap van de LIDAR 1sverwiderd.,

= Het howvenste deksalis gesloten
« D& robaot koppelt correct in het oplaadstation.

-

b

5.1 De virtuele grens aanmaken

Houd rekening met ket volgende voordat b met net karteren start
Belangrijk: Verplaats de mmbot niet handmatio tijdens het aanmaken van de grens, Hetin kaart brengen wan
de grens kan dan mislukken

Belangrijk: Wanneer het karteren begint, dock de robot dan niet op afstand in het oplaadstation, maar
wacht totdat het karteren |5 voltoo:d. De LIDAR kan dan namelijk blokkeren, waardoor het karteren mogelk
mislukt,

= oop tijdens het -cartenn-;spr-:-ig‘: binnen 5 machter de robotaan,
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« e robot kan hellingen met ean stjging tot 50% (272 ) navigeren, Voor betere maagiresultaten wordt echter
aanbevolen om de hellingen van werkgebieden onder de 25% (14% ) te houden

-

«Yoor gebieden emaller dan B0 em, stel deze in als paden om de robot door te laten {zle sectie 5.4, Pad
instellen).

<B0cm '* \ A ,n' &
N

X

= Als uwy gazon meer dand em hoger s dan de aangrenzende grond, houd de robot dan minstens 10 cm

-

van de rand verwijderd. Als uw gazon gelijk llgt met de aangrenzende grond, kan de robot de omitrek
owarschrijden voor optimale maalresultaten langs de randen,

- ™y

« Zorg ervoor dat de draaihoeken groter zijn dan 90 . Hosken kleiner dan 9¢° kunnen het moeilijk maken
yoor de robot om een schone snede te bergiken

s ™)

AR,
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Start met karteran:
1.Tikinde app op Begin aanmaken en de robot controleert dan de status en begint met kalibreren. Deze
vErlaat automatisch het oplaadstation am de kalibratie uit 12 voeren. Let op,

" ) T

* !

2. Leid de robat van afstand naar de rand van uw gazanen tik op Startpunt instellen om hetstartpunt voar
de grens vast te leggen

P 2

M A

3, Bedien de robot op afstand om langs de omtrek van het gazon hetwerkgebied in kaartte brengen.

Zelfstandige grensdetectie

Aangedreven door een geavanceerd Al-algoritme gebruikt de robot zijn frantcamera om gras- en niet-
grasgebieden te detecteren, waardoar hij zonder handmatige begeieding grenzen kan identificeren.
Madat ude robot op afstand naar de rand van het gazan hebt geleid en het staripunt hebt ingesteld, kunt
u de modus Zetfstandige grensdetectie gebruiken. U kunt kiezen ot de robot over de omtrek moet rijden
voor betere maairesultaten of dicht bij de omtrak moet blipden om niet vast e komen Zittan,

We racden aan om de robot tiidens dit proces te volgen, Als de robot de grenzen niet nauskeurig detectesrt
kunt v de modus Zelfstandige grensdeiectie verlaien en op el moment overachakelen naar bediening op
afstand

Belangrijk: D& modus Zelfstandige grenadetectie moet overdag worden gebruikt vaor e2n goeds
zichthaarneid. Vermijd het gebruik van deze functie bi; slechie verlichting of regenachtig wees
Belangrijk: Zorg ervoor dat de voorcamera wan de ronbot schoon en vrij is.




4, Wanneer de robot terugkeert naar de plek die zich 1 meter van het startpunt bavindt, tikt u op Grens

sluiten, Het aanmaken van de grens wordt dan automatisch voltooid

M.

5.2 Verboden zone instellen
Hoewel de robot dutomatisch obstakels kan ontwijken, is net nog steeds nodig om zones mek gen risica op
mbaden en zandbakkan, alsverboden zones in te stellen. Maak verboden zones aan voar

5 ZWE
E

vallen, zoals
dingen die uweilig wilt stellen {zoals bloemperken, trampolines, moestuinen of blootliggende boomwortals)
U kunt in de app tikken oo Verboden zone om doal te gaan met het aanmaken van verboden zanes. U kunt
3 vErwideren nadat de kaart

ook naar é > Kaart bewerken gazn om de verboden zones aan e maken of 1

Is wolinoid

5.3 Meer zones aanmaken en bestaande zones uitbreiden

= Om meer zones aan te maken
de app oo Werkzone om door te gaan met het aanmaken van maaizones op afstand. Wanneer de kaart is

Als uw gazon wordt gescheiden doar tuinpaden of als uverschillende afzonderlijke grasvelden hebt, tikt w0
fr
violtooid, kunt b ook zones toevoegen, verwijderen of wijzigen in ﬁ = Kaart bewerken.
TR |

-

= Om bestaande zones uit te breiden
Qm een bestaande zone it te breiden, tikt win de app op Werkzone om het gebied aan (e maken dat v wilt
opnemen, Als de twee gebieden overlappzn, worden ze adtomatisch samengevoegd. U kunt ook naar é

=
= Kaart bewerken > Werkzone gaan nadat de kaart is voliooid om een bestaande zone uit te breiden
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= Om zones te scheiden en te combineren
Omieen zone in klesnere te verdelen of om zones die met de app ziin verdeeld samen te voegen tot een grotere
gadt u naal ﬁ = Kaart bewerken > Zone-instellingen =n tixt u In de aop op Scheiden of Combineer.

5.4 Pad instellen

Maazk in het geval van afzanderlijke zones een pad aan om ze te verbinden. Afzonderdijxe 2ones zonder pad
zisn niet berelkbaar voor de robot,

Opmerking: Standaard beweegt de robot alleen langs het pad zonder het gras te maaien.

Belangrijk: Als ww gazon wordt gescheiden door doorgangen die hoger zijn dan 4 em, plaats dan een
object dat even hoog is als de doorgang (zoals een oprijplaat)

» Twee afzonderlijke maaizones verbinden

Voeg voor afzonderlijke zones padentoe om ze (e verbinden, anders zijn ze niet bereikbaar voor de robot.
Tik op Pad om een pad toe te voegen.

Belangrijk: Zorg ervoor dat het begin en ket einde van het pad in hetmaaigebied liggen.

i ™

* Het maaigebied en het oplaadstation verbinden

Als het oplaadstation zich niet inhet maaigebied bevindt, moet er een pad worden toegevoegd om het met
hetmaaigebied te verbinden. Tik op Pad om een pad toe 18 voegen waardoor de robot terug kan keren naar
het aplaadsiation.

Belangrijk: Zorg ervoordat het ene uiteinde zich binnen het werkgebied bevindt en het andere witeinde
rechtwoor het oplaadstation ligt. Het is raadzaam om het pad uit te lijnen met het oplaadsiation,
Belangrijk: Dock de robot niet op afstand In het oplaadstation op het moment dat U paden aanmaakt

om het maaigebied en het oplaadstation met elkaar te verbinden. De LIDAR kan dan namelijk blokkeren,
wadrdoor hetin kaart brengen mogelijk mislukt
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5.5 Kaart voltooien

Tik op Kaart voltooien wanneer de maaigebieden, paden en verboden zones voltooid zijn

@ﬂ' :'

5.6 Voeg een tweede kaart toe

Als ergeen pad is tussen uyw voor- en achtertuin, kunt u een tweede kaart aanmaken. Madat u de eerste
kaart hebtvoltooid, tikt u op Kaart toevoegen om door te gaan met het aanmaken van de tweede kaart.
U kunt ook navigeren naar ﬁ > Kaart bewerken en na hetvoltooien van de kaart op Kaart toevoegen
tikken. Zodra u de tweede kaart hebtvoltooid, kunt u schakelen tussen kaarten via é = Kaart bewerken.
Opmerking: Ma hetwisselen van kaart worden de schema's en masi-instellingen van de huidige kaart
toegepast,

Opmerking: U kunt een extra oplaadstation aanschatfen om in de tweede kaart te instalieren voor meer
gemak. Met een apart oplaadstation geinstatieerd in de tweede kaart, hoett u derobot alleen handrmatig
tussen de twee kaarten te verplaatsen,

6 Bediening

6.1 Voor het eerst beginnen met maaien

Tips vaor het maaen:

= Gebruik een handmaaier om het gras te maaien tot @en hoogte van maximaal 10 cm.

= Haal obstakels zoals afval, hopen biaderen, speelgoed, kabels en stenen van het gazon. Zorg ervoor dat
er geen kinderen of huisdieren op het gazon zijnwanneer de robot aan het maaien is
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YUl de gaten in het gazon op

= Sielwooraf uw maalvoorkeuren in via de app {zoals maai-efficientie, maalhoogte en maaidchiing).

a) 5tarten via het bedieningspaneel
1. Druk op de Stopknop om de klep te openen en voer de pincode in.

3, Draai-aan de knop om de maaimodus te selecteren,
! _ 0
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4. Drukopde $¥ -knop en slult de klep aan de bovenkant binnen vijf seconden. De robot verlaat et
oplaadstation en begint met het maaienvan het hele gebied,

F_—:h
i o
- &

S

b} Starten via de app
|, Open de apo
2, Selecteer een maaimodus en tik op Start om te Deginnen met maaien.

6.2 Pauze

Cruk op de Stop-knop op de robot of ik op Pauze in de apo om de huldige maditaak te pauzeren
Opmerking: de robot kan niet direct via de app worden gestart nadat op de Stop-knop = gedrukt, Yoer da
pincode in om de werking t2 harvatten op het bedieningzpaneel,

OR e, S

S

0m de taak t= hervatten wanneer de robot is gepauzeerd, druks u op de knop ] en sluit u vervolgens het
bovendeksel na S secanden. De robot 2al de vorige maaitaak hervatten. U kunt ook in de app op Ga verder

tikken om de maaitaak te hervatien = -

6.3 Hervatten

OR
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6.4 Terugkeren naar het oplaadstation

0 de robot terug naar het oplaadstation te sturen, druktu op et op het bedieningspaneesl. Bevestio
dat de huldioe taak wordt gepauzeerd of geannuieerd en sluit vervolgens de bovenklep binnen S
secanden. be robot keert automatisch terug naar het oplaadstation om op te laden. U kunt ook in de app de
sptie Begin terugkeren naar station selecteren om de robot terug te sturen

OR

7 Dreamehome-app

Ontdek meer

e Dreamehome-app iedt meer 2an alleen arstanozbegiening. U kuntverschillende dingen doen wia
de app: allerleninstellingen op afstand uitvoenan, verschillende maaimod) proberen, de kaart naar Wens
bewerken en maaischema's aanpassen,

7.1 Maaimodi

e robot biedt verschillende maaimadi. U kunt via de app wisselen twissen de verschillende modi, waaronder

randen, spotmaadien en handmatige modus.

__[m
(]

maaien ¥an het hele gebied, zonemaaien, maaien van

4

7.2 Maaivormen

Pas uw gazon aan door vormen toe te voegen vid :ﬁ = Kaart bewerken = Vormen in de app, Gedefinieerde
vormen worden uitgesloten van maasien in alie maaimaodi, U kunt hur pasitie, grootte of verwijdering

P4
a"\”“’
7.3 EdgeMaster ™ Maaikop

[De EdgeMaster™ -maaikop is ontworpen om opzi) te bewegen wanneer hij de grasranden bereikt, wat zorgt

wijzigen in Vormen.

yoor 2en beter maairesultaat, Om deze functie in 18 schakelen, ga naar ot Instellingen voor het maaien

van randen > EdgeMaster ™ i de app,
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7.4 Schema

Zodra de gerste kaart voltooid is, maakt de robot automatisch twee wekelijkse maaischema's aan dig zijn
afgestemd op de grootte van het gazon: ‘Lente/Zomer-schema’ 2n 'Herfst/Winter-schema’', L! kunt

tikken op inde app voor
dagelijkse maamverk volled

edetailleerde schema-instelingen, Dankzi) de functie Schema kunt u het
1 aan de robot overlaten, Het enige wat U hoeft te doen is de robot regelmastio

onderhouden
Opmerking: Bent u bang dat de robot v of uw buren zal staren tijoens bepaaide tijden wanneer deze
zelistandig maait? Ga dan inde app naar Instetlingen > Niet-storen =n stel de Niet-storen-tijd in,

7.5 Kinderslot

Alsu bang bent dat kinderen de robot bedienen, ga dan naar instellingen en sc

de functie Kinderslot
Inwia de app. Als deze functie s ingeschakeld, wordt de robotvergrendeld ais er gedurende wijf minuten
geen bedieningen worden uitgevoerd terwijl de kiep open is

&
00

7.6 Regenbescherming

Bent u bang dat slechte weersomsatandigheden het maaiwerk zullen verstaran? Schakel dan de functie
Regenbescherming in cnder Instellingen op het bedieningspaneel of in de app. Wanneer deze functie is
ingeschakeld, pauzeert de robot automatisch het maaen en keert terug naar et oplaadsiation wanneer
hetregent. U kunt ce regenbeschermingstid instellen inde app

Cpmerking: Fet maaen van nat gras kan uvw gazon beschadigen, Het s raadzaam omde
beschermingsdaur te verlengen om het gras de tjd e geven om te drogen voordat u apniedw gaat maaien
[e standaard beschermitiyd 153 wur en u kunt deze inde app v

7.7 Vorstbeveiliging

Als de temperatudr onder de 8° € kome, kan maaien het gazon permanent beschadigan. De batter)

wordt omvelligheidsredenen niet opgeladen, Omdit te voorkomen, kunt U de functe Yorstbeveiliging
Inachakelen in de instellingen, via het bedieninospaneel of de app. Dit zal het maaien automatisch
pauzeren en de robot terugsturen naar het oplaadstation wanneer de temperatuur onder de 68* € daait, De
rabot zal het maalen hervatien zodra de temperatuur bover de 11° € stijgt

25
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7.8 Veiligheidsfuncties

De robot beschikt over meerdere diefstalbeveiligingsfuncties, aangestuurd doar de ingebouwde GP% in het

Link-module voor extra beveiliging. Bovendien kan de frontcamera menselike aanwezigheld detectersn

©

waardoor de roboteen nuttioe tulinwachter waords

£N9

7.8.1 Optilalarm

Mizt deze functie ingeschakeld, gaater onmiddeilijk een alarm al wanneer de robot wardt opgetild, en wordt

Om de werking voort te zetten, voert u eerst de PIN-code op de robaot in,

de robot vergrendeld.

7.8.2 Alarm voor buiten de kaart

Als deze tunctie is ingeschakeld, wordt de robot vergrendeld en gaat het alarm onmigdelliik af als de robot

zich buiten de kaart bevindt.

7.8.3 Locatie in realtime

Als deze functie is ingeschakeld, kunt u de huldige locatie van de robot bekijken in Google Maps.

Q

7.8.4 Waarschuwing voor detectie van menselijke aanwezigheid

wanneer ingeschakeld, zal de rebotu natificeren b het detecteren van menselijke aanwengheid,

I'Q'I
LUd

7.8.5 Live video

Tk "-|]° om 2en live videofeed van de frontcamera wan de robot te bekijken, waardoor U aitijd en overal

uw tuin in reattirme kunt controleren

S



DREAME

7.8.6 Patrouille

Terwi|l de robot stand-by staat, kunt 1 deze via de app langs bepaalde grenzen of glekken in uw tuin aten
patrauilleren daor te navigeren naar n = Patrouille

==

Q2

7.9 Aangepaste oplaadperiode

Om de oplaadpencde van de robot aan specifieke uren aan te passen, kunt u de functie Aangepaste
oplaadperiode nschakelen via Instellingen > Opladen in de app. Wanneer deze funclie 15 ingeschakeld,
laadt de robot zichzelf op 1ot 20% wanneer het accuniveal laag s, mits er geen maaitaken ziin. De

rebot laadt alleen volledig op tijdens de-aangewezen oplaadperiode. U kunt ook het Batterijniveau
voor automatisch opladen en het Batterijniveau voor het hervatten van taken zanpassen om de
accuniveaus in te stellen waarop de robot automatssch terugkeeart naar het oplaadstation of cnvoltooide

maaitaken hervat. B
=)
-

Opmerking: Het ontwikkelingsteam van Dreame voert voortdurend draadloze updates en draadloos
onderhoud wtyvoor de firmware en app. Controleer of erupdates beschikbaar zijn of schakel da
automatische updatefunctie in om de firmware enapp up-to-date te houden en te profiteren van nog
meer functies

8 Onderhoud

Om de prestaties en levensdulrvan de robot te verbeteren, moet u het apparaat regelmatio reinigen en
versleter onderdelen vervangen zoals hieronder aangegeven:

Onderdeel Vervangingsfrequentie
Bladen Elke 6-8 weken of vaker
Reinigingsborstel Elke 12 maanden of vaker

Opmerking: L kunt de resterende tijd voor de bladen en de reinigingsoarstel contraleren door naar
Instellingen = Verbruiksartikelen en onderhoud 0 de app te gaan. Madat u de verbruksartivelen zoais
aangegeven hebtvervanoen, gaat u naar de detallpaging van netverbrulksartikel en tikt u op 1k heb het
vervangen om de timer opnieuw in te stellen.

Opmerking: Al= U bepaalde gebieden in uw tuin hebt aangewezen Yoor routinematige reiniging en
onderboud van de robot, kdnt u Onderhoudspunten op de kaart instellien door naar Instellingen = Ga
naar onderhoudspunt > Punt bewerken i navioeren, Zodra de onderhoudspuntan zijn ingesteld, kuntu
eenvoudi tikken op Ga om de robot naar de aangewezen locaties te sturen voor eenvoud:g anderhoud.

8.1 Reiniging

Reinig uw robot regelmatio am te voorkomen dat grasresten en vull zich ophopen en de maaikop en
aandnjfwisien verstoppen, wat de maaipresiaties, net docken en de bewesaingsprestaties kan beinvioeden
We raden aan een reinigingsset te gebrulken, verknjgbaar in lokaie winkels of anline
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ﬂ_‘; Waarschuwing: Zet de robot uit 2n haal de =tekker uit het oplaadstation voordat u begint met
schoonmaker,

Voorzichtig: Controleer of de beschermkap van de LIDAR op de LIDAR zit voordat u de robot ondersteboven
keert en vioorkom 2o schade aan de LIDAR.

« De behuizing, onderstel en maaikop:
1, Zet de robot wt.

4, Keer de robot ondersieboven

4, RBeinig de behuizing, de maaitkop en het cndersiel van de robot met een slang.

,gb, Waarschuwing: Raak de bladen niet aantijdens hetreinigen van het onderstel. Draag handschoenen
fijdens het reinigen

Veorzichtig: Gebruik geen hogedrukspuwitvoor het reinigen. Gebruik geen schoonmaakmiddelen voor hiet
TEINIgER.

237



DREAME

5, Gebruik een pluisvrie doek om de LiDAR-sensor voorzichtig te reinigen,

» Oplaadcontacten en frontcamera:

Gebruik een schone doek om de oplaadoontacien op de robot, het oplaadstation en ook de frontcamera te
reinigen. Zorg ervisor dat de oplaadcontacten en de frontcamera draog blijven na het reinlgen.

= Aandrijfwielen:

Gebrulk een borstel om modder van de wielen te verwijderen voor een goede arip

8.2 Onderdelen vervangen
= Bladen vervangen

Vervang de bladen regelmatig om ze scherp te houden, We radean aan om de bladen elke 6-8 weken of
vaker tevervangen. Gebruk alleenonginele Dreame-bladen

M Waarschuwing: Schakel de robot alstublieft uit. Draag beschermende handschoenen voordatu de
bladen vervangt.

Opmerking: Vervanag alle drie de bladen tegelijkertijd voor een gelikmatig maairesultaat

|, Zet de robot wit, 2. Plaats de beschermkap van de LIDAR op de

— LIDAR
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3, Plaats de robot op een zachte ondergrond en 4 verwijder de houder doar op de knop onder
keer deze ondearsteboven, de maakep te drukken.

5. verwider het blad door het gatvan het blad &, verwijder de drnie bladen en hougders.
uit 1@ lijnen met de as.

7. Druk op de knop onder de maalkop en fijn het 8 Zorg ervoor dat de bladen ongehinderd
gatwan de houder uit met de as om de houders kunnen draaien.
enbladen vastie zetten.

« Reinigingsborstel vervangen

Wanneer de remnigingsborstel voor de LIDAR-sensor slit, rafelenof verslechteren de borsteinaren,
wadrdoor de borsiel niet meer goed kan reimigen, vervang de reinigingsborstel regelmatio om een goed
rainigingsresdltaat te behouden, We raden aan om de reinigingsbosstel eice 12 maanden of vaker te
VEMVANGEN.
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i e o

9 Accu

Als u derobot lange tijd niet gebruikt, [3ad de accu dan om de 6 maanden op om een goede staat van de

accute waarbargen, Accuschade als gevolg van overmatioe ontlading wordt niet gedekt door de beperkte
garante. Laad de accu niet op bij een omgevingstemperatuur hoger dan 45° € of lagerdan 6 ® €. Als ude accu
langdurig opslaat, zorg er danvoor dat de omgevingstemperatudr tussen de -10en 35° € ligr. Om schade e
beperken, raden we aan om de accu op te slaan bijeen cmgevingstemperatuur tussen de 0 en 25° C,
Opmerking: De [evensdulr van de accu van de robot hangt at van de mate van gebrulk 2n het aantal
maaiuren. Als de accu is beschadiod of nmiet kanworden opgeladen, gool de vercuderde of detecte accu dan
niet zomaar we, Houd u azn de iokate recyclingwoorschriften

Oplaadmodus voor bijna lege accu:

Wwhen the low-power charaing mode is activated, functions unrelated to charging will be disabled {the display
and network will be turned off)

= Om de ocplaadmedus voor bijna lege accu in te schakelen, houdt o de (3] -knop en de ©F -knop tegelikertijd
ingedrukt, en drukt u de *) -knop 5 keer snelin, U hoort een spraakprompt spaarstand |5 ingeschakeld.

= (m de oplaadmodus woor bijna lege accw wik e schakeien, startu de robot opniewyy of druks u de {_'_} -knop 5
keersnel in.

10 Winteropslag

« De robot

1, Laad de accuvolledig op voordat u de robot uitzchakelt,

2. Reinig de robot grondig voordat u de rooot opslaat tijgens de winter

3, Breng de beschermkap vande LIDAR aan

4, Sla de robat binnen en op een droge plek op; b een temperatuur hogerdan 0 C

» Dplaadstation

Haal de stekker van het oplaadstation wst het stoprontact en sla het station op een droge en koele plek op,
wadr het nietwordt blootgesteld aan direct zonlicht.

Opmerking: Mawinteropslag installeert u het oplaadstation opnieww en plaatst u de robot erin om op te
laden. Als u het oplaadstation op een andere iocatie installeart, zal de robot automatisch de locatie van
het station bijwerkean zodra de robot oplaadt en het station verlaat. Bij positionenngsfouten doar grote
veranderingen in uw tuin, wordt 2anbevalzn om het gebied opnieuw in kaartte brengen.

11 Transport

Zarg ervoor dat de robot voor langdung transpaort is Uitgeschakeld. Het wordt aanbevolen om de origingle
verpakking te gebruiken. Zet alstublieft de beschermkap van de LiIDAR op.
,.-‘_'h, Waarschuwing: Zet de robot uit voordat u deze varvoert.,,

& Waarschuwing: Til de robot op aan de achterste handgreep en houd de maaikop uit de buurt van uw
lichaam.
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12 Probleemoplossing

Probleem

Oorzaak

Oplossing

De robot is niet
verbonden met de apg.

1. De robot bevindtzich niet
binnen het signaalbereik van
de wifi of Blustooth,

2. De robat is vitgeschakeld
of start opnieuw op.

I, Controleer of de robot het inschakelproces
heeft docriopen

2, Controleer of de router goed werkt.

1, Ga dichter bijj de robot staan om ta verbinden
mat Bluetonth.

e robot 15 opoetild.

Hie: wiel staat niet op de
grond.

|. Zat de robot terug op een viakka ondergrond.
2, Voer de FiN-code in op de robot en bewvestbg.,
3, De robot kan nies owver voorwerpen heendie
hoger zijn dan 4 cm. Zorg ervoar dat de grend
waar de robot maait vak is.

Ce robot 15 gekanteid.

D robot 1= meer dan 377
gekanteld,

|. Zet de robot terug op een viakke ondergrond.
2. Woer de PIN-code in op de robot en bavwestig:
1, Da robot kan geen hellingen beklimmen die
meat dan 50% {27 ) zijn.

De robot Zitvast

De robot zit vast en kan niet
loskomen.

|. Haal de obstakels in de omgeving wag e
probeer het opreeu iy,

2. Breng de robot handmatig naar een viakke en
open plek op de kaart en voer de taak opniswsw it
Als dit probleem zich blift voordoen, probeer net
dan opnieuw nadat de mbot in het oplaadstation &
geplaatst.

3. Controdeer of ergaten in de grond zitten, Yul

de gaten op waordat de robot gaat mazien om @
woorkomen dat deze vast kamt te sitten.

4. Contraleer of het omringende gras hoger s

dan 10 cm. U kunt de obstakehermijdingshoogte
aanpassen of een handmaaier gebruiken om het
0azon war evoren t© maaen omte voorkomen dat
di mbiot vast komt te ziten,

5_Als de robot vaakvast komit te zitten op deze
locatie, kunt u dit gebied instellen als verbaden
ane.

Storing linker-/
rechterachienaial,

Hetwiel kan nietdraaen ot
eris een probleem met de
motorvan het wiel

1. Reinig de achierwielen n probeer het
Opniguw.

2. Als dit probleem zich blifftvoordoen, probeer
de robot dan opnieuw op te starten.

3, Als het probleem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantenseriice,

Maalkmp kan niet
draaien.

Die maaikop kan niet
nommaal draaen of er is een
probleem met de motor van
de maaikop:

1. Reinig die maaikop en probeer het opnisuw.
2. Cantroleser of het omringende gras hoger is
dan 10 cm. U kunt een handmaadier gebniken
om het gazen Yan tevoren 18 maaien om e
voorkomen dat de maaikop wiordt geblokkeard
door hoog gras.

3. Kijk of erwater onder de maaikop staat. Als dit
het geval is, breng de robot dan naar een drooe
plek en probeer het opniguw.

4. Als dit probleem zich blifft voordoen, probeer
de robot dan opriedw op te starten

5. Als het probleem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantensapyics,
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

De maaikop kan niet
omhpog of omlaag
Dewegen.

De maaikop kan miet
omhoon of omiaag
bewegen.

l. Reinig de maalkop en probeer het opniedw
2, Alsy deze fout biijft tegenkomen, probeer
dan de rabot aprieuw ap te staren

3, Als het probieem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantensepace,

De maaikop kan
zich niet Zijwaarts
verplaatsen.

Die maaikop kan zich niet
zipwaarts verplaatsen,

1, Maak het maaisysteem schoon en verwijder
alla vuil of vieemde voorwerpen.

2, Alz 4 deze fout biijit tegenkomen, kunt U earst
de EdgeMaster ™ -functie uitschakelen

3, Als het probieem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantenservice:

Sumperstonng.

De sencor van de
vaoroumper wordt constant
geactivesrd,

|..Controleer of de robot ergens vastat,

2, Tikzachtjes op de bumperen kijk of deze
terugwveert,

3, Als dit probleem zich blijftvoordoen, probesr
de robot dan apnieuw op te starten

4, Als het probieem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantenserice:

Fout bl opiaden.

De robot i gedockt in hat
oplaadstation, maar er

is een probleem met de
oplaadstreom af -spanning.

|. Controleer of het oplaadstaton comect op de
SOOMWOCHZENING is aangesloten.

2. Controleer of de oplaadeontacten op de mbaoben
hiet oplaadstation schoon zin.

3. Probesr de robot opnieuvs in het oplaadstation e
docken nadat u alles gecontroleerd hebt

4. 4= het probleem aanhoudt, neem dan contact
op met de kantenservice.

De accutemperatudr is
tehoog,

De accuemperstuur is hoger
dan &0°C .

| Gebruik de rabot bij een
pmgevingstemperatuur lagerdan 40 C Wacht
tot de accutemparatuur automatisch daalt.

2. 5chakel de mbot wit en start na een tijde
DPRIEuW O

3. Alshet probieem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantenserice,

D¢ accutemperatuur s
hoog.

De accutemperatuur Is hoger
dan 45 °C

|, Ads de accutemperstuur hogeris dan 45°C,
kan het opladen misiukken.

2. Gebruik de rabot bij een
omgevingstemperatuur lager dan 40° C

De accutemperatuur s
laag.

De accutemperatuur is lager
dang"C.

1, s oe accutemiperabuur lager is dang * C, kan
hizt opladen mislukken

2, Gebruik de robot bij een
omoavngstemperatuur hogerdang ® L

LiDAR i= geblokkeard

LIDAR s geblokkeend {de
beschermkapvan de
LiEAR 15 bypvoorbesld niet
venwijdend)

| venwijder de beschermkap van de LiDAR en
probear het opniew.

2. A5 e LIDAR aan de bovenkant wan de robot
erg vull is, reinig deze dan met aan pluisvrie
doek en probeer het opnieuw,

Storing in LiICAR.

LIDAR is erg vuil of
Er iz sprake van esn
SENSOIstonng:

1. Controleer of de LiIDAR vuil is. Reinig indien
nodig en probeer het opniguw.

2. Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer
de robot dan aprieuw op te starten.

3, Als het probieem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantensepsce,
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Probleem Oorzaak Oplossing

vieeg de LiDAR-sensor bovenop de robot af
LIDAR = wul, LIDAR i5 vl mat een schone doex. Houd de LiDAR na het
schoonmaken droog,

|. D robot zal automatisch proberen terug te
keren naar het oplaadstation om af te koelen.
4. Zorg ervoor dat de robot werkt by een
pmgevingstemperatuur lagerdan 40* C
3, Plaats de robot in een schaduwnji, koel e

LiDAR-temperatuur is LiDAR-temperatuur is = 80 goed geventieerd gebied, Het alarm stopt
hoog. b o wanneer de emperatuur daalt tot een normaal
beraik.

4, De mbot hervat automatisch de werking zodra
hiet alarm stopt

5, Als het probleem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantensenace,

1.De LIDAR 15 uitgeschakeld vamwege hoge
temperaturen.

2, Zorg envoor dat de robot werkt Bl 2en
omgevingstemoeratuur lager dan 40° C

LiDAR-temperaiuur is 2 | LIDAR-temperatuuris =90 3. Plaats de robot in een schaduwnik, koel en

fhoog. LY goed geventiieerd gebied, Het aiarm stopt
wanneer de temperatuur daalt tot ean normaal
bareik.

4, Als het probleem aanboudt, neem dan
comtact op met de klantensendce,

|. Contraleer of de LIDAR aan de bovenkant van de
mobot vl is. Vuill heeft invided op de positionenng,
2. Breng de robot handrnatig naar een open plak
pp die kaart envoer de taak oprseuw uit.

3. Als g positionering nog steeds niet goed gaat,
suur de mobat dan op afstandvia de apo terug
naar het oplaadstation en star versolgens de
maaitaak.

D robot is verdwaald, Positionering werkt niet.

. Start de robot opnieuw op en probeer het
DpniELLw.

2. Als het probleem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantensepace,

SEenNsoraionng. SENsorstonmng.

|, Werplaats de mbot handmatigq uit de verbaden
zone en probeer het opniguv,

De robot bevindt zich in De robot bevindt zich in de 3. Besiur de robot op afstand via de app am

Sl veturen e, ¥ErtEen 2dre dieze uitde verboden zone te halen en probeer
het opnieuw.
. Breng de robot handmsatig binnen de kaart en

De robot bevindt zich e robot bevindt aich buiten probear het opnieww,

ouiten de plattegond. de plattegrand 2, Stuurde robot op afstand wa de app-terug
binnen de kaart en probees het opniesw.

De noodstop is De Stop-knop op de robotis 5 w; 4

eartiveerd. ingedrukt Voer de PIN-code in op de robot en bevestig

i |
De aroills oiria leeg, Accuniveau iz minder dan Dock de rebot in het oplaadstation om op @
De robot worde 2o |0 |adan

ultgeschakeld,

1, voer de pincode inom te valideren.
2, U kunt hat Alarm voor bulten de plattegrond
uitschakelen in de app bl Instellingen,

De robot 15 buiten de De mbot bevindt zich busten
kaart. Risico op diefstal, | dekaart
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Probleem

Oorzaak

Oplossing

Terugkesren naar het
oplaadstation mislukt.

De rabot wil werugkeren naar
het oplaadstation, maar

kan het oplaadstation niet
vinden.

1. Controleer of erobstakels zijn die de robot
bioxkeren, Haal de cbstakels weg en probeer
het opnie .

2. Stuur de robaot op afstand via de app terug
naar het oplaadstation,

Docken in het
oplaadstation mislekt.

De mmbot hestt het
oplaadstation gevonden,
maar kan niet docken,

1. Ga na of de refiecterende foles ap hiet
oplaad=ation vuil of geblokkesrd zijn

2, Controleer of er obstakels woor het
oplaadstation liggen.

3, Controlesr of het oplaadstation is verplaatst.
4, Controleer of de grondplaat bedekt is mat
dikke modder.

5, Cantralesr of het station o een helling staat,
. Cantroleer of het station stroom heeft.

7. relp de robot handmatig of met de
afstandsbediening te docken in het stabon,

Positioneren mislukt.

Positioneren misluke
wanneer de rmbot 2en
maaitaak probeert te
ctarken.

|, De LiDAR kan gebolokkeerd zijn, Breng de robot
handmatig naar een viakks en open plek op de
kaart en voer de taak opnieuw uit.

2 Alsy deze fout hiijft tegenkomen, probeer het
dan opniedw nadat de robot is gedockt in het
station,

Onwoldoende ruimite
om voor het station te
karen.

Orvoidoende ruime am
woor het station te keren.

1. Als et stabon aan de rand van de kaart of
daarbinnen is geplaatst, 2ag er dan voor dat erten
minste 1 mrvTije ruimie & tussen hetvoorste gebied
van de grondpiaat van het staton en de grens van
de kaart; anders kan de mbot mogelik niet keren,
2 verplaats het station of wijzig de plattegrand in
Kaart bewerken

Fad geblokkeerd.

Pad geblokkeerd.

1. Cantroleer of er een verboden zone s
Ingesteld op het pad,

2, Controleer of erobstakels zijn die de robot
biokkeren,

1, Als de robot noo steeds niet kan passeren,
venvijder dan hiet pad in Kaart bewearken en stel
EEN nieuw pad in.

De voorcamera 1s vull

De voorcamera 15 vl

Veag de voorcamera schoon met een schone
deoek.

Eris @en prablesm met
de YoDrcamera.

Eris een problzem met da
woorcamera,

1, Meeg de voarcamera schoon met een schone
doek,

1. Probeer de robot opnieuw te starten.

3 Als het probleem aanhoudt, neem dan
contact op met de klantenserace,

Yoormamera
geblokkeerd

Voorcamara geblokkeerd,

veeg de voorcamera schoon met een schone
dioek.

Fout i grensdetectie
tijdens automatisch in
kaart brengen,

Fout by grensdetectie
tijdens automatizchiin kaart
brengen.

|. Zomg ervioor dat de lichtomstandigheden
geschikt zijn; niet te fel en niat te donker.

2, Controleer of het helder weer isen vermid
mistaf regen,

3, Zerg envizor dat de voorcamera van de robot
schoon en vrij s

4. Zorg enveor dat het grandoppervlak vlak is,
aangezien oneffenheden de detectie kunnen
peinvloeden.
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Oorzaak
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5, Als de grensdetectie biijit misiukien, schakel
dan over naar de atstandsbedieningsmodus
voar het in kaart brengen,
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13 Specificaties

Productnaam Dreame Robotmaaer A2
Merk Dreame
Basisgegevens Model MAXARI0
Atmetingen 666 = 444 = 273 mm
GEwacht (inciusef accu) 16,4 kg
Aanbevolen werkvermagen 2000m®
_ . Standaard; 1.000 m#idan
L5 2
- efliigritie Efficiant: 2.000 m¥/dan
Maaien Maaihoogte 30-720 mimi
Maaibreedte 22cm
Optaadmd ™ 65 min
Geluidsyermogensnaead Lwd 54 da{a)
Geluidsvermogenonzekernedan K 3 dB[A)
Geluidsniveaus
Geluidsdrukniveau LpA 46 dB{a)
Geluidsdrukorzekerheden Kpd 3 dBA)
A 0=50°C
WerkEmpertuur Aanoevalen; 10~35°C
5 N =10=352C
p— Temperatuurwoor langdungs opslag Aanbevalen: B35 C
omstandigheden Robat: (PR6
IP-classificate Oplaadstation; IPX4
Voeding: IPG7
Mazomale helling woor maaigebied 50 % (27" )
Freguenticberzik Bluetoath 2400,0-2483 .5 MHz
B2k 16+2 dBm (b3 11 Mbps)
. a02.11g: 14 +2 dirm (bij 54 Mbps)
Wizl RF-ermalEn 802110 13 +2 dBm (bij HT20, HT40)
Biuetooth; 749 dam
Connectiviteit
WIFI Wi-F12.4 GHz
(2400 - 2483 5 MHz)
o P e 7| LTE-FOO: B1/3/7/8/ 20,244
k- LTE-TDD: B38/40/47
GRES GPSAGLOMASS/BDS/ Galilec/ D255
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Rijsnelheid met afstandsoediening

D45 m/i=-08m/is

Standaand: 0,35 m/is

Aanﬁnjﬁmtm Rijsrelheid tiderns maaen EffitiEnt: 0.6 m/s

Maotortype Maafmaotor
Maaimotor snelhad 2200 omve min
Arcumodel MERAT4
Ty accy Lithium-ionaccu
Accu (robaot)
hominaal wermogen 000 msh
Mominale spanning 18% DL
Optadermodel MPaAto
noangssEanning T00~240 W AC
Voeding

Utgangsspanning 200 DC
Uitgangsstraom A
Model van oplaadstation ML
noangssEanning 20% DC

Dplaadstation Utgangsspanning 20VDC
Inoangsstroom R
Utgangsstroom ER
Resenvebladen en -houders g1

Accessoires

Mesmodel

MEKAIO/MOBALD
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Maximaal RF
Uplink | Downlink
Standaarden|Band (IE;H 2) (MHz) uitgangs - GNSS | Frequenties
vermogen
| 1920-1980 | 2110-2170 FEP
3 | 170-1785 | 1B0S- 1880 2332
7 | 2500-2570 | 2620- 2690 PR
B 830 -915 925- 960 2322
LTE | 832-gs2 791 - B2 2322
3 03 -748 TaBE- 803 23zx2 R/
GLONASS/ .
18 | 2570-2620 | 2570- 2620 2342 SR 15521' 1561
Galileo/ ne
40 | 2300-2400 | 2300 - 2400 2322 0755
41 | 2496 -2690 | 2496 - 26590 233
3 | 1710-1785 | 1805- 1880 02
GSM
B BBO - 915 925 - 960 FEP
[ 1920 - 1980 | 2110- 2170 FEP
WCDMA
g BB0 - 915 935- 960 2322

12| Oplaadtijd worct berekend wanneer de robot automatisch terugkeert naar het oplaadstation als de accu

bijna leegis,

(3] Betreflende landen/regin's; Albanie, Andorra, Belgig, Bosnié en Herzegoving, Bulgarije, Cyprus,
Cenemarken, Duitsland, Estland, Finland, Frankrijk, Griekenland, Guernesey, Hangarije, leriand, [[sland,
ltalig, ¥osovao, Kroatie, Letland, Liechtenstein, Litowwen, Luxemburd, Macedonie, Malta, Maldawé, Monacos,
Maritenegro, Mederiand, Noorwegen, Oekraine, Oostenrijk, Polen, Portugal, Roemenié, Servié, Siovenie,
Slowakije, Spanie, Tsjechie, Verenigd Koninkrijk, Z2weden, Zwitseriand.
Opmerking: De specificaties zijn anderhevig aan wijzigingen, omdat we ans product voortdurend

yerbeteren, Ga voor de meest recente nformatie naar onze webste nttps:/Yglobal dreametech, com,















