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Jak zainstalowac robota koszgcego M10

Urzadzenie Opis funkcji
LoRa Gateway taczy robota koszgcego z siecia, zapewniajac
komunikacje na duze odlegtosci,

umozliwiajac wydawanie polecen z poziomu
aplikacji oraz podglad statusu robota (zasieg
komunikacji miedzy bramkg LoRa a robotem <
210 m)

Stacja referencyjna Zapewnia precyzyjne odniesienie
pozycjonowania (zasieg komunikacji miedzy
stacja referencyjng a robotem

<210 m)

Stacja tadowania tadowanie + zapis punktu powrotu do
tadowania

m Product Introduction (Large-area Mowing )

This is an intelligent lawn mower capable of mowing large areas and is always online.

We use LoRa communication technology,
* LoRa has a strong ability to penetrate walls and offers a communication range of up to 210 meters, covering an area of approximately 138,000 square meters.
*  When mowing large areas, it ensures precise itioni ith loss and maintains uninterrupted communication.
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1. Stacja referencyjna / Powigzane z GPS

Dlaczego wciaz wyswietlajg sie stabe sygnaty RTK/GPS na otwartych przestrzeniach?
* Prosze zaktualizowac¢ oprogramowanie stacji referencyjnej do najnowszej wersiji.

e Doktadnie sprawdz weryfikacje trzema czynnikami przy wyborze miejsca dla stac;ji
referencyjnej (bez przeszkdd w poziomej widocznosci nieba > 120°, z dala od metalowych
zaktécen oraz stabilny montaz; zalecana lokalizacja instalacji to dach).

Jak dziata RTK | Pozycjonowanie GNSS w czasie rzeczywistym o wysokiej precyzji



https://www.youtube.com/watch?v=RtCz0ZMTBns
https://www.youtube.com/watch?v=ieearzWTCZw

Nieprawidtowa instalacja stacji referencyjnej

Jak rozwigzaé problem z wyjezdzaniem robota koszacego poza wyznaczony obszar?

* Problem wyjezdzania robota koszgcego poza obszar czesto wynika z niestabilnego sygnatu
GPS. Aby temu zapobiec, upewnij sie, ze stacja referencyjna jest zainstalowana w miejscu z
nieograniczonym, szerokim widokiem nieba (kat widocznosci > 120°), z dala od metalowych
przeszkdd i stabilnie zamocowana. Pomoze to utrzymac stabilne potaczenie GPS. Dodatkowo,



jesli robot napotyka przeszkody podczas pracy, takie jak drzewa, $ciany lub inne bariery,
doktadnos¢ jego pozycjonowania moze sie zmniejszy¢, co moze prowadzi¢ do btedéw w
planowaniu trasy i wykrywaniu granic. Wazne jest regularne sprawdzanie miejsca instalacji pod
katem wszelkich zmian mogacych ograniczac sygnat oraz zapewnienie robotowi wolnego widoku
nieba, aby utrzymac¢ optymalng wydajnos¢.

Czy robot koszacy moze pracowaé w gesto zalesionym terenie?

e Zalecane srodowisko: teren otwarty i bez przeszkdd, przy czym stacja referencyjna i robot
koszacy musza utrzymywac co najmniej 21 wspoélnych obserwowalnych satelitow (GPS (USA),
QZSS (Japonia), BeiDou (Chiny) i GALILEO (UE)).

> Wptyw gesto zalesionych terendw:

= Chociaz stacja referencyjna moze odbierac sygnaty satelitarne, jesli sygnat GPS robota
koszgcego zostanie ostabiony przez przeszkody w miejscu pracy, nadal wptynie to na system
pozycjonowania robota.

= Do optymalnej pracy wymagane jest zaréwno stabilne potgczenie GPS, jak i transmisja RTK.

> Tryb awaryjny (hawigacja inercyjna):

= Robot automatycznie przetaczy sie na system nawigacji bezwtadnosciowej, aby kontynuowac
prace.

= Uwaga: doktadnosc i efektywnos$¢ koszenia moga sie zmniejszy¢.

Zielona linia oznacza, ze sygnat GPS robota koszacego jest dobry. Natomiast zétta linia
wskazuje, ze sygnat GPS byt w danym momencie staby i zostata uruchomiona nawigacja
inercyjna w celu kompensacji. Algorytm nawigacji jest stale optymalizowany, nie jest wersja
ostateczng i ma charakter wytgcznie pogladowy.

Czy istnieje sposodb, aby samodzielnie sprawdzié¢, czy GPS w obecnhym srodowisku pracy
jest niezawodny i dostepny?
e Jesli nie masz pewnosci, czy obecne srodowisko spetnia wymagania pracy, mozesz umiescic



robota koszacego w danym miejscu. Nastepnie wejdz w tryb recznego sterowania przez
Bluetooth w aplikaciji, kliknij ikone GPS na gorze ekranu, a bedziesz mdgt sprawdzi¢ aktualny
status GPS dla pozycji robota koszacego i stacji referencyjnej. Nalezy upewni¢ sie, ze liczba
dostepnych satelitéw oraz liczba wspdlnych satelitéw dla stacji referencyjnej i robota koszgcego
jest wieksza niz 20.

< & 3 ED s A 2}

Robotic Mower
Bluetooth Connection: Cennected a
Positioning Status: 4 - RTK Fixed
Number of Satellites: k1l

4 P Shared Satellite Count: 30
WiFi Signal Strength: Strong signal
Reference Station
Signal Quality: Strong signal v
Number of Satellites: 53

W jakich okolicznosciach konieczne jest uzycie systemu z dwiema stacjami
referencyjnymi?

e Stosuje sie go, gdy przedni i tylny ogréd domu sg catkowicie oddzielone budynkami i sygnat z
jednej stacji referencyjnej nie jest w stanie pokry¢ catego obszaru. (Oryginalne opakowanie

zawiera tylko jedna stacje referencyjng; dodatkowa stacje referencyjng nalezy zakupi¢ osobno.)
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Jaka jest funkcja bramki LoRa?
¢ Gtowne funkcje bramki LoRa w systemie inteligentnego robota koszacego sg nastepujace:

¢ Most komunikacyjny: Bramki LoRa petni funkcje mostu komunikacyjnego miedzy robotem

koszgcym a domowag siecig Wi-Fi, umozliwiajgc podtaczenie robota do Internetu. Dzieki temu
uzytkownicy moga korzystac z aplikacji Stalco Mower do zdalnego sterowania i monitorowania
robota koszacego.

* Zapewnienie pracy online robota na duze odlegtosci: Bramki LoRa i robot koszacy wykorzystuja
komunikacje LoRa, ktéra charakteryzuje sie duza zdolnoscig przenikania przez $ciany oraz

mozliwoscig komunikacji na duza odlegtos¢. Pozwala to uzytkownikom na zdalne i w czasie
rzeczywistym $ledzenie statusu urzadzenia przez aplikacje, nawet gdy robot pracuje na duzym
obszarze trawnika.

1. Jesli chcesz recznie sterowaé ruchem robota, konieczne jest nawigzanie potaczenia
Bluetooth.

Jak zainstalowac¢ druga stacje referencyjna?

* Najpierw upewnij sie, ze gtdwna stacja referencyjna jest wtgczona, a jej wskaznik prawidtowej
pracy Swieci sie stale na zielono. Nastepnie zainstaluj druga stacje referencyjng i wtgcz ja. Po
wtgczeniu druga stacja referencyjna powinna migaé niebieskim swiattem, co oznacza, ze
znajduje sie w trybie oczekiwania na sparowanie. Nastepnie kliknij przycisk [Dodaj kolejna]
na stronie [Zarzadzanie urzadzeniami) , aby dodaé drugg stacje referencyjng. Dopasuj numer
seryjny (SN) drugiej stacji zgodnie z instrukcjami krok po kroku w aplikacji i poczekaj, az druga
stacja referencyjna zostanie prawidtowo zlokalizowana. Proces ten jest identyczny jak w
przypadku instalacji gtéwnej stacji referencyjne;.
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1. Upewnij sie, ze robot koszacy oraz bramka LoRa pozostajg wtgczone przez caty czas trwania
procesu.



Czy moge przestawi¢ stacje referencyjna w dowolne miejsce?

* Nie. Jako kluczowe urzadzenie dostarczajgce punktow referencyjnych do pozycjonowania,
zmiana fizycznej pozycji stacji referencyjnej spowoduje przesuniecie pozycjonowania robota
koszgcego. Jesli stacja zostata przesunieta, przejdz do strony

[zarzadzanie urzadzeniami] w aplikacii, kliknij [wymien urzadzenie] pod stacja
referencyjng i wybierz [zmien pozycje] , aby ponownie ustawié stacje referencyjna.

1. Ta operacja spowoduje usuniecie wszystkich aktualnych danych mapy i bedzie konieczne
ponowne ustawienie pozycji stacji tadowania w aplikacji.

2. Obstuga i uzytkowanie

Czy mozliwe jest zdalne skonfigurowanie Wi-Fi dla robota koszacego i bramki LoRa?
* Nie, konfiguracja Wi-Fi urzadzenia wymaga uzycia funkcji Bluetooth w telefonie. Nalezy zblizy¢
telefon do urzadzenia i utrzymac potgczenie Bluetooth, aby zakonhczy¢ proces.

Jak rozwigzaé¢ problem ciggtego wyswietlania btedu parowania podczas procesu
konfiguraciji?

¢ Upewnij sie, ze oprogramowanie wszystkich urzadzen zostato zaktualizowane do najnowszej
wersji.

Nie mozna znalezé¢ kodu SN podczas dopasowywania urzadzenia.

e Sprawdz zasilanie i status wskaznikdw urzadzenia, upewnij sie, ze autoryzacja Bluetooth na
telefonie jest wtgczona, wytacz urzagdzenie, uruchom je ponownie i sprébuj ponownie
przeprowadzi¢ operacje.

Co zrobié, jesli konfiguracja sieci LoRa nie powiodta sie?

* Mozesz sprébowaé nastepujacych rozwigzan:

o Konfiguracja Wi-Fi urzadzenia wymaga uzycia funkcji Bluetooth w telefonie, a telefon musi by¢
zblizony do urzadzenia.

o Upewnij sie, ze wprowadzono poprawne hasto do Wi-Fi i ze router ma wtgczong sie¢ 2,4 GHz
(sie¢ 5 GHz nie jest obecnie obstugiwana).

o Jesli nazwy sieci 2,4 GHz i 5 GHz sg identyczne, zmien nazwe jednej z nich, a nastepnie sprobuj
ponownie skonfigurowac siec.

Po zakonczeniu tworzenia mapy, jak moge zmodyfikowa¢ ksztatt juz podzielonych
obszaréw?

e System nie obstuguje bezposredniej edycji granic. Prosze skorzystac¢ z jednej z ponizszych
metod:

o Usun starg mape i narysuj jg ponownie;

o Ustaw obszary, ktore nie wymagaja koszenia, jako ,,Strefy zakazane” (No-go zones).

Dlaczego nie zaleca si¢ rozpoczynania mapowania po wstrzymaniu zadania w potowie?
e Tworzenie nowej mapy w tym momencie spowoduje wymuszone zakorniczenie postepu
biezgcego zadania, co wymusi petne ponowne wykonanie zadania.



Zalecenie: Mapowanie wykonuj tylko wtedy, gdy robot koszacy jest w stanie bezczynnosci
(tzn. nie realizuje zadnych zadan). Dodatkowo podczas koszenia nie mozna zapisywac ustawien
— mozliwy jest jedynie podglad, poniewaz operacje te wymagaja przesytania danych.

Czy konieczne jest wyznaczenie $ciezki do stacji tadujacej?

* Istniejg dwa scenariusze:

o W obrebie strefy pracy: Sciezka nie jest wymagana, a nawigacja do tadowania moze byé
wykonywana normalnie.

o Poza strefg pracy: Nalezy ustawi¢ potaczenie sciezka; w przeciwnym razie nawigacja do stacji
tadujacej nie bedzie mozliwa.

Ile stref pracy i stref zakazanych mozna zapisa¢ jednoczes$nie?
¢ Mozna zapisa¢ maksymalnie 15 stref pracy i 50 stref zakazanych. Maksymalnie mozna zapisac
10 zaplanowanych zadan koszenia.

Czy 10-metrowy przewod robota koszacego i 2-metrowy przewod stacji referencyjnej RTK
moga by¢é zamienione? Jesli tak, czy pojawia sie jakies problemy?

* Przewody 10-metrowy i 2-metrowy sg zamienne, co umozliwia uzytkownikom zainstalowanie
stacji referencyjnej w odlegtosci okoto 10 metrow od stacji tadujgcej. Nalezy jednak pamietac,
ze w takim przypadku odlegto$¢ miedzy stacjg tadujacg a gniazdkiem wynosi jedynie 2 metry.
Jesli gniazdko jest zainstalowane po stronie blizszej domu, sygnat moze by¢ staby, gdy robot
koszacy znajduje sie przy stacji tadujgcej. Zamiana przewoddéw 10-metrowego i 2-metrowego
jest zalecana tylko wtedy, gdy w poblizu gniazdka nie ma budynkéw ani wysokich przeszkod.

Planuje zainstalowac stacje referencyjna na dachu lub scianie. Jak nalezy to zrobié?

¢ Po zweryfikowaniu, ze srodowisko instalacji spetnia standardy, stacja referencyjna moze
zosta¢ zamontowana na dachu. Zazwyczaj lepsze wyniki uzyskuje sie przy instalacji na dachu.
Jesli planuje sie montaz stacji referencyjnej na dachu, rozmiar podstawy stacji wynosi 25 mm -
prosze odpowiednio zakupi¢ podstawe mocujaca. Jesli natomiast stacja ma by¢ zamontowana
na $cianie, nalezy zakupi¢ odpowiednig podstawe mocujaca.

Czy jedno konto moze by¢ uzywane zamiennie w wielu krajach lub regionach?

e W réznych regionach lub krajach konta sg od siebie niezalezne. Konta mozna jednak
rejestrowac wielokrotnie, a uzytkownicy mogg uzywac tego samego adresu e-mail do rejestraciji
wielu kont w réznych krajach lub regionach.

Czy jedno konto moze by¢ powigzane z wieloma robotami koszacymi?
¢ Tak.

Jak wtaczy¢é GEO Fence?

e W interfejsie gtdbwnym — przycisk ustawien w prawym gérnym rogu — strona Geo Fence, mozesz
wtgczy¢ elektroniczne ogrodzenie i recznie narysowacé okragg na mapie. Gdy robot koszgcy opusci
GEO Fence, aplikacja wyda alarm: ,,Robot koszgcy opuscit geofence.”, a robot koszgcy rowniez
przejdzie w stan zablokowany, wymagajgcy wprowadzenia kodu PIN.
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Jaka jest funkcja przycisku koszenia na obudowie robota koszacego?

* Po nacisnieciu przycisku koszenia robot koszgcy automatycznie uruchomi sie i wykona
zaprogramowane zadanie koszenia, probujac dziata¢ we wszystkich strefach pracy, do ktérych
robot ma dostep; jesli nie bedzie w stanie dotrze¢ do niektérych stref pracy, robot koszacy
zatrzyma sie.

Nie moge potaczy¢ urzadzenia z aplikacja.
Prosze postepowac zgodnie z ponizszymi krokami rozwigzywania problemaéw:

1. Sprawdzenie zasilania:
Upewnij sie, ze Twoj robot koszacy oraz wszystkie powigzane komponenty, takie jak bramka
LoRa, sg wtaczone.

2. Wymagania dotyczace sieci Wi-Fi:
o Upewnij sie, ze Twoja domowa sie¢ jest stabilna i obstuguje Wi-Fi 2,4 GHz.
o Jesli router nadaje sieci 2,4 GHz i 5 GHz pod tg sama nazwa Wi-Fi (SSID), rozwaz zmiane nazwy



jednej z nich i ponowne potgczenie urzadzenia.
o Jesli korzystasz z sieci 5 GHz, wtacz tryb zgodnosci na routerze.

3. Ustawienia routera:

o Wejdz w ustawienia routera i wtacz ,,Tryb zgodnosci WiFi 5”, jesli jest dostepny.

o Alternatywnie przejdz do Wireless Network > General Settings, wybierz pasmo 2,4 GHz i wtacz
ochrone b/g.

4. Dane Wi-Fi:
Sprawdz, czy nazwa sieci (SSID) i hasto zostaty poprawnie wpisane w aplikacji.

5. Wersja aplikacji:
Upewnij sie, ze masz zainstalowana najnowsza wersje aplikacji Stalco Mower. Sprawdz
dostepnosc¢ aktualizacji w App Store (iOS) lub Google Play Store (Android).

6. Oprogramowanie urzadzenia:
Upewnij sie, ze firmware Twojego robota koszacego jest aktualny. Zazwyczaj mozna go sprawdzi¢
i zaktualizowa¢ poprzez aplikacje.

7. Uprawnienia aplikaciji:
Sprawdz, czy aplikacja ma wymagane uprawnienia do korzystania z Bluetooth i ustug lokalizacji.
Mozesz je dostosowacé w ustawieniach aplikacji na telefonie.

8. Restart urzadzen:
Uruchom ponownie zaréwno robota koszgcego, jak i smartfon, aby rozwigza¢ tymczasowe
problemy z potagczeniem.

Aplikacja informuje mnie, ze robot koszgcy ma przeciazenie pradowe. Co to oznacza?

¢ Przeciagzenie pradowe to czesty problem spowodowany warunkami uzytkowania. Gdy silnik
napedu lub talerz tngcy napotka obce przedmioty, silnik zostaje zablokowany przez te
przeszkody, co powoduje przecigzenie pradowe. Sprawdz, czy w talerzu tngcym robota nie
znajduja sie obce przedmioty oraz czy zadne przedmioty nie sg owiniete wokot lewego i prawego
kota. Po usunieciu przeszkdd nacisnij ponownie przycisk rozpoczecia zadania, aby usuna¢ btad.
(Progi wyzwalania wykrywania przecigzenia prgdowego silnika napedu robota sg podzielone na
trzy poziomy: gdy prad przekracza 4 A przez 100 ms, 6 A przez 80 ms lub 8 A przez 20 ms, zostanie
wyswietlone ostrzezenie o przecigzeniu.)

3. Zwiazane z omijaniem przeszkéd

Jak dziata wizualne omijanie przeszkod w robocie koszacym?

e System omijania przeszkdd w oparciu o sztuczng inteligencje w robocie koszgcym gtéwnie
dzieli obszar w polu widzenia na tereny trawiaste i nietrawiaste. Kazdy obszar nietrawiasty jest
traktowany jako przeszkoda, a nastepnie uruchamiany jest program omijania przeszkéd.
Przyktady takich obszaréw nietrawiastych to kamienne S$ciezki oraz tereny trawiaste o duzym
udziale odstonietej ziemi.



Schemat rzeczywistego dziatania systemu wizualnego wykrywania przeszkéd — traktowanie
rowow odwadniajgcych i wysokich $cian jako przeszkdd

Jakie przeszkody wptywaja na wykrywanie ultradZzwiekowe i wizualne omijanie przeszkéd?
¢ Pochylone, miekkie lub pokryte mchem powierzchnie mogg zaktécac wykrywanie
ultradZzwiekowe. Zaleca sie wczesniejsze oznaczenie tych obszardéw jako stref zakazanych (No-
go zones) w aplikacji. Dodatkowo kamera wizji robota bedzie réwniez ograniczona w warunkach
podswietlenia od tytu lub przy stabym oswietleniu.

Poza wizja i ultradzwiekami, czy istniejg inne sposoby zapewnienia funkcji omijania
przeszkod w robocie koszacym?

¢ Przednia czes¢ robota koszgcego jest wyposazona w belke zderzeniowa i czujnik fizycznego
wykrywania kolizji. Gdy obiekt przed robotem zetknie sie z belkg zderzeniowa, robot
automatycznie wykona manewr omijania przeszkody.

Czy robot koszacy automatycznie sie odblokuje, gdy utknie?

¢ Robot uruchomi automatyczng procedure samoratowania (porusza sie do tytu, a nastepnie
probuje przesunacé sie na bok, aby omingé przeszkode). Jesli robot nadal nie bedzie w stanie
samodzielnie sie uwolni¢, zatrzyma sie i wysle alert poprzez aplikacje.

Jak anulowaé alarm o nieudanym samoratowaniu i wznowié prace?

¢ \WWymagana jest interwencja reczna — nalezy przesung¢ robota koszgcego lub uruchomié gow
odlegtos¢ 0,5 metra od punktu, w ktédrym utknat, aby zadanie mogto by¢ kontynuowane lub
robot powrécit do stacji tadujace;.

Kiedy alert w aplikacji zniknie?
¢ Po recznym kliknieciu ,,Start Automatic Plan” robot ponownie wykona detekcje i okresli, czy



znajduje sie w bezpiecznej odlegtosci od punktu zablokowania. Dopiero wtedy alarm zostanie
usuniety.

4. Powigzane ze stacja tadujaca

Czy stacje tadujace i stacje referencyjne musza by¢ instalowane razem?

e Zaleca sie ich wspdlna instalacje, ale moga by¢ réwniez montowane osobno. Nalezy jednak
pamietac, ze oba urzadzenia musza znajdowac sie w otwartej przestrzeni z dobrym sygnatem
GPS, a sygnat stacji referencyjnej musi obejmowac obszar stacji tadujgcej; w przeciwnym razie
moze to wptyna¢ na precyzje powrotu robota koszgcego.

1. Oryginalne opakowanie zawiera tylko jeden zasilacz do stacji tadujagcej. Dodatkowo napiecie
i natezenie zasilaczy dla réznych urzadzen nie sg zgodne i nie moga by¢ stosowane zamiennie.

Chciatbym zamontowaé mata wiate nad stacja tadujaca, aby chroni¢ ja przed deszczem.
Czy to jest w porzadku?

¢ Nie zaleca sie instalowania przez uzytkownikow jakichkolwiek oston przeciwdeszczowych nad
stacjg tadujaca. Robot koszacy opiera sie na pozycjonowaniu GPS, aby wjezdza¢ i wyjezdzac ze
stacji tadujacej, a ostona deszczowa powaznie wptynie na system pozycjonowania GPS,
powodujac, ze robot nie bedzie w stanie doktadnie wrdci¢ do stacji. Dodatkowo, rozpoczynajac
zadanie koszenia ze stacji tadujgcej, system musi najpierw sprawdzié, czy sygnat GPS jest dobry;
W przeciwnym razie nie mozna rozpocza¢ pracy. Ostona deszczowa moze réwniez spowodowac,
ze kod QR wewnatrz stacji tadujgcej nie bedzie rozpoznawalny przez robota z powodu
niedostatecznego oswietlenia, co skutkuje niepowodzeniem powrotu do tadowania.

Czy stacje tadujace wysytaja i odbierajg sygnaty GPS? Dlaczego musza by¢ instalowane w
otwartych przestrzeniach?

e Sama stacja tadujgca nie posiada funkcji GPS. Jednak jako punkt odniesienia do
pozycjonowania robota koszgcego, musi by¢ zainstalowana w otwartym terenie z dobrym
sygnatem GPS (zgodnie z weryfikacjg trzema czynnikami przy wyborze miejsca dla stacji
referencyjnej), aby zapewni¢ doktadne lokalizowanie robota i powrét do tadowania.

Czy przewod zasilajacy stacji referencyjnej mozna samodzielnie wydtuzyé (np. 10 metrow
oryginalnego przewodu + 10 metréw przewodu modyfikowanego)?

e Samodzielne modyfikacje i wydtuzanie nie sg wspierane; nalezy uzywac przewodu zgodnie z
oryginalna konfiguracjag fabryczna.

Robot koszacy wyswietla alarm wysokiej temperatury i nie moze byé tadowany normalnie.
Jak nalezy to rozwigzaé?

¢ Zaleca sie umieszczenie robota w chtodnym miejscu na 2,5 godziny w celu ochtodzenia, a
nastepnie ponowienie préby tadowania. tadowanie nie moze byé wykonywane, gdy temperatura
urzadzenia przekracza 41°C.



Co zrobié, jesli test tadowania nie powiedzie sig?
e Usun przeszkody w promieniu 2 m przed robotem koszacym, upewnij sie, ze powierzchnia jest
réwna, a urzgdzenie nie wywotato awaryjnego zatrzymania.

Co zrobié, jesli robot koszacy nie moze sie tadowacé?

¢ Rozwigzywanie problemdéw mozna przeprowadzi¢ wedtug nastepujacych krokow:

o Sprawdz, czy zielone Swiatto stacji tadujacej Swieci sie stale (potwierdz prawidtowe zasilanie);
o Wyczys¢ styki robota koszgcego i stacji tadujgcej (zapewnij dobry kontakt);

o Jesli Srodowisko jest gorgce, przenies robota do zacienionego miejsca, aby sie ochtodzit, a
nastepnie sprobuj ponownie.

¢ Energicznie potrzasnij robotem koszgcym. Jesli stychac chlupotanie wody wewnatrz, nagraj
wideo i skontaktuj sie z dziatem wsparcia technicznego.

Jak postepowaé, gdy robot koszacy nie wraca do tadowania?

¢ Najpierw sprawdz dwa elementy:

o Upewnij sie, ze zielone swiatto stacji referencyjnej swieci sie stale i stacjatadujgca nie zostata
przesunieta;

o Usun wszelkie przeszkody przed kodem QR i kamerg robota (zapewnij prawidtowy sygnat
rozpoznawania).

Dwa koncowki stykow stacji tadujacej moga poruszacé sie w gore i w dét. Czy to normalne?
¢ Tak, jest to celowe, aby zapewni¢ elastycznos¢ ruchu podczas automatycznego tadowania
robota w stacji tadujgcej i zapobiec uszkodzeniom.

5. Powigzane z ustawieniami koszenia

Jakie sg ustawienia regulacji predkosci jazdy i wysokosci ciecia robota koszacego?

e Ustawienia predkosci jazdy wynosza 0,2 m/s, 0,4 m/s i 0,6 m/s, przy czym warto$¢ domyslna to
0,4 m/s. Wysokos¢ koszenia miesci sie w zakresie od 3 cm do 6 cm, przy przyroscie 0,5 cm na
poziom.

Co oznacza tryb wysokiej trawy w ustawieniach?

¢ Jesli w ogrodzie znajdujg sie przeszkody wyzsze niz 31 cm, radar ultradZzwiekowy robota
koszgcego domyslnie rozpozna je jako przeszkody i wykona manewry omijania. Jesli w ogrodzie
uzytkownika nie ma takich przeszkdd, a wiekszo$¢ obiektéw wyzszych niz 31 cm to chwasty, a
robot musi wykonac¢ koszenie, mozna wtaczy¢ tryb wysokiej trawy. Po jego aktywacji robot nie
bedzie traktowat wysokiej trawy jako przeszkody, lecz jg skosi.

Przyktad wysokiej trawy



Co oznacza funkcja koszenia obwodowego? Kiedy jest wykonywana?

¢ Po wtaczeniu funkcji koszenia obwodowego robot koszgcy wykona jeden przejazd wzdtuz
granicy strefy pracy. Domyslnie, po zakonczeniu koszenia w obrebie wewnetrznych sciezek strefy
pracy, wykonywana jest ostatnia operacja koszenia obwodowego. Uzytkownicy moga
samodzielnie ustawi¢ kolejnos¢ koszenia obwodowego, wybierajac wykonanie go przed Sciezka
wewnetrzng, po $ciezce wewnetrznej lub catkowite pominiecie koszenia obwodowego. W
przysztosci planowane jest wprowadzenie funkcji zwiekszania liczby rund koszenia
obwodowego, przy czym kolejne rundy beda kurczy¢ sie warstwa po warstwie do srodka.

Changes to the following features will take effect
during the next mowing

Ci  High Grass Moda

——D Perimeter mowing

B Mowing direction >

Jak ustawié kierunek sciezki koszenia robota w strefie pracy?

e W interfejsie gtéwnym kliknij ,,Preferencje”, wybierz strefe pracy, ktérg chcesz dostosowac, na
mapie u gory strony, a nastepnie na dole strony pojawi sie opcja ,,Kierunek koszenia”. Po jej
kliknieciu mozna ustawi¢ kierunek sciezki koszenia, przesuwajac suwak.

Profaranca
All areas Partial areas Ghanges 1o the following features will take effect
- ® during the next mowing

o

“Ou  High Grass Moda - e
Restore default Unify direction
Y o g
b F Perimeter mawing
Preference Retum - —0
: = - +
T © s [i Mowing direction > ]
S ——

Strona gtéwna > Preferencje > Kierunek koszenia > Dostosuj kierunek koszenia

2:41 ol = -
£ Mowing direction

| Select work area before rotating mowing direction,

Resiors defaul Unify direction

Strona ustawien kierunku koszenia



Jaki jest minimalny obszar, na jaki mozna ustawi¢ strefe pracy?
e Obecnie minimalny limit powierzchni strefy pracy wynosi 2,5 m?>.

6. Powigzane z diagnostyka posprzedazowa

Jak moge skontaktowac sie z zespotem posprzedazowym?
e Z dziatem obstugi posprzedazowej mozna skontaktowac¢ sie w nastepujacy sposob:

o Poprzez aplikacje — Obstuga klienta online (Sciezka: Ustawienia > Centrum pomocy > Obstuga
klienta online).
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Dlaczego podczas diagnostyki posprzedazowej konieczne jest przeniesienie robota
koszacego w poblize Wi-Fi?

e Chociaz bramka LoRa i robot koszgcy korzystajg z komunikacji LoRa (charakteryzujgcej sie
wysoka stabilnosciag i duzym zasiegiem), predkos¢ przesytania danych jest ograniczona. Dlatego
konieczne jest skonfigurowanie Wi-Fi dla robota, aby technicy posprzedazowi mogli zdalnie
potaczy¢ sie z urzadzeniem w celu przeprowadzenia diagnostyki.

o Kroki operacyjne:
i. Przenies robota koszacego do obszaru objetego sygnatem Wi-Fi.
ii. Potacz robota koszgcego z Wi-Fi.

iii. Personel posprzedazowy moze zdalnie potgczy¢ sie z urzgdzeniem w celu diagnostyki.

Jak przestac logi?

¢ Postepuj zgodnie z ponizszymi krokami. Jesli chcesz przesta¢ logi, najpierw upewnij sie, ze



robot koszacy zostat poprawnie skonfigurowany z Wi-Fi i znajduje sie w poblizu Zzrodta sygnatu
Wi-Fi:

o Otworz aplikacje » Wejdz w [Ustawienia]

° Wybierz [Centrum pomocy] » Wybierz [Opinie] > Kliknij [Przeslij wszystkie]

= | ogi aplikacji (dotyczy sytuacji, gdy funkcje aplikacji dziatajg nieprawidtowo)
= | ogi bramki (dotyczy problemow z potgczeniem sieciowym)

= | ogi robota koszacego (dotyczy nieprawidtowej pracy urzadzenia)
= Zaleca sie klikniecie przycisku [Przeslij wszystkie]
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Wazna uwaga:

Aby pomdc zespotowi technicznemu w szybkim zidentyfikowaniu problemoéw, prosimy o
zapewnienie nastepujacych informacji podczas przesytania logéw:

¢ Doktadny czas wystgpienia problemu (data + godzina)
¢ Strefa czasowa (np. Czas Warszawy GMT+1)
¢ Doktadny opis zjawiska problemowego

e Czy przed wystgpieniem problemu wykonywano jakies$ specjalne czynnosci?
Przyktad:

15 lipca 2026, 14:30 (GMT+1), robot koszacy M10 nagle przestat dziataé podczas trybu
automatycznego koszenia. W tym czasie wykonywat koszenie obwodowe, a poziom natadowania
baterii wynosit 45%.
Co zrobié, jesli nie moge znalezé opcji przesytania logow?
¢ Upewnij sig, ze aplikacja jest zaktualizowana do najnowszej wersiji.
Sprébuj ponownie po ponownym uruchomieniu aplikaciji.
Jaka jest przyblizona czestotliwos¢ aktualizacji oprogramowania?

e Stalco przyktada duzg wage do doswiadczen uzytkownika, aktywnie stucha opinii

uzytkownikéw i przeprowadza iteracje oprogramowania $rednio co 1,5 tygodnia.



Instrukcja konfiguracji produktu
1. Instalacja urzadzenia i konfiguracja sieci

1.1 Przygotowanie podstawowe

Sposob pobrania aplikaciji
iPhone: Wyszukaj [Stalco Mower] w App Store.

Android: Wyszukaj [Stalco Mower] w Google Play.

Lub zeskanuj kod QR w instrukcji, aby pobra¢ aplikacje.

1. Kluczowe uprawnienia: Po instalacji nalezy wtgczy¢ Bluetooth oraz ustugi lokalizacji w

telefonie.

Kolejnosé dodawania urzadzen

Bramka LoRa > Robot koszgcy > Stacja referencyjna > Stacja tadowania

. Upewnij sie, ze urzadzenie z poprzedniego kroku jest online przed przejsciem do kolejnego

kroku.

1.2 Instrukcja instalacji urzadzen podrzednych

Urzadzenie Kluczowe kroki

Bramka LoRa 1. Po wtaczeniu kontrolka miga na
niebiesko.

2. Uzyjw aplikacji ,Add Lora Gateway”,
aby sparowac kod SN.
3. Potacz zWi-Fi 2.4G.

Robot koszgcy 1. Nacisnij i przytrzymaj przycisk
zasilania przez 3 sekundy, az ekran si¢
witgczy.

2. Przytrzymaj przycisk tadowania przez
3 sekundy, aby wejs¢ w tryb
konfiguraciji sieci.

3. Uzyjw aplikacji ,Add Robotic Mower”,

aby sparowacé kod SN.




Stacja referencyjna 1. Po montazu podtgcz do stacji
tadowania i wtgcz — kontrolka miga
na niebiesko.

2. Uzyjw aplikacji ,,Add Reference
Station”, aby sparowac kod SN.

3. Wymagania instalacyjne: brak
przeszkdd w zakresie 120° powyzej +
ptaskie podtoze.

Stacja tadowania 1. Po ustawieniu pod stacjg referencyjna
i wtaczeniu kontrolka swieci na
zielono ciggtym swiattem.

2. Umiesc¢ robota koszagcego w celu
tadowania.

3. Uzyjw aplikacji ,,Add Charging
Station”, aby sparowac kod SN.

4. Wykonaj test tadowania
(automatyczny wyjazd i powrot).

Druga stacja referencyjna (jesli dotyczy) Zarzadzanie urzadzeniami - kliknij [+] po
prawej stronie dodanej stacji referencyjnej >
wtgcz drugg stacje referencyjna - aplikacja
sparuje nowy kod SN

(Podczas konfiguracji dodatkowej stacji
upewnij sie, ze gtdwna stacja referencyjna
pozostaje wtgczona, a jej kontrolka swieci

stale na zielono przez caty proces.)

Zmiana urzadzenia / WiFi:

¢ Reset WiFi: Ustawienia aplikacji > Konfiguracja WiFi > Wybierz odpowiednie urzadzenie

¢ WWymiana urzadzenia sprzetowego: Ustawienia aplikacji > Zarzadzanie urzadzeniami > Kliknij
przycisk [Wymien] pod urzadzeniem

tadowanie i dotadowywanie

e Zuzycie energii na jedno tadowanie: 0,1 kWh

e Skrécenie zywotnosci baterii: spowodowane starzeniem baterii, nieréwnym terenem oraz
rodzajem trawy

¢ Podczas koszenia, gdy poziom baterii spadnie ponizej 20%, robot automatycznie uruchomi
proces tadowania

e Gdy robot znajduje sie w stacji tadowania i poziom baterii jest nizszy niz 30%, nie moze
rozpoczgé koszenia

Konserwacja baterii
¢ Dtugoterminowe przechowywanie: przy przechowywaniu powyzej 6 miesiecy zaleca sie petne
natadowanie baterii i wytaczenie urzadzenia



* Srednioterminowe przechowywanie: przy przechowywaniu 1 miesigc <T < 6 miesiecy zaleca
sie poziom natadowania 80-85%

¢ Krotkoterminowe przechowywanie: przy przechowywaniu 2 tygodnie < T < 1 miesigc zaleca sie
poziom natadowania 80-85%

* Zywotno$é: ponad 500 cykli tadowania i roztadowania

e Warunki przechowywania: zaleca sie przechowywanie baterii w temperaturze < 30°C

2. Konfiguracja i zarzadzanie mapa

2.1 Proces tworzenia mapy
* Rozpoczecie mapowania: Po dodaniu wszystkich urzadzen > kliknij [Do mapowanial w
aplikacji

> wybierz elementy mapy do utworzenia [obszarroboczy] [strefazabroniona)

[$ciezkal
e Zamkniete obszary po rysowaniu elementéw mapy (zaréwno punkt poczgtkowy, jak i koncowy
muszg znajdowac sie w miejscu z dobrym sygnatem GPS):

Typ Kroki operacyjne

Obszar roboczy Przejscie wzdtuz granicy trawnika >
Zamkniety obszar

Strefa zabroniona Przejscie wzdtuz granicy np. basenu, rabaty
kwiatowej itp. » Zamkniety obszar

Sciezka miedzy obszarami roboczymi Punkt poczatkowy obszaru roboczego » Punkt
kornicowy obszaru roboczego (ptaska Sciezka
o szerokosci= 1,5 m)

Sciezka do stacji tadowania Obszar roboczy > Stacja tadowania (nalezy

utworzyé, gdy odlegtosé > 2,5 m)

2.2 Zasady rysowania

¢ Strefa zabroniona: Obszary niewymagajace koszenia, takie jak baseny, rabaty kwiatowe,
korzenie drzew, zraszacze itp.

 Warunki przejazdu: Sciezka jest wymagana, gdy obszary robocze sie nie pokrywaja; $ciezka
jest wymagana, gdy odlegtos$¢ miedzy stacjg tadowania a obszarem roboczym wynosi > 2,5 m
¢ Btad zamkniecia: Sprawdz, czy powrdt do punktu poczatkowego zostat wykonany + brak
przejazdu w strefie zabronionej + bramka LoRa jest online

2.3 Laczenie obszaréw

e Jesli dwa obszary robocze nachodza na siebie lub jeden zawiera sie w drugim, nie ma potrzeby
rysowania sciezki — system automatycznie utworzy potgczenie.

e Jesli Sciezka czesciowo nachodzi na obszar roboczy, system réwniez je potaczy. Nalezy jednak
pamietad, ze jesli Srodkowa czes$¢ Sciezki takze taczy sie z obszarem roboczym, po utworzeniu



poniewaz zawsze wybiera najkrétsza trase.

2.4 Planowanie trasy

¢ Podczas obliczania trasy robot najpierw automatycznie obejmuje obszar koszenia
prostokatem, a nastepnie ustala kierunek koszenia na podstawie najdtuzszego boku. Jesli na
mapie wystepujg waskie przejazdy o duzym odchyleniu kgtowym wzgledem kierunku koszenia i
ich szerokos¢ jest mniejsza niz 1,5 m, trasa koszenia dla tych fragmentoéw zostanie zaplanowana
ponownie.

3. Zadania koszenia i konserwacja

3.1 Realizacja zadan

e Zasada pracy noza: Obraca sie wytgcznie w obszarze roboczym i nie dziata podczas przejazdu
po Sciezce

¢ Pominiete obszary koszenia:

o W przypadku napotkania przeszkody MowMaster RTK omija jg, a nastepnie wraca, aby skosi¢
pominiete miejsca; jesli przeszkoda nadal nie zostanie usunieta, niewielki obszar wokoét niej nie
zostanie skoszony

e Automatyczne wstrzymanie i powrot do tadowania: niski poziom baterii / deszcz / noc /
niewystarczajgce oswietlenie / btad

e Podczas przejazdu Sciezka funkcja wizualnego wykrywania przeszkod jest domyslnie
wytgczona

¢ Podczas koszenia krawedzi dystans wykrywania przeszkdd jest zmniejszany, aby zapobiec
wielokrotnemu uruchamianiu detekcji przez ogrodzenia lub krawezniki

¢ Gdy robot utknie podczas koszenia, system automatycznie zapisze to miejsce i oznaczy je na
mapie — uzytkownik moze jednym kliknieciem ustawic je jako strefe zabroniong

Wskaznik braku mozliwosci wydostania sie robota z przeszkody



3.2 Dostosowanie do trawnika

* Odlegtosc koszenia od krawedzi: Okoto 10 cm od granicy, zalezna gtéwnie od odlegtosci
miedzy zespotem tngcym a krawedzig obudowy

¢ Cien / sciezki kamienne: W zacienionych miejscach sygnat RTK robota moze byc¢ ostabiony.
Poniewaz system wizualnego wykrywania przeszkdd traktuje wszystkie powierzchnie inne niz
trawa jako przeszkody, zaleca sie unikac sciezek kamiennych w obszarze roboczym lub oznaczy¢
je jako strefy zabronione

e Ograniczenia nocne: System wizualnego wykrywania przeszkdd jest znacznie mniej skuteczny
przy stabym oswietleniu w nocy. Dodatkowo, aby chroni¢ mate zwierzeta, koszenie jest
domyslnie wytgczone w nocy (reczne uruchomienie nie ma ograniczenia czasowego, ale
obowigzuje warunek minimalnego oswietlenia — jesli nie jest spetniony, koszenie zostanie
przerwane; harmonogram koszenia ustawiony jest w godzinach 8:00-16:59)

¢ Koszenie strefowe: Oprécz koszenia wedtug obszaréw roboczych, uzytkownik moze skorzystaé
z funkcji ,,Koszenie strefowe”, aby wyznaczy¢ bardziej elastyczne, mniejsze obszary do koszenia
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¢ Wykrywanie swiatta: Robot koszgcy automatycznie sprawdza, czy poziom oswietlenia jest
wystarczajgcy, aby zdecydowadé, czy powinien wréci¢ do stacji tadowania. Niewystarczajace



oswietlenie wptywa na dziatanie systemu wizualnego wykrywania przeszkéd. Funkcje te
mozna réwniez recznie wytaczy¢ w aplikaciji.

&  Rain Detection

@ Child Lock

B GeoFence >
© Force Shutdown >
© Mowing Time )7:00-19:00 >

0 Light detection ()

e Czujnik deszczu: Gdy robot koszacy wykryje opady, automatycznie wréci do stacji
tadowania. Uzytkownik moze recznie wtaczy¢ lub wytaczy¢ te funkcje w aplikacji —
domyslnie jest ona aktywna.

Mower Name >
&» Device management >
& Device Sharing >
&  Rajn Detection O ‘
Wi-Fi settings S
@ PINcode >

e Ustawienie czasu koszenia: Uzytkownik moze okresli¢ dzienny przedziat czasu, w ktérym
moga by¢ wykonywane zadania koszenia.

@41 il = -

Wi-Fi Settings > < Mowing Time
Mowing time switch (/‘ c
e PIN Code > Starttime
@ Child Lock o oo |
B GeoFence > -
18
Upload Logs 5 o
Force Shutdown >
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4. Sygnalizacja swietlna urzadzen

4.1 Stacja referencyjna

Typ zadania Kolor Efekt Swietlny Uwagi
Btad Czerwony Regularne, ciggte 1. Nieprawidtowe
miganie (0,5s dziatanie urzadzenia
witgczone, 0,5s
wytgczone, cyklicznie)
Tryb kalibracji Zielony Ciagte, regularne 1. Tryb wtgczany po
pozyciji miganie (0,5s otrzymaniu polecenia
wtgczone, 0,5 s wyboru punktu w ciggu 3
wytgczone, cyklicznie) | minut od uruchomienia
Tryb kalibracji Zielony Swiatto ciggte -
pozycji
Tryb Zielony Ciagte, regularne 1. Uruchamiany po
pozycjonowania miganie (0,5s wykryciu btedu
wtgczone, 1s pozycjonowania po
wytgczone, cyklicznie) | wtaczeniu
Pozycjonowanie Zielony Swiatto ciggte -
zakonczone
powodzeniem
Pozycjonowanie Czerwony Swiatto ciagte -
nieudane
Tryb parowania Niebieski Ciaggte, regularne 1. Domyslny tryb po
miganie (0,5s witgczeniu
witgczone, 0,5 s 2. Po wtgczeniu
wytgczone, cyklicznie) | sparowanego urzadzenia
tryb zostaje
automatycznie
zakonczony
Parowanie Niebieski Swiatto ciggte -
zakonhczone
powodzeniem
Parowanie Czerwony Swiatto ciagte Przekroczenie czasu
nieudane parowania (po 3

minutach)

Status pracy

Biezacy kolor
(zielony/czerwo
ny)

Pojedynczy btysk

1. Status transmis;ji
danych

2. Aktywne tylko po
dodaniu urzadzenia

3. Kolor zalezny od stanu:
—normalny: zielony —
btad: czerwony




4.2 Bramka LoRa

witgczone, 0,5 s
wytgczone, cyklicznie)

Typ zadania Kolor Efekt swietlny Uwagi
Btad Czerwony Miganie Awaria urzgdzenia
Tryb parowania sieci | Niebieski Miganie (0,5 s 1. Automatyczne

przejscie w tryb
konfiguracji sieci po
witgczeniu

2. Efekt swietlny:
regularne miganie

Status pracy

Sie¢ dostepna:
niebieski / Brak
sieci: czerwony

Swiatto ciggte

1. State niebieskie
Swiatto oznacza
prawidtowa prace
(potaczenie z siecia)
2. State czerwone
Swiatto oznacza brak
sieci (btad)

4.3 Stacja tadowania

Zielone swiatto ciggte: Prawidtowa praca

Wymagania temperaturowe dla tadowania baterii:

e Gdy temperatura > 45°C — tadowanie zostaje zatrzymane

¢ Gdy 40°C = T < 45°C — prad tadowania jest zmniejszany o 50%

e Gdy 5°C = T <40°C — stosowany jest standardowy prad tadowania

e Gdy temperatura < 5°C —tadowanie zostaje zatrzymane
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