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 製造番号：  ___________________________

 PIN コード：  ___________________________

 販売店：  ___________________________

 販売店の
 電話番号： __________________________

ロボット芝刈機が盗難にあった場合、この旨をハスクバーナグループ AB に通知することが重要です。お近くの販売店にお
問い合わせいただき、国際データベースに盗難機として登録できるよう、製品の製造番号をお知らせください。これはロボッ
ト芝刈機の盗難防止における重要な手順で、盗難にあったロボット芝刈機の売買に対する関心を抑制します。

製品の製造番号は9桁の数字で構成されており、ディスプレイカバーの内側にある製品の定格プレートと製品のパッケージ
に記載されています。 

www.automower.com

メモ
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概要と安全について

1 概要と安全について

1.1 はじめに
製品をお買い上げ頂き誠にありがとうございます。ハスクバ
ーナのロボット芝刈機で最高の成果を出すには、その動作
に関する知識が必要です。この取扱説明書には、ロボット芝
刈機、その設置方法、使用方法に関して重要な情報が記載さ
れています。

この取扱説明書を補うものとして、Automower ウェブサイ
ト、www.automower.com にさらに詳しい情報が掲載されて
います。ここでは、その使用方法についてさらに詳しいヘル
プとガイダンスをご覧いただけます。

ハスクバーナ AB は継続的に製品の開発を行っています。そ
のため、設計、外見、製品の機能などが予告なく変更されるこ
とがあります。 

取扱説明書では、読みやすいように次のシステムを使用して
います。

•	 イタリック体で書かれたテキストは、ロボット芝刈機の
ディスプレイに表示される、または取扱説明書の別のセ
クションを参照しているテキストです。

•	 ボールド体で書かれた語句は、ロボット芝刈機のキーパ
ッド上のボタンを表しています。

•	 イタリック体の大文字で書かれた語句は、ロボット芝刈
機のメインスイッチの位置と利用可能な各種操作モー
ドを指します。
 
 

www.automower.com

重要事項
ロボット芝刈機をご使用になる前に、この取扱説
明書を注意深くお読みいただき、内容を必ずご
確認ください。

警告
ロボット芝刈機は、使い方を誤ると危
険です。

警告
人、特に子供やペットなどが伐採範囲
にいるときは、ロボット式芝刈機を使
用しないでください。

1001-003
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1.2 製品に表記されるシンボルマーク
これらのシンボルマークはロボット芝刈機上に見られます。
注意して観察してください。

•	 ロボット芝刈機をご使用になる前に、この取扱説明書を
注意深くお読みいただき、内容を必ずご確認ください。
ロボット芝刈機を安全かつ効果的に利用するには、取
扱説明書の警告および安全上の指示に注意深く従う必
要があります。

•	 ロボット芝刈機はメインスイッチを［1］にセットし、正し
い PIN コードを入力した場合のみ始動できます。メイン
スイッチを［0］にしてから、検査および／またはメンテ
ナンスを実施してください。

•	 ロボット芝刈機が動作しているときは、安全な距離を保
ってください。回転しているブレードに手や足を近づけ
ないでください。ロボット芝刈機が作動しているときは、
手や足を本体に近づけたり、本体の下に入れないでく
ださい。

•	 ロボット芝刈機に乗らないでください。

•	 この製品は該当する EC 指令に準拠しています。

•	 周囲に対する騒音レベル。この製品の騒音レベルは第
10章「主要諸元」および定格プレートに記載されていま
す。

•	 この製品が寿命に達した場合、通常の家庭ゴミとして廃
棄することはできません。地域の法的要件に従って製品
をリサイクルします。 

•	 高圧洗浄機または流水を使用して、ロボット芝刈機を洗
浄しないでください。  

3018-062

3012-689

6001-024

3012-665

3018-066

3012-663、3012-1085

1001-002、1001-003

3012-1059
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•	 シャーシには、静電放電（ESD）に弱い部品が含まれて
います。また、シャーシはロボット芝刈機の設計におけ
る重要な部分でもあり、製品を屋外で使用する場合は
専門的な方法で再度密閉する必要があります。このた
め、シャーシは認定サービス技術者のみ開けることがで
きます。シールが破れていると、製品全体または部品の
保証が有効でなくなる可能性があります。 

•	 低電圧ケーブルは短くしたり、延長したり、接合したりし
ないでください。

•	 低電圧ケーブルの近くでトリマーを使用しないでくださ
い。ケーブルの敷設場所で刃の手入れをする場合は、十
分に注意してください。 
 

1.3 取扱説明書に表記されるシンボルマーク
これらのシンボルマークは取扱説明書で見られます。注意し
て観察してください。

•	 メインスイッチを［0］にしてから、検査および／または
メンテナンスを実施してください。

•	 ロボット芝刈機のシャーシを取り扱う場合は、保護手袋
を必ず着用してください。

•	 高圧洗浄機または流水を使用して、ロボット芝刈機を洗
浄しないでください。

•	 警告ボックスは、指示に従わない場合、怪我をするおそ
れがあることを示しています。

•	 情報ボックスは、指示に従わない場合、物質が損傷する
おそれがあることを示しています。これらのボックスは、
誤用のおそれがある場合にも使用されます。

警告
文章

重要事項
文章

3012-272

3018-062

3012-1097

3012-1351

3012-1060



Japanese- 6

概要と安全について

1.4 安全の手引き

使用
•	 このロボット芝刈機は、開けた平らな地面の芝を刈るこ

とを目的に設計されています。メーカーが推奨する装置
とのみ使用することができます。それ以外の使用方法は
適切ではありません。操作／メンテナンスおよび修理に
関するメーカーの手順に正確に従う必要があります。

•	 人、特に子供やペットなどが伐採範囲にいるときは、ロボ
ット式芝刈機を使用しないでください。人やペットなどが
伐採範囲にいる場合、夜間など、伐採範囲に人がいない
ときに作動するよう、芝刈機をプログラムすることが推奨
されています。42 ページの 6.3 Timer（タイマー）を参照。

•	 ロボット芝刈機の操作、メンテナンス、および修理は、そ
の特性と安全基準に完全に精通している担当者のみ実
行できます。ロボット芝刈機をご使用になる前に、この取
扱説明書を注意深くお読みいただき、内容を必ずご確認
ください。

•	 ロボット芝刈機の設計に変更を加えてはいけません。す
べての変更は自分の責任で行ってください。

•	 ブレードを損傷させるおそれがあるような、石、小枝、工
具、おもちゃ、他の物体などが芝の上にないことを確認し
ます。芝の上に物体があると、ロボット芝刈機にそれらが
詰まり、その障害物を取り除くのに支援が必要になる場
合があり、引き続き芝を刈ることができなくなります。

•	 手順に従ってロボット芝刈機を始動します。メインスイッ
チを［1］にセットする場合、手や足を回転しているブレー
ドに近づけないでください。手や足をロボット芝刈機の
下に入れないでください。

•	 メインスイッチが［1］の位置にある場合、ロボット芝刈機
を持ち上げたり、持ち運んだりしないでください。

•	 ロボット芝刈機の操作や動作の知識がない人には、使用
させないでください。

•	 ロボット式芝刈機が人や他の生き物と衝突することがあ
ってはなりません。人や他の生き物が芝刈機の進行方
向に存在する場合、即刻芝刈機を停止する必要がありま
す。35 ページの 4.4 停止を参照。

•	 ロボット芝刈機やそのチャージステーション上に物を置
かないでください。

•	 ブレードディスクや本体に欠陥がある場合は、ロボット
芝刈機を使用しないでください。ブレード、ネジ、ナット、
またはワイヤーに欠陥がある芝刈機も使用しないでくだ
さい。

•	 メインスイッチが作動しない場合は、ロボット芝刈機を
使用しないでください。

1001-003

3012-1057

3012-663
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•	 ロボット芝刈機を使用していない場合、メインスイッチを
使用して必ず芝刈機のスイッチをオフにしてください。ロ
ボット芝刈機はメインスイッチを［1］にセットし、正しい
PINコードを入力した場合のみ始動できます。

•	 ロボット芝刈機とスプリンクラーを同時に使用しないで
ください。この場合、芝刈機とスプリンクラーが同時に動
作しないよう、タイマー機能を使用してください（42ページ
の6.3 Timer（タイマー）を参照）。

•	 ハスクバーナ AB は、リモコン、ラジオ送信機、ヒアリング
ループ、地下の動物用電気柵など、その他の無線システ
ムとロボット芝刈機の間の互換性を完全には保証してい
ません。

•	 内蔵アラームが大音量で鳴ります。ロボット式芝刈機を
室内から操作する場合は、特に注意が必要です。

移動
ロボット芝刈機を長距離輸送する場合は、純正パッケージを
使用してください。

作業エリアから、または作業エリア内で安全に移動するには、
次の手順に従います。

1.	［STOP（ストップ）］ボタンを押して、ロボット芝刈機
を停止します。セキュリティが中または高レベルに設
定されている場合（45 ページ「6.5 Security（セキュリ
ティ）」を参照）、PIN コードを入力する必要がありま
す。PIN コードは4桁の数字で、ロボット芝刈機を初め
て始動する際に選択します。32 ページ「3.8 最初の始
動と補正」を参照。 

2.	 メインスイッチを［0］の位置にセットします。
 
 

3.	 ロボット芝刈機を運ぶ場合は、製品の後ろにあるハ
ンドルを持って運びます。ロボット芝刈機を運ぶ場合
は、ブレードディスクを身体から離した状態で運びま
す。

重要事項
チャージステーションにドッキングしているとき
は、ロボット芝刈機を持ち上げないでください。チ
ャージステーションおよび／またはロボット芝刈
機を損傷するおそれがあります。［STOP（ストッ
プ）］を押すか、ロボット芝刈機をチャージステー
ションから引き抜いてから持ち上げます。

3012-1044

3012-1060

3012-1203
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メンテナンス
 

警告
ロボット芝刈機を上下逆さまにする場
合は、メインスイッチを常に［0］の位置
にしておく必要があります。
 
ブレードの清掃や交換など、芝刈機の
シャーシを取り扱う場合は、メインスイ
ッチを［0］の位置にセットしてください。

ロボット芝刈機は毎週点検し、損傷または摩耗した部品は交
換してください。毎週の点検では、次の項目を実施する必要
があります。

•	 ロボット芝刈機をチャージステーションにドッキングす
るのを妨げる可能性のある草、木の葉、小枝、他の物体
を取り除き、チャージステーションを清掃してください。 

•	 メインスイッチを［0］の位置にセットし、保護手袋を着用
します。ロボット芝刈機を上下逆さまにします。以下の項
目を点検します。

1.	 ドライブホイールを清掃します。ドライブホイールに
草があると、斜面での芝刈機の動作に影響する場合
があります。

2.	 フロントホイールを清掃します。フロントホイールと
フロントホイール車軸に芝があると、性能に影響す
る場合があります。 

3.	 本体、シャーシ、カッティングシステムを清掃します。
製品を圧迫する草、木の葉、その他の物体は性能に
影響を与えます。 

4.	 すべての芝刈機のブレードに損傷がないことを点検
します。芝刈機のブレードが自由に回転することを
確認します。芝刈機のブレードに損傷がない場合で
も、最適な芝刈りと省エネ利用のため、定期的にブ
レードを交換する必要があります。回転部品のバラ
ンスがとれるよう、必要に応じてすべてのブレードと
ネジを同時に交換してください。74 ページ「8.7 ブレ
ード」を参照。

重要事項
高圧洗浄機または流水を使用して、ロボット式芝
刈機を洗浄しないでください。清掃には、決して
溶剤を使用しないでください。

3012-1060

3012-1257
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2 概要
この章では、設置を計画する際に確認しておく重要な情報に
ついて説明します。

ハスクバーナのロボット芝刈機の設置では、次の4つの主要
部品を取り扱います。

•	 実質的にランダムなパターンで作動することで芝を刈る
ロボット芝刈機。ロボット芝刈機は、メンテナンスフリー
のバッテリーで駆動します。 
 
 

•	 チャージステーション。ロボット芝刈機はバッテリーの充
電レベルが低くなりすぎると、自動的にここに戻ります。 
 
チャージステーションには、次の3種類の機能があります。

•	 境界ワイヤーに沿って制御信号を送信する。

•	 ガイドワイヤに沿って制御信号を送信する。

•	 ロボット芝刈機のバッテリーを充電する。 
 
 
 

•	 チャージステーションと 100～240 Vの壁コンセントの
間に接続されている変圧器。変圧器は 10 m の低電圧
ケーブルを使用して、壁コンセントとチャージステーショ
ンに接続されています。低電圧ケーブルは短くしたり、延
長したりしないでください。  
 
それより長い低電圧ケーブルはオプションのアクセサリ
ーとしてお求めいただけます。詳細な情報については、
販売店までお問い合わせください。 
 
 
 

•	 ロボット芝刈機の作業エリア周辺に巻いてあるループ
ワイヤー。ループワイヤーは芝生の端や物体または樹
木の周りなど、ロボット芝刈機が衝突しない場所に巻い
てあります。ループワイヤーはガイドワイヤーとしても使
用されます。 
 
設置用の付属ワイヤーの長さは 400  m（Automower 
320 の場合は 250 m）です。この長さで十分でない場
合、さらにワイヤーを購入して、カプラーで既存のワイヤ
ーにつなぎ合わせることができます。
 
境界ループの最大許容長は 800 m です。

3012-1040

3012-1041

3012-1214

3012-221
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2.1 各部分の説明 

図の番号は次の項目に対応しています。

1.	 本体
2.	 ディスプレイとキーパッドのハッチ 
3.	 ストップボタン／ハッチを開くための留め金
4.	 ヘッドライトなどのアクセサリの取り付け装置

（Automower® 320 では使用不可）
5.	 フロントホイール
6.	 リヤホイール
7.	 チャージステーション、境界ワイヤー、ガイドワイヤー

の動作確認のための LED

8.	 コンタクトストリップ
9.	 駐車ボタン（Automower 320 では使用不可）
10.	 チャージステーション
11.	 定格プレート
12.	 ディスプレイ
13.	 キーパッド
14.	 刈り込みシステム
15.	 電子部品、バッテリー、モーターが搭載されたシャーシ

ボックス

16.	 ハンドル
17.	 メインスイッチ
18.	 ブレードディスク
19.	 スキッドプレート
20.	 変圧器
21.	 境界ループのループワイヤーとガイドワイヤー
22.	 低電圧ケーブル
23.	 ペグ
24.	 ループワイヤーのコネクター
25.	 チャージステーションの固定用ネジ
26.	 境界ワイヤーの設置時に役立つ測定ゲージ（測定ゲ

ージは梱包箱から切り離せます）
27.	 ループワイヤーのカプラー
28.	 取扱説明書およびクイックガイド
29.	 ワイヤーのラベル
30.	 予備のブレード
31.	 アラームデカール
32.	 完全版オペレータマニュアルの入った DVD-ROM

3012-566
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2.2 パッケージ内容物
お買い上げの Automowerパッケージには次の部品が含ま
れています。 

Automower 320 Automower 330X

ロボット芝刈機 √ √

チャージステーション √ √

変圧器 √ √

ループワイヤー 250 m 400 m

低電圧ケーブル √ √

ペグ 300 個 400 個
コネクター 5 個 5 個
チャージステーションのネジ 6 個 6 個
六角棒スパナ √ √

測定ゲージ √ √

カプラー 3 個 3 個
CD √ √

取扱説明書およびクイックガイド √ √

ワイヤーのラベル √ √

予備のブレード 9 個 9 個
警告ラベル 2 個 2 個

2.3 機能

能力
ロボット芝刈機は、3,200 m2（Automower 320 の場合は 
2,200 m2）までの芝生を刈る場合にお勧めします。

ロボット芝刈機が継続的に刈り続けることができる芝の面積
は、主にブレードの状態とそのタイプ、芝の成長具合と湿気
により異なります。庭の形状も重要です。庭の芝生の大部分
が開けた地面の上にある場合は、小さめの複数の芝生が樹
木、花壇、小道で区切られている場合よりも、ロボット芝刈機
の時間当たりの芝刈り性能は高くなります。

フル充電した状態のロボット芝刈機は、バッテリーの使用期
間と芝の厚さに応じて 130～170 分間（Automower 320 の
場合は 50～70 分間）芝を刈ります。その後、ロボット芝刈機
を 50～70 分間充電します。充電時間は、外気温など他の要
因によっても異なる場合があります。

3012-1061
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芝刈り方法
ハスクバーナ製のロボット芝刈機の刈り込みシステムは、効
率性と省エネに重点を置いて設計されています。多くの標
準的な芝刈機と異なり、ロボット芝刈機は中断することなく、
芝を刈ります。

最適な芝刈効果を得るため、ロボット芝刈機は主に好天時
に使用することをお勧めします。ハスクバーナのロボット芝
刈機は雨天時にも刈り込みが可能ですが、濡れた芝がロボ
ット芝刈機に付着しやすくなり、急斜面ではスリップする危
険性が高くなります。 

最適な芝刈効果を得るため、ブレードは良好な状態に保つ
必要があります。ブレードをできるだけ長い期間鋭い状態に
保つには、芝生の上にブレードを損傷させる可能性がある
小枝、小石、他の物などがない状態に保つことが重要です。

最適な芝刈り効果を得るため、ブレードを定期的に交換して
ください。ブレードは簡単に交換できます。74 ページ「8.7 ブ
レード」を参照。

動作方法
ロボット芝刈機は、自動的に芝生を刈ります。芝刈りと充電
を常に交互に繰り返しています。

ロボット芝刈機は、バッテリーの充電量が低くなると、チャー
ジステーションを探し始めます。ロボット芝刈機は、チャージ
ステーションを探しているときは芝を刈りません。

ロボット芝刈機がチャージステーションを探している場合、
様々な方法で探すことができます。13 ページの「チャージス
テーションの検知」を参照。

バッテリーがフル充電されると、ロボット芝刈機はチャージ
ステーションを離れて、充電前に庭内で刈り残した場所から
芝を刈り始めます。刈り残した場所は内蔵 GPS 受信機によ
り判断されます。この機能は Automower 330X のみに搭載
されています。

Automower 320 の場合、芝を均等に刈るように、手動の終
了設定を設定することが必要になる場合があります。50 ペ
ージの「設置」を参照してください。

ロボット芝刈機の本体が障害物に衝突すると、芝刈機は反
転し、新しい方向を選択します。

ロボット芝刈機が境界ワイヤーに近づくと、前部と後部にあ
るセンサーがワイヤーを検知します。ロボット芝刈機は境界
ワイヤーを最大 32 cm 越えてから、向きを変えます。

3012-1026

3012-1043
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ロボット芝刈機の上部にある［STOP（ストップ）］ボタンは
主に、動作している芝刈機を停止する場合に使用します。

［STOP（ストップ）］ボタンを押すと、ハッチが開き、その下
にコントロールパネルが現れます。［STOP（ストップ）］ボタ
ンは再度ハッチが閉じるまで押されたままです。このボタン
と［START（スタート）］ボタンは共に、始動抑制機能としての
役割を果たします。

ロボット芝刈機の上部にあるコントロールパネルで、芝刈機
のすべての設定を管理します。 

メインスイッチを初めて［1］にセットすると、多数の重要な
基本設定が組み込まれた起動シーケンスが開始します。32 
ページ「3.8 最初の始動と補正」を参照。

動作パターン
ロボット芝刈機の動作パターンはランダムで、芝刈機自体が
判断します。動作パターンが繰り返されることはありません。
この刈り込みシステムでは、ロボット芝刈機による芝目の線
が出ないよう非常に均等に芝が刈り込まれます。

芝が平均より長いと検知した場所に入ると、ロボット芝刈機
は動作パターンを変えることができます。長い芝のあるエリ
アを素早く刈り込むため、スパイラル状に芝を刈ることがで
きます。これはスパイラルカッティングと呼ばれます。

チャージステーションの検知
ロボット芝刈機は、3種類の方法でチャージステーションを探
すように設定できます。ロボット芝刈機はこれら3種類の探索
方法を自動的に組み合わせて、できるだけ早くチャージステー
ションの場所を見つけますが、同時にできるだけ芝刈機のわ
だちが残らないようにします。 

手動設定オプションを使用して、3種類の探索方法を組み合わ
せ、対象の庭の形状に従ってチャージステーションの探索を最
適化できます。49 ページ「6.8 設置」を参照。 

探索方法1：ランダム
ロボット芝刈機は、チャージステーションに近づくまでラン
ダムに作動します。

この探索方法のメリットは、ロボット芝刈機によるわだちが
芝生に残るリスクがないという点です。デメリットは、探索時
間が多少長くなる可能性があることです。

3012-1044

3012-1094
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探索方法2：ガイドワイヤーに沿う
ロボット芝刈機は、ガイドワイヤーに到達するまでランダム
に作動します。次に、ガイドワイヤーに沿ってチャージステー
ションまで移動します。

ガイドワイヤーは、例えばチャージステーションから作業エリ
アの奥に向かって、または狭い小道を通って境界ループに接
続する場所に置かれるワイヤーです。28 ページ「3.6 ガイド
ドワイヤーの設置」を参照。

Automower® 330X の場合は、最高 2 本のガイドワイヤを
使用できます（Automower® 320 の場合は、ガイドワイヤは 
1 本）。

この探索方法では、ロボット芝刈機は、多くのアイランドまた
は大きなアイランド、狭い小道、または急斜面を超えてチャ
ージステーションを簡単に見つけることができます。

この探索方法のメリットは、探索時間が短くなることです。

探索方法3：境界ワイヤーに沿う
ロボット芝刈機は、境界ワイヤーに到達するまでランダムに
作動します。次に、境界ワイヤーに沿ってチャージステーショ
ンまで移動します。ロボット芝刈機は、時計回りと反時計回り
をランダムに選択して移動します。 

この探索方法は、開けた空間に生えた芝生、（3 m を超える）
幅の広い小道、小さ目のアイランドがないか、少ないような
設置場所に適しています。

この探索方法のメリットは、ガイドワイヤーを設置する必要
がないことです。

デメリットは、境界ループに沿って芝生に芝刈機のわだちが
多少残ってしまうことです。また、設置場所に狭い小道がある
場合や、アイランドが多い場合は、探索時間が長くなります。 

原則としてこの探索方法は、ロボット芝刈機が予想時間内に
探索方法1または2でチャージステーションを見つけることが
できない場合のみ使用します。 

3012-558

3012-486
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3 設置
この章では、ロボット芝刈機の設置方法について説明しま
す。設置を始める前に、前の第2章「概要」をお読みください。

設置を始める前に、この章全体もよくお読みください。設置
の仕方は、ロボット芝刈機の良好な作動にも影響を与えま
す。したがって、設置について慎重に計画することが重要で
す。

すべての障害物を含む、作業エリアの見取り図を作成する
と、計画が簡単になります。これにより、チャージステーショ
ン、境界ワイヤー、ガイドワイヤーの理想的な位置が簡単に
わかります。境界ワイヤーとガイドワイヤーを取り回す場所
の見取り図を描きます。

設置例については、65 ページ「7 庭の例」を参照。

設置に関する詳細とヒントについては、www.automower.
com もご覧ください。 

次の手順で説明しているように設置を実施してください。 
3.1 準備

3.2 チャージステーションの設置

3.3 バッテリーの充電

3.4 境界ワイヤーの設置

3.5 境界ワイヤーの接続

3.6 ガイドワイヤーの設置

3.7 設置の確認

3.8 最初の始動と補正

3.9 チャージステーションへのテストドッキング

完全に始動できるよう、チャージステーション、境界ループ、
ガイドワイヤーを接続する必要があります。 

3.1 準備
1.	 作業エリアの芝の高さが 10 cm を超えている場合

は、標準の芝刈機を使用して芝生を刈ります。刈り取
った芝を集めます。

2.	 穴や窪みを埋めて、雨水で水たまりができないよう
にします。水たまりで作動させると、製品が損傷する
おそれがあります。87 ページ「11 保証条件」を参照。 

3.	 設置の前に、すべての手順をよくお読みください。

3012-1101
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4.	 設置用のすべての部品が組み込まれていることを確
認します。括弧内の番号は、部品図での該当箇所を
指しています。10 ページ「2.1 各部分の説明」を参照。

•	 ロボット芝刈機

•	 チャージステーション（10）

•	 境界ループのループワイヤーと
ガイドワイヤー（21）

•	 変圧器（20）

•	 低電圧ケーブル（22）

•	 ペグ（23）

•	 ループワイヤーのコネクター（24）

•	 チャージステーションのネジ（25）

•	 測定ゲージ（26）

•	 ループワイヤーのカプラー（27）

•	 ワイヤーのラベル （29）

設置中は、次のツールも必要になります。 

•	 ハンマー／プラスチック製小槌（ペグを簡単に地面
に打ち付けるため）。

•	 境界線ワイヤを切断し、コネクタを押し付けるため
のコンビネーションプライヤ。

•	 ポリグリップ（カプラを押し付けるために使用）。

•	 境界ワイヤーを埋める必要がある場合のエッジャ
ー／まっすぐな鋤。

3.2 チャージステーションの設置

チャージステーションの最適な場所
チャージステーションの最適な場所を特定する際は、次の点
を考慮します。

•	 チャージステーションの前には 3 m 以上の空きス
ペースを設けます

•	 壁コンセントに近づける必要があります。付属され
ている低電圧ケーブルの長さは 10 m です

•	 チャージステーションを配置する水平面

•	 灌漑の散水などからの保護

•	 直射日光からの保護

•	 チャージステーションを部外者から隠すために考え
られる要件

3012-1311
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チャージステーションは、正面に十分な空きスペースがある
場所（3 m 以上）に設置する必要があります。また、ロボット
芝刈機が作業エリア内のすべての箇所に簡単に到達できる
よう、作業エリアの中央に設置してください。

作業エリア内の狭いスペースにチャージステーションを置
かないでください。こうすると、ロボット芝刈機がチャージス
テーションを見つけにくくなります。 

チャージステーションは比較的に平坦な地面に設置する必
要があります。チャージステーションの前端は、後端よりも最
大で 5 cm 高以内にする必要があります。 

チャージステーションはベースプレートが曲がらないように
設置してください。

3012-1054
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変圧器の接続
変圧器の配置場所を計画する場合、次の点を考慮します。

•	 チャージステーションに近いこと

•	 雨からの保護

•	 直射日光からの保護

変圧器が屋外コンセントに接続されている場合は、屋外用と
して認定されているコンセントを使用する必要があります。 

変圧器の低電圧ケーブルの長さは 10 m で、短くしたり、延長
したりすることはできません。それより長い低電圧ケーブル
はオプションのアクセサリーとしてお求めいただけます。詳
細な情報については、販売店までお問い合わせください。

変圧器を直接チャージステーションに接続することはできま
せん。常に低電圧ケーブルを使用する必要があります。 

重要事項
低電圧ケーブルはいかなる場合でも短くしたり、
延長したりしないでください。

低電圧ケーブルは作業エリアで交差させることができます。
低電圧ケーブルは地面に固定するか、埋める必要があり、ブ
レードディスクのブレードが低電圧ケーブルと接触しないよ
うに刈高を設定してください。 

低電圧ケーブルを地面に敷設し、ペグで固定します。ケーブ
ルは、芝がケーブルより高く成長する前に刈り込まれないよ
う、地面近くに敷設する必要があります。

充電ステーションからの信号に干渉するおそれがあるため、
低電圧ケーブルをコイル内や充電ステーションの底板の下
に格納しないでください。

重要事項
ブレードディスク上のブレードが低電圧ケーブルに
接触しないように、低電圧ケーブルを配置します。

変圧器は換気状態が良好で、直射日光にさらされない場所
に配置する必要があります。変圧器は屋根の下の場所に配
置する必要があります。 

変圧器を壁コンセントに接続する際に、地絡ブレーカーを使
用することをお勧めします。

変圧器は壁やフェンスなど、垂直面に取り付ける必要があり
ます。2つの取り付けアイレットを使用して、変圧器をネジで min 30cm/12”

3018-094
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固定します。ネジは付属していません。対象となる素材に適
したネジを選択します。 

いかなる状況でも、浸水するおそれがある高さに変圧器を
取り付けないでください（地面から 30 cm 以上の場所に取
り付けてください）。変圧器を地面に配置することはできま
せん。

重要事項
ループワイヤーの清掃または修理の前などは、
変圧器のプラグを使用してチャージステーション
の接続を外します。

チャージステーションの設置と接続
1.	 チャージステーションを適切な場所に配置します。

2.	 チャージステーションの保護カバーを前方に傾け、
低電圧ケーブルをチャージステーションに接続しま
す。 

3.	 変圧器の電源ケーブルを 100～240 V の壁コンセ
ントに接続します。  
 
 
 
 
 
 
 
 

4.	 付属のネジを使用してチャージステーションを地面
に固定します。ネジは皿穴にはまるまでしっかりと固
定します。チャージステーションを壁際に設置する
場合、すべてのワイヤーを接続してから、チャージス
テーションを地面に固定するのが最善の方法です。 

重要事項
チャージステーションのプレートに新しく穴を開
けることはできません。すでに開いている穴のみ
を使用して、ベースプレートを地面に固定します。

重要事項
チャージステーションのプレートを踏んだり、上
を歩いたりしないでください。

3012-1063
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3.3 バッテリーの充電
チャージステーションが接続されたら、ロボット芝刈機を充
電できます。メインスイッチを［1］の位置にセットします。

ロボット芝刈機をチャージステーションの上に配置してバッ
テリーを充電しながら、境界ワイヤーとガイドワイヤーを敷
設します。

重要事項
ロボット芝刈機は、設置が完了するまで使用でき
ません。

3012-1046



Japanese- 21

設置

3.4 境界ワイヤーの設置
境界ワイヤーは、次のいずれかの方法で設置できます。

•	 ワイヤーをペグで地面に固定します。 
 
使用を開始してから数週間以内に境界ループを調整する場合は、境界ワイヤーを固定するのが望ましいです。数週
間後に芝が成長してワイヤーの位置よりも高くなり、ワイヤーが見えなくなります。ハンマー／プラスチック製小槌
と付属のペグを使用して設置します。 

•	 ワイヤーを埋めます。 
 
デサッチやエアレーションをする場合は、境界ワイヤーを埋めるのがよいでしょう。境界ワイヤーの一部はペグで固
定し、残りは埋めるなど、必要に応じて方法を組み合わせることができます。ワイヤーは、エッジャーやまっすぐな鋤
などを使用して埋めることができます。境界ワイヤーは 1 cm～20 cm までの深さで地面に埋めてください。 

境界ワイヤーの敷設場所の計画
境界ワイヤーは次のように敷設する必要があります。

•	 ワイヤーがロボット芝刈機の作業エリアの周辺でループを形成するようにします。純正の境界ワイヤーのみを使用
する必要があります。純正のワイヤーは、簡単にワイヤーが損傷するような土の湿気に対して耐性を示すように設
計されています。 

•	 ロボット芝刈機は、作業エリア全体のどの地点にいる場合でも、ワイヤーからの距離が 35 m を超えないようにし
ます。

•	 ワイヤーの長さは 800  m 以下になるようにします。

•	 約 20 cm のワイヤーを余らせ、後からこのワイヤーにガイドワイヤーを接続します。28 ページ「3.6 ガイドワイヤー
の設置」を参照。

作業エリアに隣接している状況に応じて、境界ワイヤーは障害物から様々な距離に敷設する必要があります。以下の図で
は、作業エリアの周辺と障害物の周辺で、どのように境界ワイヤーを敷設する必要があるか示しています。付属の測定ゲー
ジを使用して、正しい距離を測ります。10 ページ「2.1 各部分の説明」を参照。

3018-070
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作業エリアの境界
壁やフェンスなどの高い障害物によって作業エリアが区切ら
れている場合、障害物から 35 cm の場所に境界ワイヤーを
敷設してください。これにより、ロボット芝刈機が障害物と衝
突しなくなり、本体の摩耗が少なくなります。

固定された障害物の周辺から約 20 cm の芝は刈られませ
ん。 

作業エリアが、花壇のような小さな溝、または低い縁石（3
～5 cm）などの少し高いもので区切られている場合、境界ワ
イヤーを作業エリアの 30 cm 内側に敷設してください。これ
により、車輪が溝に衝突したり、縁石に乗り上げたりすること
はありません。

溝や縁石沿いの約 15 cm の芝は刈られません。 

作業エリアの境界が芝生と同じ高さの敷石の通路に接して
いる場合、ロボット芝刈機はその通路を少し乗り越えること
ができます。境界ワイヤーは道の端から 10 cm の場所に敷
設してください。

敷石の通路の側面に沿って、すべての芝が刈り取られます。 

作業エリアが芝生と同じ高さの敷石の通路のようなもので
区切られている場合、ロボット芝刈機はその通路を少し乗り
越えることができます。敷石の下に境界ワイヤーを敷設する
と便利です。また、境界ワイヤーは敷石の間の結合部に敷設
することもできます。

注意：ロボット芝刈機は、ブレードを損傷するおそれがある
ため、砂利や根覆いなどの素材に決して乗り上げないでくだ
さい。

重要事項
作業エリアが水域、斜面、断崖、または公道に隣
接している場合、境界ワイヤーを縁のようなもの
で補う必要があります。縁の高さは 15 cm 以上
必要です。これにより、いかなる場合でもロボット
芝刈機が作業エリアの外にはみ出すことがなく
なります。

Min. 
15cm

3018-046

35 cm
3012-1047

30cm
3012-1048

10 cm
3012-1049

3012-1050
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作業エリア内の境界線
花壇、茂み、噴水など、衝突に耐えられない障害物の周りに
孤立したアイランドを造ることで、境界ワイヤーを使用して
作業エリア内の区域を隔離します。隔離するエリア周辺まで
ワイヤーを敷設し、同じ経路に沿って戻します。ペグを使用
している場合、戻り経路で同じペグの下にワイヤーを敷設し
てください。孤立したアイランドとの間を行き来する境界ワ
イヤーを近づけて敷設する場合、ロボット芝刈機がワイヤー
に乗り上げる可能性があります。

高さが 15 cm を超える樹木や茂みなど、衝突に耐えられる
障害物は境界ワイヤーから隔離する必要はありません。ロ
ボット芝刈機はこのような障害物と衝突すると、向きを変え
ます。

作業エリアの内部と周辺で、すべての固定されている物体
を隔離することをお勧めします。これにより、非常に穏やか
で静かな動作が実現し、ロボット芝刈機がどのような状況で
も障害物で停止することはなくなります。

石や、根が露出した大きな樹木など、わずかに傾斜がある障
害物は、隔離するか、取り除く必要があります。そうしないと、
ロボット芝刈機はこうした障害物に乗り上げ、ブレードが損
傷するおそれがあります。

セカンダリエリア
ロボット芝刈機が移動するのに困難な2つの区域で作業エ
リアが構成されている場合、セカンダリエリアを設定するこ
とをお勧めします。この例として、斜面の勾配が 45 ％、また
は 60 cm よりも狭い小道があります。メインエリアの外側に
アイランドができるよう、境界ワイヤーをセカンダリエリア周
辺に敷設します。

ロボット芝刈機は、セカンダリエリアの芝を刈る必要があ
る場合にメインエリアとセカンダリエリアの間を手動で移
動する必要があります。ロボット芝刈機は自分でセカンダ
リエリアからチャージステーションに移動できないため、

［Secondary area（セカンダリエリア）］操作モードを使用
する必要があります。37 ページ「5.1 操作の選択 - Start（ス
タート）」を参照。このモードでは、ロボット芝刈機はチャー
ジステーションを探しませんが、バッテリーがなくなるまで
芝を刈ります。バッテリーが完全になくなると、ロボット芝刈
機は停止し、［Needs manual charging（手動充電が必要）］
というメッセージがディスプレイに表示されます。ロボット
芝刈機をチャージステーションに置いて、バッテリーを充電
します。充電後にメインエリアの芝を刈る必要がある場合
は、［START（スタート）］ボタンを押して、ハッチを閉じる前に

［Main area（メインエリア）］を選択する必要があります。 

重要事項
境界ワイヤーはアイランドとの間の経路で交差さ
せることはできません。

3012-1073

3012-686

3012-1064

3012-971
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芝刈り中の小道
長くて狭い小道と 1.5～2 m より狭いエリアは避けてくださ
い。ロボット芝刈機が芝を刈る場合、小道やエリア周辺を長
時間移動するおそれがあります。この場合、芝は平らに見え
てしまいます。

斜面
ロボット芝刈機は、傾斜した作業エリアでも操作できます。
最大勾配はパーセンテージ（%）で定義されます。パーセンテ
ージで示された斜面は、メートルあたりにセンチメートル単
位の高度差として計算されます。例えば、高度差が 20 cm の
場合、斜面勾配は 20 % になります。図をご覧ください。 

勾配が 20 % 未満の斜面には、境界ワイヤーを敷設できま
す。

勾配が 20 % を超える斜面には、境界ワイヤーを敷設しては
いけません。ロボット芝刈機がそこで向きを変えるのが難し
くなるおそれがあります。ロボット芝刈機は停止し、［Outside 
working area（作業エリア外）］というメッセージが表示され
ます。濡れた芝で車輪が滑ることがあるため、湿った天候時
が最も危険性が高くなります。

ただし、フェンスや厚い生垣など、ロボット芝刈機が衝突して
も支障のない障害物がある場合、勾配が 20 % を超える斜
面に境界ワイヤーを敷設することができます。

ロボット芝刈機は、作業エリア内で勾配が 45 % 以下の傾斜
区域の芝を刈ることができます。勾配が 45 % よりも大きい
区域は、境界ワイヤーで隔離する必要があります。

作業エリアの一部の外縁が 20 % より傾斜している場合、斜
面が始まる前の平坦な地面の約 35 cm 内側に境界ワイヤ
ーを敷設する必要があります。 

 

3012-1055

3012-1056

3012-1088

2 2

3012-567
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境界ワイヤーの敷設
境界ワイヤーをペグで固定する場合は、次の手順に従いま
す。

•	 標準の芝刈機または刈払機で、ワイヤーを敷設する場
所の芝を非常に短く刈り込みます。これで、ワイヤーを
地面の近くにワイヤーを敷設するのが簡単になり、ロボ
ット芝刈機がワイヤーを切断したり、ワイヤーの絶縁に
損傷を与える危険性が低くなります。

•	 境界ワイヤーは地面の近くに敷設し、約 75 cm の間隔
でペグにより固定します。ケーブルは、芝の根がケーブ
ルより高く成長する前に刈り込まれないよう、地面の近
くに敷設する必要があります。

•	 ハンマーを使用してペグを地面に打ち付けます。ペグ
を打ち付けるときは注意し、ワイヤーに負荷が掛からな
いようにします。ワイヤーが鋭く曲がらないようにしてく
ださい。

境界ワイヤーを埋める場合は、次の手順に従います。

•	 境界ワイヤーは1 cm～20 cmまでの深さで地面に埋め
てください。ワイヤーは、エッジャーやまっすぐな鋤など
を使用して埋めることができます。 

境界ワイヤーを敷設するときは、付属の測定ゲージをガイド
として使用します。これは、境界ワイヤーと境界／障害物間
の距離を簡単に正しく設定するのに役立ちます。測定ゲージ
は梱包箱から切り離せます。 

重要事項
境界ワイヤーの外側に余分なワイヤーをコイル
状に巻いて配置してはいけません。ロボット芝刈
機を妨害するおそれがあります。

ガイドワイヤーを接続するためのアイレット
ガイドワイヤーを境界ワイヤーに接続しやすくするため、ガ
イドワイヤーを後から接続するポイントに約 20 cm の余分
な境界ワイヤーを設けて、アイレットを作成することをお勧
めします。境界ワイヤーを敷設する前に、ガイドワイヤーを
配置する場所を計画するのが得策です。28 ページ「3.6 ガイ
ドワイヤーの設置」を参照。 

3018-085

3012-281

3018-172



Japanese- 26

設置

チャージステーションに向けた境界ワイヤーの敷設
境界ワイヤーはチャージステーションに向かって、チャージ
ステーションの完全に外側に敷設できます（図のオプション
1を参照）。チャージステーションを部分的に作業エリアの外
側に置く必要がある場合、チャージステーションのプレート
下にワイヤーを敷設することもできます（図のオプション2を
参照）。 

ただし、ほとんどのチャージステーションは作業エリアの外
側に置いてはいけません。ロボット芝刈機がチャージステー
ションを探しにくくなるためです（図を参照）。

境界ワイヤーの接合
境界ワイヤーの長さが十分でなく、接合する必要がある場
合は、純正カプラーを使用します。このカプラーは防水処理
されており、信頼性の高い電気接続を実現します。

ワイヤーの両端をカプラーに挿入します。ワイヤーの終端が
カプラーの他端の透明部分を通して見えるよう、ワイヤーが
カプラーに完全に挿入されていることを確認します。カプラ
ーのボタンをいっぱいまで押し下げます。ポリグリップを使
用して、カプラのボタンを完全に押します。

重要事項
ツインケーブルや絶縁テープで絶縁されたネジ
式端子ブロックは、満足のいく接合ではありませ
ん。土に含まれる湿気でワイヤーが酸化し、一定
期間が経過すると回路が損傷します。

3018-055

1.

2.

3012-1065
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3.5 境界ワイヤーの接続
境界ワイヤーをチャージステーションに接続します。 

重要事項
境界ワイヤーをチャージステーションに接続する
ときは交差させないでください。右のワイヤー端
をチャージステーションの右側のピンに接続し、
左のワイヤー端を左側のピンにそれぞれ接続す
る必要があります。

1.	 ワイヤーの両端をコネクターに配置します。

•	 コネクターを開きます。

•	 ワイヤーをコネクターのグリップに配置します。

2.	 プライヤーでコネクターを押し付けます。カチッと音
がするまで押し付けます。

3.	 余った境界ワイヤーを切り落とします。コネクター上
部の 1～2 cm で切ります。 

 

4.	 チャージステーションの保護カバーを前方に傾け、
ワイヤーの終端をチャージステーション後部の各チ
ャンネルに配線します。チャージステーションの AL（
左側）および AR（右側）というマークが付いた金属
ピンにコネクターを押し付けます。

5.	 ワイヤーを付属のワイヤーラベルでマークします。
これにより、例えばチャージステーションを冬期に屋
内に保管しておいた場合、ワイヤーを簡単に再接続
できます。 

重要事項
右のコネクターをチャージステーションの右側の
金属ピンに接続し、左のワイヤー端を左側のコネ
クターにそれぞれ接続する必要があります。

3012-284

3012-264

3012-265

3012-1091
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3.6 ガイドワイヤーの設置
ガイド用ワイヤーは、例えばチャージステーションから作業エ
リアの奥に向かって、または狭い小道を通って境界線ループ
に接続する場所に敷設されるワイヤーです。境界ワイヤーと
ガイドワイヤーの両方に同じケーブルロールを使用します。

ガイドワイヤーは、ロボット芝刈機がチャージステーション
に戻る道を探す場合だけでなく、庭の中で芝刈機の届きにく
い区域に誘導する場合にも使用します。

ガイドワイヤーは2本まで接続できます（Automower 320 で
は1本のみ）。 

わだちができないよう、ロボット芝刈機とガイドワイヤーの
間の距離を変えて走らせます。ロボット芝刈機が使用してい
るワイヤー横のエリアを経路と呼びます。設置時に経路を広
くするほど、わだちができる危険性が低くなります。したがっ
て、設置時にガイドワイヤーに沿ってできるだけ空きスペー
スを設けることが重要です。 

ロボット芝刈機は、チャージステーションを正面から見た場
合、常にガイドワイヤーの左側を走ります。したがって、経路
はガイドワイヤーの左側になります。したがって、設置時にチ
ャージステーションの正面を見て、ガイドワイヤーの左側に
できるだけ空きスペースを設けることが重要です。ガイドワ
イヤーを境界ワイヤーから 30 cm 以内に近づけて敷設する
ことはできません。

境界ワイヤー同様、ガイドワイヤーは地面にペグで固定する
か、埋めることができます。

重要事項
チャージステーションの正面を見て、ガイドの右
にできるだけ多くの空きスペースがあることを確
認してください。

3012-1074

3012-1100
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ガイドワイヤーの敷設と接続
1.	 ガイドワイヤーを敷設して接続する前に、特に大規

模で複雑な設置をする場合に、ガイドループの長さ
を検討することが重要です。ガイドループが 400 m 
より長いと、ロボット芝刈機はガイドワイヤーに沿っ
て動くことが難しくなります。 
 
境界ループの一部とガイドワイヤーを組み合わせて
チャージステーションへのリターンワイヤーを構成
するものをガイドループと呼びます。ガイドループの
電流は常に、ガイドワイヤーから境界ワイヤーへの
接続部の左側を流れます。ここに記載した2つの図
は、ガイドループと見なされるループを示していま
す。これらの図は、チャージステーションの設置場所
に応じて、作業エリアのガイドループが様々な長さ
になることを示す良い例でもあります。 

2.	 チャージステーションの上部カバーを前方に傾け、
ガイド接続部につながるチャンネルまでガイドワイ
ヤーを配線します。 

3.	 「3.5 境界ワイヤーの接続」に記載した境界ワイヤーと
同様に、コネクターをガイドワイヤーに取り付けます。
チャージステーションのガイド1とラベルが付いている
接点ピンにガイドワイヤーを接続します（Automower 
330X の場合はガイド1またはガイド2）。

4.	 ワイヤーを付属のワイヤラベルでマークします。こ
れにより、例えばチャージステーションを冬期に屋内
に保管しておいた場合ワイヤーを簡単に再接続で
きます。  

5.	 ガイドワイヤーはチャージプレートの真下で、プレ
ートの前端から前方 2 m 以上離れた場所に配線し
ます。 
 
ガイドワイヤーを敷設する場合、（チャージステーシ
ョンの正面を見て）ガイドワイヤーの左側にできる
だけスペースを設けることを検討してください。ただ
し、境界ループとガイドワイヤー間の距離を常に 30 
cm 以上離す必要があります。
 
 
 
 
 
 

最大距離

最小 30 cm/12 インチ 

3012-951

G1

Min 2m

G2

3012-1092

3012-557

3012-556

最小 2 m/
7 フィート
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急斜面にガイドワイヤーを設置する必要がある場合
は、斜面に対してある程度の角度をつけてワイヤー
を敷設すると、メリットがあります。これにより、ロボッ
ト芝刈機が斜面のガイドワイヤーに沿って簡単に動
くことができます。  
 
 
 
 
 
ワイヤーを鋭角に敷設しないでください。こうする
と、ロボット芝刈機がガイドワイヤーに沿って動きに
くくなります。 
 
 
 
 
 
 

6.	 ガイドワイヤーを境界ループ上の接続ポイントに通
します。  
 
境界ワイヤーを持ち上げます。ワイヤーカッターなど
を使用して、境界ワイヤーを切断します。すでに説明
したように、境界ワイヤー上でアイレットが設けられ
ている場合、ガイドワイヤーの接続は簡単になりま
す。25 ページ「ガイドワイヤーを接続するためのアイ
レット」を参照。

 
 
 

7.	 カプラーを使用して、ガイドワイヤーを境界ワイヤー
に接続します。 
 
境界ワイヤーをカプラーのそれぞれの穴に挿入しま
す。ガイドワイヤーはカプラーの中央の穴に挿入し
ます。ワイヤーの終端がカプラーの他端の透明部分
を通して見えるよう、ワイヤーがカプラーに完全に挿
入されていることを確認します。  
 
ポリグリップを使用して、カプラのボタンを完全に押
します。 
 
各ワイヤーを接続するには、どの穴を使用しても構
いません。

8.	 接合を芝生に固定するか、埋め込みます。 
 
 重要事項
ガイドワイヤーは、境界ワイヤー（アイランドに向
かって敷設されている境界ワイヤーなど）と交差
させることはできません。

135º 

135º 

90º 

3012-953

3012-954

3018-061

3018-055

3018-073
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3.7 設置の確認
チャージステーションのインジケータランプを点検して、ル
ープ信号を確認します。

•	 緑色点灯 = 信号良好。

•	 緑色点滅 = ループシステムがオフになっており、ロボッ
ト芝刈機は ECO モードです。60ページの6.9 Settings（
設定）を参照。

•	 青色点滅 = 境界ループで遮断、信号なし。

•	 赤色点滅 = チャージステーションのアンテナプレートで
遮断。故障は認定販売店で修理してください。

•	 青色点灯 = 信号が弱い。境界ループが長すぎるか、ワイ
ヤーの損傷に起因する場合があります。ロボット芝刈機
が作動している場合は、問題ありません。 

•	 赤色点灯 = チャージステーション回路基板の故障。故
障は認定販売店で修理してください。

ランプが緑色に点灯または点滅しない場合、79 ページ「9.3 
チャージステーションのインジケータランプ」を参照してくだ
さい。

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3012-1066
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3.8 最初の始動と補正
ロボット芝刈機を操作する前に、ロボット芝刈機のメニュー
にある起動シーケンスを実行すると同時に、ガイド信号の自
動補正を行う必要があります。

1.	［STOP（ストップ）］ボタンを押してコントロールパ
ネルのハッチを開きます。 

2.	 メインスイッチを［1］の位置にセットします。

ロボット芝刈機を最初に始動する場合に、起動シーケンスが
始まります。次の入力を求められます。

•	 言語

•	 国

•	 日付

•	 時刻

•	 4桁の PIN コード。0000 を除くあらゆる組み合わせ
が可能です。

ロボット芝刈機をチャージステーションに停車させ、
［START（スタート）］を押します。
ロボット芝刈機は刈高の調整を開始します。これが完了する
と、ガイドワイヤーの補正が行われます。［START（スタート）
］を押して、ハッチを閉じます。ロボット芝刈機がチャージス
テーションから後退しながら出て、チャージステーション正
面で補正プロセスを実行することで、補正が行われます。こ
れが完了したら、芝刈りを開始できます。 

重要事項
2 ページのメモを使用して、PIN コードを記録し
てください。 

3.9 チャージステーションへのテストドッキ
ング

ロボット芝刈機を使用する前に、芝刈機がチャージステーシ
ョンまでガイドワイヤーに沿って移動でき、チャージステー
ションに容易にドッキングするかどうか確認します。 

テスト機能はロボット芝刈機の［Installation（設置）］>［Find 
charging station（チャージステーション探索）］>［Overview（
概要）］メニューに表示されます。詳細については、51 ページ

「Overview（概要）」を参照。

複数のガイドワイヤーを設置する場合、すべてのガイドワイ
ヤーに対してテストを実施する必要があります。 

ガイドワイヤーを設置していない場合、境界ワイヤーに対し
て時計回りと反時計回りの両方でテストを実施する必要が
あります。 

上記のテストで満足のいく結果を得るには、最初にガイドシ
ステムを補正する必要があります。32 ページ「3.8 最初の始
動と補正」を参照。

3012-NNN
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4 使用

4.1 放電したバッテリーの充電
ハスクバーナ製のロボット芝刈機が新品の場合、または長期
間保管されていた場合、バッテリーが放電するため、始動の
前に充電する必要があります。 

1.	 メインスイッチを［1］の位置にセットします。

2.	 ロボット芝刈機をチャージステーションに駐車しま
す。カバーを開き、ロボット芝刈機を可能な限り奥ま
でスライドさせて、ロボット芝刈機とチャージステー
ションの間で適切な接触を確保します。

3.	 充電が進行中であることがディスプレイに表示され
ます。 

警告
ロボット芝刈機を始動する前に、安全
規則をお読みください。

警告
回転しているブレードに手や足を近づ
けないでください。モーターが回転中
は、本体の近くまたは下に手や足を近
づけないでください。

警告
人、特に子供やペットなどが伐採範囲
にいるときは、ロボット式芝刈機を使用
しないでください。

3012-1046
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4.2 タイマーの使用
最適な芝刈り結果を得るため、芝生を頻繁に刈り込まない
ようにする必要があります。芝の傷みを回避し、ロボット芝
刈機で最大のサービス寿命を実現するため、タイマー機能

（42 ページ「6.3 Timer（タイマー）を参照）を使用してくだ
さい。タイマーを設定する際は、ロボット芝刈機が一日あた
り約 135 m2/時間（Automower 320 の場合は 90 m2/時間）
芝刈りを行うものとして計算します。例えば、作業エリアが 
1,200 m2である場合、ロボット芝刈機を一日あたり約9時間

（Automower 320 の場合は13時間）運転する必要がありま
す。これらの時間は概算であり、芝の品質、ブレードの鋭さ、
バッテリーの充電状態などに依存します。 

重要事項
普段、芝生上で回転しているブレードにより、け
がまたは損傷を負う可能性がある子供、ペット、
その他のものが存在する場合は、タイマーを使
用して芝刈りを行わないでください。

工場出荷時の設定では、ロボット芝刈機は毎日24時間休み
なく動作します。

作業エリアの面積が許容される大きさの場合、毎日数時間
ではなく、1日おきに芝刈りを行うと、芝の品質が向上しま
す。さらに、月に1回、少なくとも3日間完全に芝を休ませる
と、芝にとって有益です。

最大能力（Automower 330X で 3200 m2、Automower 320 
で 2200 m2）は、ロボット芝刈機を毎日24時間休みなく運転
できる場合にのみ実現します。 

4.3 始動
1.	 [STOP（ストップ）］ボタンを押して、コントロールパ

ネルのハッチを開きます。

2.	 メインスイッチを［1］の位置にセットします。
3.	 PIN コードを入力します。
4.	 [Start（スタート）］ボタンを押します。
5.	 必要な操作を選択します。37 ページ「5.1 操作の選

択 - Start（スタート）」を参照。
6.	 10 秒以内にハッチを閉めます。

ロボット芝刈機をチャージステーションに駐車した場合、バ
ッテリーが完全に充電され、タイマーで芝刈機の運転が許
可されるように設定されている場合のみ、芝刈機はチャージ
ステーションから離れます。 

ブレードディスクが始動する前に、2秒間に5回短いビープ
音から成る警告音が聞こえます。 

3012-1204
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4.4 停止
1.	 ［STOP（ストップ）］ボタンを押します。 

 
ロボット芝刈機が停止し、ブレードモーターが停止
してコントロールパネルハッチが開きます。
 

4.5 電源オフ
1.	 ［STOP（停止）］ボタンを押します。

2.	 メインスイッチを［0］の位置にセットします。

メンテナンスが必要な場合、またはロボット芝刈機を作業エ
リアの外に移動する必要がある場合は、必ずロボット芝刈機
の電源をオフにしてください。

刈高の調整
刈高は MIN（2 cm）から MAX（6 cm）まで9段階に変えること
ができます。

新規設置後の最初の週は、刈高を MAX に設定してループ
ワイヤーの損傷を回避する必要があります。その後は、希望
の刈高に達するまで、刈高を1段階ずつ下げることができま
す。 

芝の背丈が高い場合は、ロボット芝刈機の刈高を MAX にし
て芝刈りを開始します。芝の背丈が低くなったら、刈高を徐
々に下げることができます。
 

刈高を調整するには、次の手順に従います。

1.	 [STOP（ストップ）］ボタンを押してロボット芝刈機を
停止し、ハッチを開きます。

2.	 [MENU（メニュー）］ボタンを押してメインメニュー
に進みます。

3.	 矢印キーを使用してカーソルを移動し、［Cutting 
height（刈高）］を選択します。 

•	 上矢印キーを押して、刈高を上げます。

•	 下矢印キーを押して、刈高を下げます。

4.	 [OK］を押します。 

重要事項
新規設置後の最初の週は刈高をMAXに設定して
ループワイヤーの損傷を回避する必要がありま
す。その後は、希望の刈高に達するまで刈高を1
段階ずつ下げることができます。 

3012-1044
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5 コントロールパネル
ロボット芝刈機のすべての形式のコマンドおよび設定はコ
ントロールパネルを介して実行します。いくつかのメニュー
から、すべての機能にアクセスできます。

コントロールパネルはディスプレイとキーパッドで構成され
ています。すべての情報はディスプレイに表示され、すべて
の入力はボタンを使用して行います。

［STOP（ストップ）］ボタンを押してハッチを開くと、スタート
ページが表示され、以下の情報が表示されます。 

•	 操作情報：例、MOWING（芝刈り中）、PARKED（駐車
済み）、TIMER（タイマー）など。ロボット芝刈機が作
動中に［STOP（ストップ）］ボタンを押すと、停止する
前に実行されていた操作（MOWING（芝刈り中）や
SEARCHING（探索中）など）が表示されます。ロボット
芝刈機が特定の操作モードでない場合（メインスイッチ
をオンにした直後など）、テキスト［READY（準備完了）］
が表示されます。 

•	 日時には現在の時刻が表示されます。 

•	 Automower 320 には該当しません。GPS 対応ナビゲー
ションが有効になっている場合は、衛星記号が表示され
ます。ロボット芝刈機が十分な数の GPS 衛星と交信し
ている場合、記号（A）が表示されます。ロボット芝刈機
が十分な数の衛星と交信していない場合、記号（B）が表
示されます。ロボット芝刈機を最初に稼働する日は、設
置場所のGPS 情報を取得中に記号（A）が点滅します。 

•	 ロボット芝刈機が ECO モードに設定されると、［ECO］
と表示されます。 

•	 時計記号は、タイマー設定が指定されていることを示し
ます。ロボット芝刈機がタイマー設定によって芝刈りを許
可されている場合、時計アイコンは白（A）になり、芝刈り
を許可されていない場合は黒（B）になります。天候タイ
マーにより芝刈機が芝刈りを許可されていない場合は、
記号（C）が表示されます。操作モードの［Override timer（
タイマーのオーバーライド）］を選択した場合は、記号

（D）が表示されます。
•	 バッテリーの状態はバッテリー残量を示しています。ロ

ボット芝刈機が充電中の場合、バッテリー記号（A）にフ
ラッシュも表示されます。ロボット芝刈機をチャージス
テーションに充電しないで配置すると、（B）が表示され
ます。 

•	 高さの調整設定は、スケール/数値として表示されます。
•	 運転時間数は、ロボット芝刈機が製造日以降に運転さ

れた時間数を示しています。ロボット芝刈機が芝刈りに
費やした時間またはチャージステーションの探索に費
やした時間は、運転時間にカウントされます。

•	 機能プロファイルを使用している場合、アクティブなプ
ロファイルの名前が表示されます。名前の隣に表示され
る星は、プロファイルに保存されていない変更があるこ
とを示しています。

3012-1044
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キーパッドは、ボタンの6つのグループで構成されています。 

•	 ロボット芝刈機を起動するには、［START（スタート）］
ボタンを使用します。通常、これはディスプレイハッチを
閉じる前に押した最後のボタンです。 

•	 ［Back（戻る）］および［OK］ボタンはメニュー内で移
動するために使用されます。また、メニュー内の設定を
確定するために［OK］ボタンも使用されます。 

•	 矢印キーはメニュー内の移動に使用されますが、特定
の設定オプションを選択するためにも使用されます。 

•	 ［MENU（メニュー）］ボタンはメインメニューに移動す
るために使用されます。

•	 ［PARK（駐車）］ボタンはロボット芝刈機をチャージス
テーションに移動するために使用されます。 

•	 数字は、PIN コード、時間、または出口の方向など、設定
を入力するために使用されます。また、様々なメニュー
へのショートカットの数列を入力するためにも使用され
ます。40 ページ「6.1 メインメニュー」を参照。

5.1 操作の選択-Start（スタート）
［START（スタート）］ボタンを押した場合、以下の操作を選

択できます。 

Main area（メインエリア）
ロボット芝刈機が芝刈りと充電を連続して行う標準の自動
操作モード。

Secondary area（セカンダリエリア）
Secondary area（セカンダリエリア）操作モードは、ロボッ
ト芝刈機がチャージステーションに自動的に移動できない
セカンダリエリアの芝刈りを行う場合に使用されます。セカ
ンダリエリアについては、21 ページ「3.4 境界ワイヤーの設
置」を参照。

 
Secondary area（セカンダリエリア）を選択すると、次の3つ
のオプションを使用できます。

•	 Mowing until empty battery（バッテリー残量分芝
刈り） 
このオプションは、90分を超えて芝刈りを行う必要
がある大きなセカンダリエリアに適しています。

•	 Mowing 90 min（90分芝刈り）
このオプションは、小中規模のセカンダリエリアで
不要な芝刈りや芝の踏み倒しを回避するのに適し
ています。 

•	 Mowing 30 min（30分芝刈り）
このオプションは、小規模のセカンダリエリアで不
要な芝刈りや芝の踏み倒しを回避するのに適して
います。 

ロボット芝刈機をSecondary area（セカンダリエリア）モー
ドで充電する場合、ロボット芝刈機は完全に充電され、50 
cm 移動してから停止します。これは、ロボット芝刈機が充電
され、芝刈りを開始する準備が整っていることを示します。
充電後にメイン作業エリアで芝刈りを行う必要がある場合
は、ロボット芝刈機をチャージステーションに配置する前
に、操作選択を［Main area（メインエリア）］に切り替えます。 

3012-1094
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タイマーのオーバーライド
［Override timer（タイマーのオーバーライド）］を選択する
と、いつでも一時的に設定をオーバーライド（無効）すること
ができます。1、3、5日間、タイマーをオーバーライドすること
ができます。 

スポットカット
スポットカットとは、ロボット芝刈機が開始したエリアの芝を
刈るためにスパイラルパターンで作業を行うことを意味しま
す。この作業が完了すると、ロボット芝刈機は自動的にMain 
Area（メインエリア）またはSecondary Area（セカンダリエリ
ア）に切り替わります。

この機能は、庭のその他の部分よりも芝刈りがあまり行われ
ていないエリアで、すばやく芝刈りを行う場合に役立ちます。

［START（スタート）］ボタンでSpot Cutting（スポットカット）
機能を有効にします。右矢印を押して［On Main Area（メイン
エリア）］または［On Secondary Area（セカンダリエリア）］を
選択することにより、ロボット芝刈機が芝刈りを終了してから
作業を続ける方法を選択できます。

5.2 操作の選択-Parking（駐車）
［PARK（駐車）］ボタンを押すと、以下の操作を選択できま

す。 

Park until further notice（さらなる通知まで駐
車）
ロボット芝刈機は、［START（スタート）］ボタンを押して別の
操作モードを選択するまで、チャージステーションに待機し
ます。 

Start again in 3 hours（3時間後に再始動）
ロボット芝刈機はチャージステーションに3時間待機してか
ら、自動的に通常の作業に戻ります。この操作の選択は、一
時的な散水や芝生でのゲームなど、操作を一時的に停止す
る必要がある場合に適しています。 

Start with next timer（次のタイマーで始動）
ロボット芝刈機は、次のタイマー設定で操作が許可されるま
でチャージステーションに留まります。この操作の選択は、実
行中の芝刈りサイクルをキャンセルして、ロボット芝刈機を
翌日までチャージステーションに放置する場合に適していま
す。 

タイマー設定がない場合、このオプションは表示されませ
ん。 

3012-1223
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5.3 メインスイッチ
メインスイッチを［1］の位置にして、ロボット芝刈機を始動し
ます。

ロボット芝刈機を使用しない場合、またはブレードディスク
の作業を行う場合は、メインスイッチを［0］の位置にします。

メインスイッチを［0］の位置にすると、ロボット芝刈機のモー
ターは始動できません。

5.4 チャージステーションの［PARK（駐車）］
ボタン
この章は Automower 320 には適用されません。 

チャージステーションの［PARK（駐車）］ボタンは、ロボット芝
刈機をチャージステーションに呼び戻すために使用します。
ロボット芝刈機のキーパッドにある［PARK（駐車）］ボタンも
同じ機能を備えています。チャージステーションの［PARK（
駐車）］ボタンは、ロボット芝刈機を大きな作業エリアで操作
していて、チャージステーションにアクセスしやすい場合など
に役立ちます。

［PARK（駐車）］ボタンを押すと、ボタンの LED が点灯し
ます。ロボット芝刈機をチャージステーションに駐車する
と、LED ダイオードが消灯します。 

ロボット芝刈機は、ロボット芝刈機のキーパッドの［START（
スタート）］ボタンを押すまでチャージステーションに駐車し
たままです。 

3012-1060
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6 メニューの機能

6.1 メインメニュー
メインメニューには、以下のオプションがあります。

• Timer（タイマー）

• Cutting height（刈高）

• Security（セキュリティ）

• Messages（メッセージ）

• Weather timer（天候タイマー）

• Installation（設置）

• Settings（設定）

• Accessories（アクセサリー）

各オプションには、複数のサブメニューがあります。これらを
介して、ロボット芝刈機の設定を行うすべての機能にアクセ
スできます。

メニュー間の移動
メインメニューとサブメニューの間を移動するには、矢印
キーが役立ちます。数字キーを使用して値と時間を入力し、

［OK］のマークが付いた複数選択ボタンで各選択を確定し
ます。［BACK（戻る）］を押してメニュー内で１段階ずつ移動
するか、［MENU（メニュー）］ボタンを2秒間押し続けてメイ
ンメニューに直接移動します。

サブメニュー
特定のサブメニューには、チェックマークを付けるボックス
があります。これは、どのオプションを選択したか、または機
能の有効／無効を選択するために使用されます。 OK を押
して、ボックスにチェックを入れるか、外します。
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3012-1094

3012-1225



Japanese- 41

メニューの機能

6.2 メニュー構造
メインメニューでのメニュー選択の概要を次の表に示します。次の章では、各機能の使用方法および使用可能な設定オプ
ションの詳細について説明します。 

矢印キーを使用して、メニューを表示します。［OK］で選択を確定します。 

Timer（タイマー）
最適な芝刈り結果を得るには、芝刈機で頻繁に芝刈りを行わない必要があります。したが
って、ロボット芝刈機の能力が作業エリアに適合していない場合は、タイマー機能を使用
して運転時間を制限することが重要です。タイマー機能は、子供が庭で遊んでいる場合な
ど、ロボット芝刈機で芝刈り作業を実行してはいけない期間を制御する理想的なツールで
もあります。
Cutting height（刈高）
刈高は MIN（2 cm）から MAX（6 cm）まで変えることができます。 
新規設置後の最初の週は、刈高をMAXに設定してループワイヤーの損傷を回避する必要
があります。その後は、希望の刈高に達するまで、刈高を1段階ずつ下げることができます。 

Security（セキュリティ）
このメニューでは、セキュリティおよびロボット芝刈機とチャージステーション間の接続に
関連する設定を行うことができます。 
選択できるセキュリティレベルが3つありますが、ユーザー独自のセキュリティ機能の組み
合わせを定義することもできます。 
Messages（メッセージ）
このメニューでは、履歴、障害、および情報メッセージを読むことができます。最も一般的
な障害メッセージに関して、障害の是正に役立つヒントや アドバイスが表示されます。 75 
ページ「9.1 障害メッセージ」を参照。

Weather timer（天候タイマー）
この機能を使用すれば、芝の成長に合わせてロボット芝刈機が自動的に芝刈りを行うこと
ができます。天候が芝の成長に適している場合は、ロボット芝刈機はより頻繁に芝刈りを行
います。芝の成長が遅い場合は、ロボット芝刈機が芝刈りに費やす時間が自動的に短くな
ります。 

Installation（設置）
このメニューは、ロボット芝刈機を作業エリアの離れた場所に操作する場合、およびロボッ
ト芝刈機がチャージステーションを探索する方法を制御する場合に使用されます。多くの
作業エリアで工場出荷時の設定を維持して、ロボット芝刈機で様々な探索方法や基盤の設
定を組み合わせることができます。 
Settings（設定）
このオプションでは、日時など、ロボット芝刈機の一般的な設定を変更できます。 

Accessories（アクセサリー）
このメニューでは、芝刈機に組み付けられているアクセサリーの設定を扱います。お使い
のロボット芝刈機に適したアクセサリーについては、販売店にお問い合わせください。 
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6.3 Timer（タイマー）
最適な芝刈り結果を得るため、芝生を頻繁に刈り込まないよ
うにする必要があります。したがって、芝刈機の能力が作業
エリアに適合していない場合は、タイマー機能を使用して運
転時間を制限することが重要です。ロボット芝刈機が頻繁に
芝刈りを行うことができる場合、芝生が平坦に見えることが
あります。また、ロボット芝刈機で不要な摩耗が発生します。

タイマー機能は、子供が庭で遊んでいる場合などロボット芝
刈機で芝刈り作業を実行してはいけない期間を制御する理
想的なツールでもあります。

タイマーをオフにしてロボット芝刈機を24時間休みなく運転
できるようにすると、最大の性能が得られます。 

工場出荷時の設定では、タイマーは無効になっており、ロボ
ット芝刈機は24時間休みなく運転できます。通常、この設定
は、ロボット芝刈機の最大性能 3,200 m2（Automower 320 
の場合は 2,200 m2）に対応する作業エリアに適しています。 

タイマーを設定する際は、ロボット芝刈機が一日あたり
約135 m2/時間（Automower 320 の場合は90 m2/時間）
芝刈りを行うものとして計算します。例えば、作業エリアが
1,200 m2である場合、ロボット芝刈機を一日あたり約9時間

（Automower 320 の場合は13時間）運転する必要がありま
す。 

以下の表には、庭のサイズに合わせたタイマー設定を示しま
した。操作時間の設定にこの表をご利用いただけます。表に
示した時間は目安であり、庭に合わせて調整が必要なことも
あります。以下の要領で表を使用します。

1.	  庭の面積に最も近い作業面積を見つけます。

2.	 週あたりの作業日数を選択します（作業場所によっ
ては、7 日必要なことがあります）。

3.	 週当たりの作業時間は、選択した作業日にロボット
式芝刈機が動作する時間を示します。

4.	 推奨時間間隔は、1 日に必要な作業時間に対応する
時間間隔を示します。

この表は、Automower® 320 向けです。

作業面積 週あたりの
作業日数

一日あたり
の作業時間

推奨時間間隔

500 m2 5 7,5 h 07:00 - 14:30
7 5,5 h 07:00 - 12:30

750 m2 5 11,5 h 07:00 - 18:30
7 8 h 07:00 - 15:00

1000 m2 5 15,5 h 07:00 - 22:30
7 11 h 07:00 - 18:00

1250 m2 5 19 h 04:00 - 23:00
7 13,5 h 07:00 - 20:30

1500 m2 5 23 h 00:00 - 23:00
7 16,5 h 07:00 - 23:30

1750 m2 6 22,5 h 00:00 - 22:30
7 19 h 04:00 - 23:00

2000 m2 7 22 h 00:00 - 22:00
2200 m2 7 24 h 00:00 - 24:00

Monday（月曜日）

Period 1（期間 1）

Mo（月）All days 

（終日）
Tu（火）We（水）Th（木） Fr（金）Sa（土） Su（日） Current day 

（本日）
All week

（ すべての曜日）

Period 2（期間2）Copy（コピー）Overview（概要）Reset（リセット）

3012-1225
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この表は、Automower® 320 向けです。

作業面積 週あたりの
作業日数

一日あたり
の作業時間

推奨時間間隔

500 m2 5 5,5 h 07:00 - 12:30
7 4 h 07:00 - 11:00

750 m2 5 8 h 07:00 - 15:00
7 5,5 h 07:00 - 12:30

1000 m2 5 10,5 h 07:00 - 17:30
7 7,5 h 07:00 - 14:30

1250 m2 5 13 h 07:00 - 20:00
7 9,5 h 07:00 - 16:30

1500 m2 5 16 h 07:00 - 23:00
7 11,5 h 07:00 - 18:30

1750 m2 5 18,5 h 05:00 - 23:30
7 13 h 07:00 - 20:00

2000 m2 5 21 h 02:00 - 23:00
7 15 h 07:00 - 22:00

2250 m2 5 23,5 h 00:00 - 23:30
7 17 h 07:00 - 24:00

2500 m2 6 22 h 01:00 - 23:00
7 19 h 04:00 - 23:00

2750 m2 6 24 h 00:00 - 24:00
7 20,5 h 03:00 - 23:30

3000 m2 7 22,5 h 01:00 - 23:30
3200 m² 7 24 h 00:00 - 24:00

タイマーを設定すると、時計記号がスタートページに表示さ
れます。ロボット芝刈機がタイマー設定によって芝刈りを許
可されていない場合、時計記号は黒になり、許可されている
場合、時計記号は白になります。 

一日あたり2つの作業期間を構成できます。毎日特有の作業
期間を設定できますが、現在の日の作業期間を他のすべて
の日にコピーすることもできます。 

下矢印を使用してチェックボックスを選択し、［OK］を押しま
す。この時点でタイマー設定を実行できます。ロボット芝刈
機は有効化された日にのみ芝刈りを実行します。 

Copy（コピー）
この機能を使用して、現在の日の設定をその他の日にコピー
します。 

上矢印キーまたは下矢印キーを使用して、日の間でカーソ
ルを移動します。［OK］のマークが付いたこれらの日に時間
がコピーされます。 
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Overview（概要）
この機能は、ロボット芝刈機が運転される時間と日付をグラ
フで表示します。ロボット芝刈機が芝刈りを行う時間には、黒
の線でマークが付けられます。その他の時間中は、ロボット
芝刈機はチャージステーションに駐車しています。  
 
 
 
 
 
 
 

Reset（リセット）
この機能は、ロボット芝刈機を工場出荷時の設定にリセット
します。工場出荷時の設定では、ロボット芝刈機は24時間休
みなく運転します。 

Current day（本日）
タブシステムで選択された日をリセットします。 

工場出荷時の設定では、ロボット芝刈機は24時間休みなく
運転します。 

All week（すべての曜日）
週のすべての曜日をリセットします。 

工場出荷時の設定では、ロボット芝刈機は毎日24時間休み
なく運転します。 

3012-1235
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6.4 Cutting height（刈高）
刈高は、MIN（2 cm）から MAX（6 cm）まで変えることができ
ます。 

新規設置後の最初の週は、刈高をMAXに設定してループワ
イヤーの損傷を回避する必要があります。その後、希望する
刈高に達するまで刈高を毎週1段階ずつ下げることができ
ます。 

芝の背丈が高い場合は、ロボット芝刈機の刈高をMAXにし
て芝刈りを開始します。芝が短くなったら、刈高を徐々に下げ
ることができます。

刈高を上げるには、以下の手順に従います。
1.	 キーパッドから数字を直接入力する代わりに、矢印

キーで所要の高さまで上げます。 

2.	［OK］を押して確定します。 

刈高を下げるには、以下の手順に従います。
1.	 キーパッドから数字を直接入力する代わりに、矢印

キーで所要の高さまで下げます。

2.	［OK］を押して確定します。 

Cutting height（刈高）

Cutting height（刈高）

3012-1237
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6.5 Security（セキュリティ）
このオプションを通じて、セキュリティおよびロボット芝刈機と
チャージステーション間の接続に関連する設定を行うことがで
きます。

Security level（セキュリティレベル）
選択できるセキュリティレベルが3つありますが、ユーザー独自
のセキュリティ機能の組み合わせを定義することもできます。 

工場出荷時の設定はセキュリティレベル［Medium（中）］です。 

下矢印キーまたは上矢印キーを使用して、セキュリティレベル
を選択します。 

［Low（低）］および［medium（中）］セキュリティでは、PIN コー
ドが不明な場合、ロボット芝刈機にアクセスできません。［High（
高）］セキュリティでは、指定された時間内に正しい PIN コード
を入力しなかった場合にビープ音が鳴る警告も含まれます。

ロボット式芝刈機の動作を停止するには、停止ボタンを押し、メ
インスイッチを 0 に設定します。

機能 低 中 高

タイムロック X X X

PIN 要求 X X

アラーム X

Time lock（タイムロック）
この機能では、30日後に最初に正しい PIN コードを入力しなか
った場合、ロボット芝刈機を始動できません。30日経過すると、
ロボット芝刈機は通常どおり芝刈りを行いますが、ハッチを開く
たびに［Enter PIN code（PIN コードを入力）］というメッセージ
が表示されます。コードを入力して、［OK］を押します。

その後、メインスイッチを［1］にするたびに、選択した PIN コー
ドを入力する必要があります。

PIN 要求
この機能では、ハッチを開くたびにロボット芝刈機は PIN コー
ドを要求します。ロボット芝刈機を使用するには、正しい PIN コ
ードを入力する必要があります。 

間違った PIN コードを連続して5回入力すると、ロボット芝刈機
は一時的にブロックされます。ブロック時間は、間違った PIN コ
ードを入力するたびに延長されます。 

Alarm（アラーム）
この機能では、［STOP（ストップ）］ボタンを押した後、10秒以内
に PIN コードを入力しなかった場合、または何らかの理由に
よってロボット芝刈機が持ち上げられた場合にアラームが鳴り
ます。カチカチという音は、アラームがトリガーされないように 
PIN コードを入力する必要があることを示しています。正しい 
PIN コードを入力して、いつでもアラームをオフにすることがで
きます。

Security（セキュリティ）

Security level
（ セキュリティレ

ベル）

Low（低） Medium（中） High（高）Custom（カスタム）

Duration of time lock 
（タイムロック持続

時間）

Duration of alarm 
（アラーム持続時間）

Change PIN Code 
（PIN コード変更）

New loop signal 
（新規ループ信号）

Advanced
（詳細）

Reset security 
settings（セキュリティ

設定リセット）

3012-1237
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Custom（カスタム）
このメニューでは、ニーズに合わせて使用可能なセキュリテ
ィ機能のカスタマイズおよび組み合わせが可能です。

Time lock（タイムロック）
特定の日数後に PIN コードの要求を有効または無効にしま
す。［Security（セキュリティ）］-［Advanced（詳細）］で、日数を
設定できます。 

注意！タイムロックは最も重要な盗難防止機能であり、常時
有効にしておくことをお勧めします。

PIN if stopped（停止時 PIN）
［STOP（ストップ）］ボタンを押したときに、PIN要求を有効
または無効にします。

Alarm & PIN if stopped（停止時アラーム & PIN）
［STOP（ストップ）］ボタンを押したときに、アラームを有効
または無効にします。 

Alarm & PIN if lifted（持ち上げ時アラーム & PIN）
別の場所に運搬する場合など、ロボット芝刈機が持ち上げら
れた場合のアラームを有効または無効にします。 

緩やかに傾斜した石畳や木の根などに衝突するため、ロボッ
ト芝刈機を繰り返し持ち上げる必要がある作業エリアでは、
この機能を無効にすることが必要な場合があります。 

Alarm & PIN if tilted（傾斜時アラーム & PIN）
別の場所に運搬する場合など、ロボット芝刈機が傾いた場
合のアラームを有効または無効にします。 

Change PIN code（PIN コード変更）
新しい PIN コードを入力して、［OK］を押します。確認のため
に同じコードをもう一度入力して［OK］を押します。PIN コー
ドを変更すると、［PIN code changed（PIN コード変更され
ました）］というメッセージがディスプレイに表示されます。

2 ページのメモで指定されている行に、新しい PINコードを
記録してください。 

New loop signal（新規ループ信号）   
該当するロボット芝刈機とチャージステーションの間で独特
のリンクを作成するため、ループ信号がランダムに選択され
ます。ごくまれに、隣接する2つの設置で非常に類似している
信号を使用している場合など、新しい信号を生成することが
必要になる場合があります。 

1.	 ロボット芝刈機が接続されるチャージステーション
にロボット芝刈機を配置します。

2.	 メニューで［New loop signal（新規ループ信号）］を
選択して、［OK］を押します。

3012-1239
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3.	 [OK］を押して、ループ信号が生成されたことを確認
するメッセージを待機します。通常、これには約10秒
かかります。 

Advanced（詳細）
Duration of Time lock（タイムロック持続時間）

Time lock（タイムロック）を有効にすると、ロボット芝刈機
が PIN コードを要求する必要がある日数も選択できます。1
～90 の数値を選択できます。 

工場出荷時の設定は30日です。 

Duration of Alarm（アラーム持続時間）
Alarm（アラーム）を有効にすると、アラーム信号の持続時間
も選択できます。1～20分の数値を選択できます。 

6.6 Messages（メッセージ）
この機能を使用して、履歴メッセージおよび情報メッセージ
を読むことができます。最も一般的な故障メッセージに関し
て、障害の是正に役立つヒントやアドバイスが表示されま
す。75 ページ「9.1 障害メッセージ」を参照。

Fault messages（障害メッセージ）
倒れた枝の下で立ち往生など、何らかの不具合によってロボ
ット芝刈機に障害が発生した場合は、障害および障害の発
生時刻に関連するメッセージが芝刈機のディスプレイに表
示されます。 

同じ故障メッセージが数回繰り返された場合は、設置場所ま
たはロボット芝刈機に対する調整が必要であることを示して
いる場合があります。各メッセージに考えられる理由につい
ては、75 ページ「9.1 障害メッセージ」を参照。 

By date（日付別）
このリストには、日付別に保存された最新の50の障害メッセ
ージが含まれ、最新の障害がリストの先頭に表示されます。 

障害メッセージが表示された日時は、障害メッセージを選択
して、［OK］ボタンを押して表示できます。 

また、障害の是正に役立つヒントやアドバイスも表示されま
す。

By frequency（頻度別）
このリストには、同じ障害が発生した回数別に最新の50のメ
ッセージが表示されます。 

各故障メッセージが表示された回数が右側に表示されま
す。

故障メッセージが表示された日時は、故障メッセージを選択
して、［OK］ボタンを押して表示できます。 

Messages 

（メッセージ）

Fault messages 
（障害メッセージ）

By frequency 

（頻度別）

By frequency 

（頻度別）

By date（日付別）

By date（日付別）

Info messages 
（情報メッセージ）

Reset 
messages 
（メッセージ
のリセット）
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Info messages（情報メッセージ）
ディスプレイに表示される実際の障害が原因ではないメッ
セージは、［Info messages（情報メッセージ）］見出しの下に
保存されます。これらのメッセージの例には、［Weak GPS 
signal （GPS信号微弱）］や［Slope too steep（急過ぎる斜
面）］などがあります。各メッセージに考えられる理由につい
ては、75 ページ「9.1 障害メッセージ」を参照してください。 

By date（日付別）
このリストには、日付別に保存された最新の50の故障メッセ
ージが含まれ、最新の障害がリストの先頭に表示されます。 

By frequency（頻度別）
このリストには、同じ障害が発生した回数別に最新の50のメ
ッセージが表示されます。 

Reset messages（メッセージのリセット）
リストのすべてのメッセージを削除するには、［Reset（リセッ
ト）］を選択して［OK］を押します。もう一度［OK］を押して確
定します。 

6.7 Weather timer（天候タイマー）
この機能では、芝の成長に合わせてロボット芝刈機が自動
的に芝を刈るように設定できます。天候が芝の成長に適して
いる場合は、ロボット芝刈機はより頻繁に芝刈りを行います。
芝の成長が遅い場合は、ロボット芝刈機が芝刈りに費やす
時間が自動的に短くなります。 

ただし、タイマー設定で構成できる時間よりも長くロボット
芝刈機を操作することはできません。最適な天候タイマー性
能を得るため、ロボット芝刈機を運転しない時間に対してタ
イマーの設定を選択解除することをお勧めします。天候タイ
マーでは、その他の時間を利用可能にする必要があります。 

天候タイマーを有効にすると、ロボット芝刈機には、該当す
る作業エリアの最適な芝刈り時間を決定する時間が必要で
す。この理由により、最適な芝刈り結果を得るまで数日かかる
ことがあります。 

天候タイマーを有効にした場合、ブレードディスクが清潔で
あること、およびブレードが良好な状態であることを定期的
に点検することが非常に重要です。ブレードディスクのシャフ
トや鈍くなったブレードの周囲に巻き付いている芝は、天候
タイマーの機能に影響を与えます。

Weather timer（天候タイマー）
天候タイマーを有効にするには、［On（オン）］にカーソルを
置いて、［OK］を押します。 

Weather timer 

（天候タイマー）

Cutting time（芝刈
り時間）

On/Off 

（オン／オフ）

Low（低）Low -（低-） Medium（中）High（高）High +（高+）

3012-1259
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Cutting time（芝刈り時間）
天候タイマーの使用時に芝刈り結果が最適でない場合は、
芝刈り時間の設定を調整することが必要になる場合があり
ます。 

芝刈り時間を調整するには、芝刈り時間の近くにカーソルを
置き、右矢印キーまたは左矢印キーを使用して、3つのプリセ
ット間隔で芝刈り時間を増減します。 

長い芝刈り時間を選択するほど、ロボット芝刈機の作業時間
が長くなります。 

6.8 Installation（設置）
このメニュー機能は、ロボット芝刈機を作業エリアの離れた
場所に操作する場合、およびロボット芝刈機がチャージステ
ーションを探索する方法を制御する場合に使用されます。多
くの作業エリアでは、工場出荷時の設定を変更する必要はあ
りません。ロボット芝刈機で様々な探索方法や内蔵の設定を
組み合わせることができます。 

Find charging station（チャージステーション探索）
ロボット芝刈機は、次の3つの方法のうち、1つまたは複数の
方法でチャージステーションを探索するように設定できま
す。Guide（ガイド）、Boundary loop（境界ループ）、Charging 
station（チャージステーション）。工場出荷時の設定では、こ
れら3つの探索オプションが自動的に組み合わされ、可能な
限り早期にチャージステーションを見つけますが、わだちが
形成されるリスクもあります。 

狭い通路がつながったエリアが多数あるなど、非常に複雑
な庭では、チャージステーションの探索にかかる時間の長さ
は、以下で説明している複数の手動設定を実行することで短
くなります。 

ロボット芝刈機は、常にランダムな探索方法を使用してチャ
ージステーションの探索を開始します。 

ロボット芝刈機が特定の期間のランダムな探索の後にチャ
ージステーションを見つけることができない場合、ガイドワ
イヤーの探索も開始し、さらに時間が経過した後、境界ワイ
ヤーの探索も開始し、いずれかの方法に従ってチャージステ
ーションを探索します。この時間は分単位で指定され、遅延
時間とも呼ばれます。 

例:
ガイド1およびガイド2に4分、境界ループに11分。次に、
ロボット芝刈機は4分間ランダムに探索してから、ガイ
ドワイヤーを7分間探索します。この期間中にガイドワ
イヤーが見つからなかった場合、ロボット芝刈機は境界
ループも探索します。

もちろん、ガイドワイヤーと境界ループの両方に同じ遅延時
間（例えば、5分）を指定できます。次に、ロボット芝刈機はラ
ンダムに5分間探索し、チャージステーションを見つけること
ができなかった場合は、最初に到達したガイドワイヤーまた
は境界ループに従って探索を続けます。 

Installation
（設置）

Area 1-5（エリア
1～5）

GPS Overview（概要） Reset（リセット）

Lawn coverage 

（芝生範囲）
Find charging station（チャ
ージステーション探索）

Advanced（詳細）

Search method 

（検索方法）
Overview 

（概要）
Reset（リセット）

Exit angles 

（出口角度）
Corridor width 

（経路幅）
Reversing  
distance 

（後退距離）

Drive past wire 

（ワイヤー
を通過）

Installation  
shape 

（設置場所の
形状）

Automatic  
passage  
handling 

（自動経路処
理）

4 min

Random

Guide 1

Guide 2

Boundary wire

=Delay time

=Search mode

11 min

3012-1089
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通常、わだち形成のリスクは長い遅延時間によって低下しま
すが、探索時間は長くなります（多くの場合、ロボット芝刈機
はランダムな探索を通じてチャージステーションを見つけま
す）。短い遅延時間には反対の効果があります。つまり、遅延
時間が短いと、ガイドワイヤーや境界ワイヤーに沿ってわだ
ちが形成されるリスクが高くなります。

Guide（ガイド）
［Follow guide home（ガイドに従いホームへ）］チェック

ボックスがオンになっていることを確認します。そうでない
場合は、下矢印キーを使用してチェックボックスをオンにし、

［OK］を押します。 

数値キーを使用して、遅延時間を入力します。 

Automower 320 にはガイドのみ用意されています。 

Guide（ガイド）＞Guide 1 delay（ガイド1遅延）
カーソルを［Guide 1 delay（ガイド1遅延）］に移動し、遅延時
間を分単位で入力します。 

通常、遅延時間は0分から10分の間で指定します。 

Guide（ガイド）＞Guide 2 delay（ガイド2遅延）
Automower 320 には該当しません。

カーソルを［Guide 2 delay（ガイド2遅延）］に移動し、遅延時
間を分単位で入力します。 

境界ループ
［Follow boundary home（境界に従いホームへ）］チェック

ボックスがオンになっていることを確認します。そうでない
場合は、下矢印キーを使用してチェックボックスをオンにし、

［OK］を押します。 

数値キーを使用して、遅延時間を入力します。 

カーソルを［Boundary delay（境界遅延）］に移動し、遅延時
間を分単位で入力します。 

通常、この時間はガイド1およびガイド2よりも長く設定しま
す。通常、ロボット芝刈機がチャージステーションに向かうい
ずれかのガイドワイヤーに沿う場合はこの設定が適切です。
通常、この遅延時間は10分から20分の間で指定しますが、ガ
イドワイヤーが設置されておらず、ロボット芝刈機がランダ
ムな探索を通じてチャージステーションを見つけられないと
考えられる場合は遅延時間を短縮できます。

ロボット芝刈機が境界ワイヤーに沿って移動しているときに
ガイドワイヤーを通過した場合、ロボット芝刈機は境界ワイ
ヤーに沿った探索を停止して、チャージステーションに向か
うガイドワイヤーへの追従を開始します。

設置場所で境界ループに追従することが明らかに不適切な
場合は、［Follow boundary home（境界に従いホームへ）］チ
ェックボックスをオフにする必要があります。 

3012-1244
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チャージステーションの範囲
まれに、チャージステーションの範囲を減らす場合があります。
これは、ロボット芝刈機がチャージステーションの信号と通信
しているにもかかわらず、チャージステーションとのドッキング
を妨げる低木や壁の近くにチャージステーションが設置され
ている場合などに必要です。このような場合は、通常、チャージ
ステーションを移動するのが適切ですが、これが可能でない
場合は、チャージステーションの範囲を減らすことができます。 

左矢印キーおよび右矢印キーを使用して範囲を選択します。 

設定 範囲
最低 0 m

平均 約 3～4 m

最大 約 6～8 m
 

重要事項
チャージステーションの範囲は例外的なケース
を除き、減少してはいけません。通常は、作業エリ
アの適切な場所にチャージステーションを移動
するのが望ましいです。

Overview（概要）
この機能では、探索方法ごとに選択した設定の概要を確認で
きます。また、ロボット芝刈機がチャージステーションに向かう
ガイドワイヤーおよび境界ワイヤーに沿って移動し、問題なく
ドッキングできることもテストできます。 

Overview（概要）＞Test（テスト）
選択した設定のテストは、設置の通常の部分として表示でき
ます。 

選択した設定をテストするには、以下の手順に従います。 

1.	 テスト対象のワイヤー（境界ワイヤーまたはいずれか
のガイドワイヤー）から3メートル離して、ワイヤーに
向けてロボット芝刈機を配置します。

2.	 右矢印キー/左矢印キーを使用して、テスト対象のワイ
ヤーの下にある［Test（テスト）］を選択します。［OK］を
押します。

3.	 [START（スタート）］を押してディスプレイハッチを閉
めます。

  ロボット芝刈機がチャージステーションまでガイドワ
イヤーに沿って移動し、チャージステーションにドッキ
ングすることを確認します。ロボット芝刈機がチャージ
ステーションまでの距離全体にわたってガイドワイヤ
ーに追従することが可能で、初回の試行でドッキング
した場合のみテストは承認されます。ロボット芝刈機
が初回の試行でドッキングできなかった場合、ロボッ
ト芝刈機は自動的に再試行します。ロボット芝刈機が
チャージステーションへのドッキングを2回以上試行
する必要がある場合、設置は承認されません。 

3012-1099
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ロボット芝刈機がワイヤーに追従できない一般的
な原因には、ワイヤーの近くの障害物が隔離されて
いない、ガイドワイヤーが急斜面で角度を付けて敷
設されていないなどがあります。チャージステーシ
ョン、境界ワイヤー、およびガイドワイヤーが第 3.2
、3.4、3.6 章の手順に従って設置されていることを確
認してください。
 
手動設定を行った場合、間違った経路幅を選択した
可能性もあります。 

4.	 ロボット芝刈機がチャージステーションまでの選択
したワイヤーに追従して、問題なく初回の試行でドッ
キングできる場合のみテストは承認されます。 

［Test（テスト）］を使用すると、ロボット芝刈機は選択した経
路幅で定義されるワイヤーからの最大距離を移動します。 
 

Lawn coverage（芝生範囲）
このメニュー機能は、ロボット芝刈機を作業エリアの離れた
場所に操作するために使用されます。この重要な機能は、作
業エリア全体で均一な芝刈りの結果を維持するために使用
されます。狭い通路でつながった多くのエリアがある非常に
複雑な庭では、以下で説明しているように、複数の手動設定
を実行することにより、芝刈りの結果を向上できます。 

Automower 330X の工場出荷時の設定は、内蔵 GPS を使
用して芝刈りを行うエリアをチェックし、次にどのエリアの芝
刈りを行うか確認します。Automower 330X は、この方法で
作業エリアの到達しにくい箇所に自動的に達します。 

［GPS assisted navigation（GPS アシストナビゲーション）
］を有効にすると、手動設定を行う必要があります。

Automower 320 の工場出荷時の設定では、ロボット芝刈機
はチャージステーションを離れる回数の 20％ の割合で 300 
メートルのガイドワイヤーに追従します。 

Area 1-5（エリア1～5）
最大で5つ（Automower 320 の場合は3つ）のリモートエリア
を設定できます。ロボット芝刈機がリモートエリアに達する
には、複数の独特な選択を行う必要があります。

下矢印を使用してチェックボックスを選択し、［OK］を押しま
す。その後、手動設定を行うことができます。 

3012-1241
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重要事項
［GPS assisted navigation（GPS アシストナ

ビゲーション）］が有効になっている場合、手動
設定が実行されている場合でも、GPS サービス
が存在する限り、この機能が使用されます。GPS 
サービスを使用できない場合のみ、手動設定が
使用されます。 

Area X（エリアX）＞How?（方法は？）
チャージステーションからどの方向にエリアがあるかに応じ
て、右、左、ガイド1を指定します（Automower 330X の場合
はガイド2も指定可能)。方向（右または左）は、チャージステ
ーションを正面に見たときの方向です。

右矢印キーおよび左矢印キーを使用して、異なるオプション
を切り替えます。 

Area X（エリアX）＞How far?（距離は？）
チャージステーションから、ロボット芝刈機で芝刈りを開始
するリモートエリアまでの現在のワイヤーに沿った距離をメ
ートル単位で入力します。

数値キーを使用して、メートル単位で距離を指定します。 

ヒント！［Overview（概要）］＞［Test（テスト）］機能を使用し
て、リモートエリアまでの距離を判断します。メートル単位で
指定した距離は、［STOP（ストップ）］を押したときに芝刈機
のディスプレイに表示されます。

Automower 320 の工場出荷時の設定は、ガイド1で 300 メ
ートルです。 

Area X（エリアX）＞How often?（頻度は？）
ロボット芝刈機をリモートエリアに向けて操作する必要があ
る頻度は、チャージステーションを離れる合計回数の割合と
して選択されます。他のすべての場合、ロボット芝刈機はチ
ャージステーションで芝刈りを開始します。  
 
作業エリア全体に対するリモートエリアのサイズに相当する
割合を選択します。例えば、リモートエリアが作業エリアの半
分である場合は、50％ を選択する必要があります。リモート
エリアが小さい場合は、低い値を指定する必要があります。
より多くのエリアを使用する場合は、合計の数値が 100％ を
超えてはいけないことに注意してください。

66ページの7 庭の例「7 庭の例」と比較します。

数値キーを使用して、割合として分担率を指定します。 

Automower 320 の工場出荷時の設定は、ガイド1で 20％ で
す。 

3012-1078
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GPS 支援ナビゲーション
この章は Automower 320 には適用されません。

GPS アシストナビゲーションは、内蔵 GPS を使用して芝刈り
を行うエリアをチェックし、次にどのエリアの芝刈りを行うか
確認します。数日運転した後、ロボット芝刈機は作業エリアお
よびガイドワイヤーが敷設されている場所の地図を作成しま
す。このようにして、Automower 330X は、作業エリアの到達し
にくい部分の距離と割合を自動的に設定できます。 

ロボット芝刈機で自動的に行われる設定はディスプレイで読
み取れません。 

GPS 支援ナビゲーションを有効化／無効化する場合：［GPS 
支援ナビゲーションを実行］を選択し、OK を押します。

GPS 支援ナビゲーションに不具合が発生した場合、ロボ
ット式芝刈機のマップがリセットされることがあります。通
常、GPS 支援ナビゲーションは必要ありません。GPS マップ
をリセットする場合、［GPS マップをリセット］を選択し、OK 
を押します。

重要事項
同じロボット芝刈機を近接した複数のチャージス
テーションで使用する場合は（例えば近隣など）
、GPS アシストナビゲーションはそれらの作業エ
リアのいずれかでのみ使用できます。そうしない
と、デジタルマップが誤解を招き、ロボット芝刈機
の芝生の範囲が減少することがあります。 

Overview（概要）

この機能では、エリアごとの選択した設定の概要を確認できま
す。また、終了設定をテストしたり、チャージステーションからリ
モートエリアまでの距離を特定したりすることもできます。

Overview（概要）＞Test（テスト）
選択した設定のテストは、設置の通常の部分として表示できま
す。 

［Test（テスト）］機能を使用すると、ロボット芝刈機は選択した
経路幅で許容されるループから最も遠い距離を移動します。

選択した設定をテストするには、以下の手順に従います。 

1.	 ロボット芝刈機をチャージステーションに配置します。
2.	 下矢印キーおよび右矢印/左矢印キーを使用して、テス

ト対象エリアの下にある［Test （テスト）］を選択します。
［OK］を押します。

3.	 [START（スタート）］を押してディスプレイハッチを閉
じます。

4.	 ロボット芝刈機がチャージステーションを離れて、リモ
ートエリアに向かう指定されたループへの追従を開始
します。ロボット芝刈機が必要な距離全体にわたって
ループに追従できることを確認します。 

5.	 ロボット芝刈機が必要な開始ポイントまでの選択し
たループに問題なく追従できる場合、テストは承認さ
れます。 

Run GPS assisted navigation

3012-1242
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リモートエリアまでの距離の測定方法：

1.	 ロボット芝刈機をチャージステーションに駐車します。

2.	 [Lawn coverage（芝生範囲）］＞［How far?（距離は？
）］メニュー機能で、実際の数値を超える可能性があ
る距離を入力します。入力できる最大距離は 500 メ
ートルです。 

3.	 [Lawn coverage（芝生範囲）］＞［Overview（概要）］＞
［Test（テスト）］を選択して、［OK］を押します。

4.	 [START（スタート）］を押してディスプレイハッチを
閉じます。 

5.	 所要の位置で［STOP（停止）］を押して、画面内で距
離を測定します。この数値を［Lawn coverage（芝生
範囲）］＞［How far?（距離は？）］で入力できます。

Reset（リセット）
この機能を使用して、［Lawn coverage（芝生範囲）］を工
場出荷時の設定にリセットできます。工場出荷時の設定は

［Area 1（エリア1）］であり、以下の設定で有効にされていま
す。 

• How?（方法は？）= Guide 1（ガイド 1）

• How often?（頻度は？）= 20％

• How far?（距離は？）= 300 m

Automower 330X の工場出荷時の設定では、以下の設定で
Area 2（エリア2）も有効になっています。

• How?（方法？）= Guide 2（ガイド2）

• How often?（頻度？）= 20％

• How far?（距離？）= 300 m

Reset（リセット）＞Current area（現在のエリア）
この機能では、選択したエリアのみをリセットできます。

Reset（リセット）＞All areas（全エリア）
この機能では、すべてのエリアをリセットできます。
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Advanced（詳細）
［Advanced（詳細）］見出しの下には、ロボット芝刈機の動

作に関連するさらなる設定が含まれます。このメニューの設
定は、非常に複雑な庭など、芝刈機の追加のコントロールが
明確に必要な場合のみ必要です。工場出荷時の設定は、ほと
んどの作業エリアに適合するように選択されています。 

Corridor width（経路幅）
経路幅は、ロボット芝刈機がチャージステーションとの間を
移動するときに、ガイドワイヤー／境界ワイヤーから離れる
ことができる距離です。ロボット芝刈機が使用しているワイ
ヤー横のエリアをコリドー（通廊）と呼びます。 

ワイヤーからの距離を変えて運転する目的は、わだちが形成
されるリスクを減らすことです。わだちが形成するリスクを減
らすため、作業エリアのサイズで許容される最大幅の経路を
選択することをお勧めします。

ロボット芝刈機は、ガイドワイヤーに追従しているときに作
業エリアのサイズに応じて、それ自体で経路幅を調整しま
す。内蔵の自動メカニズムにより、ロボット芝刈機は作業エ
リア内における位置に応じて、ワイヤーからの距離を変える
ことができます。例えば、狭い経路では、経路を自動的に狭く
します。 

多くの作業エリアで工場出荷時の設定を使用できます。つま
り、ロボット芝刈機自体が、内蔵の機能を使用して可能な限
り最も広い経路で動作します。境界ループを使用して隔離
できない障害物の近くにガイドワイヤーが配置されている
場合など、より複雑な庭では、以下で説明している複数の手
動設定を実行することにより、運転中の安全性を向上できま
す。 

Corridor width（経路幅）>Boundary（境界）
経路幅は1～9の間隔で指定されます。間隔の最初の数字で
境界ループへの最短距離を指定し、2番目の数字で最長の距
離を指定します。 

ロボット芝刈機が境界ループから維持する距離は、作業エリ
アのレイアウトに応じて異なります。別の値をテストするには、

［Installation（設置）］＞［Lawn Coverage（芝生範囲）］＞
［Overview（概要）］のテスト機能を使用します。

数値キーを使用して、必要な間隔を設定します。 

工場出荷時の設定は3-6です。

3012-1076
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Corridor width（経路幅）＞Guide（ガイド）
自動通過検知機能は、ガイド走路幅を自動調整します。自動
通過検知が無効化されている場合、手動で設定を入力する
必要があります。走路幅は 0 から 9 の間に設定できます。

値に0を指定した場合、ロボット芝刈機はガイドワイヤーの
中央をまたいで走行します。

矢印キーを使用して、必要な値を指定します。 

工場出荷時の設定は9です。

Exit angles（出口角度）
通常、ロボット芝刈機は 90°～270° の範囲で出口セクター
の方向にチャージステーションから離れます。出口角度を変
更することにより、チャージステーションが経路内にある場
合に、ロボット芝刈機は最大の作業エリアに容易に到達でき
ます。 

Exit angles（出口角度）＞Sectors（セクター）
ロボット芝刈機は、1つまたは2つの出口セクターに対して設
定できます。例えば、チャージステーションを経路に配置する
場合、70°～110° および 250°～290° の2つの出口角度を使
用できます。

2つの出口角度を使用する場合、ロボット芝刈機がセクター1
のチャージステーションを離れる頻度も指定する必要があり
ます。これは、［Proportion （比率）］機能を使用して、割合を指
定することで実行します。

例えば、割合が 75％ の場合、ロボット芝刈機がSector 1（セ
クター1）のチャージステーションから離れる回数が全体の 
75％ で、セクター2のチャージステーションから離れる回数
が全体の 25％ であることを意味します。

数値キーを使用してセクターの必要な角度を度単位で指定
して、割合として比率を指定します。 

Reversing distance（後退距離）
この機能では、ロボット式芝刈機が芝刈りを開始する前に充
電ステーションから後退する必要がある距離を制御できま
す。これは、充電ステーションがベランダの下や別のスペー
スが限られたエリアにある場合などに役立つ機能です。これ
は、チャージステーションがベランダの下や別のスペースが
限られたエリアにある場合などに役立つ機能です。 

数値キーを使用して、必要な後退距離をセンチメートル単位
で指定します。 

3012-1251

3012-1252

3012-1253
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Drive past wire（ワイヤーを通過）
ロボット芝刈機の前部は、旋回する前に必ず特定の距離だ
け境界ワイヤーを通過します。初期設定の距離は 32 cm で
すが、必要に応じて変更できます。20～50の数値を選択でき
ます。 

指定されている距離は近似値であり、ガイドラインとして扱
う必要があることに注意してください。ロボット芝刈機が境
界ワイヤーを通過できる実際の距離は異なります。

ロボット芝刈機が境界ワイヤーを通過できる距離をセンチ
メートル単位で指定し、［OK］を押します。

設置場所の形状
ロボット芝刈機は次の3種類の庭形状のいずれかに設定で
きます。［Open（オープン）］、［Normal（標準）］、［Complex（複
雑）］。

この設定は、ロボット芝刈機が芝刈り時に作業エリアを扱う
方法に影響を与えます。 

• Open（オープン）
障害物が少なく、経路がない、広い開けた芝生のエ
リアで構成される作業エリア、または急な斜面での
芝刈り結果が不均一な場合に適しています。

• Normal（標準）
ほとんどの作業領域に適しています。中程度の数の
障害物や経路のある作業エリア向けに設計されて
います。

• Complex（複雑）
多くの障害物や通路のある作業領域に適していま
す。

自動経路処理
Automatic passage handling（自動経路処理）は、芝刈機自
体がガイドワイヤーに追従する距離（経路幅）を制御します。
自動経路の処理をオフにした場合、経路幅の設定は手動で
行う必要があり、ロボット芝刈機が庭の中のすべての経路を
通ります。

工場設定では、自動経路の処理がオンになっています。

3012-568

3012-1254

3012-1255
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6.9 Settings（設定）
このセクションでは、ロボット芝刈機の一般設定の変更を実
行できます。

 
 
 
 

プロファイル
Profiles（プロファイル）機能を使用して、様々なユーザー設
定を保存できます。これは、設定を簡単に保存して、例えばロ
ボット芝刈機を別の庭で使用する場合に、再利用できること
を意味します。最大3種類のプロファイルを保存できます。

設定のプロファイルへの保存
•	 最初に、プロファイルに保存する芝刈機の設定を作りま

す。

•	 ［Enable Profiles（プロファイル有効）］にチェックマーク
を付けて［OK］を押します。

•	 保存するプロファイルにチェックマークを付けて、カーソ
ルを上下矢印キーで移動します。

•	 ［OK］を押します。

•	 ［Save（保存）］にチェックマークを付けて［OK］を押し、
それから左矢印キーを押して、［OK］を押します。これで
すべてのユーザー設定が、選択されたプロファイルに保
存されます。

•	 作成したプロファイルが保存されない場合は、*記号が
プロファイル名の横に表示されます。

Profiles
（プロファイル）

Change name 
（名称変更）

Save 
（保存）

Use
（使用）

On/Off 

（オン／オフ）

Settings（設定）

Time & date
（時刻 & 日付）

Spiral cutting
（スパイラルカット）

ECO mode
（ECO モード）

About
情報

Country
（国）

Calibration
較正

Cutting height 
calibration 

（刈高補正）

Guide wire 
calibration

（ガイドワイヤー
補正）

Reset all user 
settings 

（全ユーザー設定リ
セット）

Intensity 
（強度）

On/Off 
（オン／オフ）

Set time

（時刻設定）

Set date

（日付設定）
Time format

（時間形式）
Date format

（日付形式）

Language
（言語）

3012-572

3012-574
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プロファイルの名前の変更
プロファイルの名前を変更して、各プロファイルにどの設定
が保存されているか簡単に記憶できます。

•	 変更するプロファイル名にチェックマークを付けます。

•	 ［OK］を押します。

•	 ［Rename（名称変更）］にチェックマークを付けて、
［OK］を押します。

•	 矢印キーでカーソルを移動します。［OK］を押して、文字
を選択します。［Back（戻る）］を押して新しい名前を保存
します。 

•	 プロファイル名がメニュー［Settings（設定）］ > ［Profile（
プロファイル）］に表示されます。選択したプロファイル
名も開始ページに表示されます。

プロファイルの使用
プロファイルを有効にして使用し、保存した設定を使用する
には、次の操作を行う必要があります。

•	 有効にするプロファイルにチェックマークを付けます。

•	 ［OK］を押します。

•	 ［Use（使用）］にチェックマークを付けて［OK］を押しま
す。

これで、ロボット芝刈機がプロファイルに保存された設定を
使用できます。 

複数の庭での1台のAutomower 

芝刈機とチャージステーションの間の独特な接続がプロファ
イルに保存されます。こうすることで、3つのチャージステーシ
ョンを同じロボット芝刈機に接続できます。 

新しいチャージステーションをロボット芝刈機に接続するに
は：

•	 最初に純正のチャージステーションを使用するプロファ
イルを保存します。

•	 次に、芝刈機に接続する新しいチャージステーションで、
芝刈機を設定します。 

•	 45 ページ「6.5 Security（セキュリティ）」を参照して［New 
loop signal（新規ループ信号）］を確認します。

•	 新しいチャージステーションのためのプロファイルを保
存します。 

ロボット芝刈機を純正のチャージステーションで使用するに
は、最初のプロファイルを選択する必要があります。新しいチ
ャージステーションでロボット芝刈機を使用するには、その
プロファイルを選択する必要があります。 

最適に機能させるには、GPS アシストナビゲーションをすべ
ての追加の設置でオフにして、メイン設置だけで使用してく
ださい。GPS アシストナビゲーション については、49 ページ

「6.8 Installation（設置）」を参照。

3012-576

3012-575
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情報
情報メニューには、ロボット式芝刈機のモデル、製
造番号および他のソフトウェアが表示されます。

ECO

この機能は、ロボット芝刈機が芝刈りしていないとき、つま
り、芝刈機を充電していたり、タイマー設定のために芝刈り
できないときに、境界ループ、ガイドワイヤーおよびチャージ
ステーションでループ信号を自動的にオフにします。 

ECOは、特定のヒアリングループまたはガレージのドアな
ど、ロボット芝刈機と互換性のない、他の無線装置があると
きの使用に適しています。 

ECO モードのためにループ信号をオフにすると、チャージ
ステーションのインジケータランプが緑色に点滅します。イ
ンジケータランプが緑色に点滅している場合、ロボット芝刈
機はチャージステーション内でのみ始動でき、作業エリアで
は始動できません。 

ECO モードでは、チャージステーションからロボット芝刈機
を取り外すときに、常に［STOP（ストップ）］ボタンを押すこと
が非常に重要です。ECO モードでは、他の方法でロボット芝
刈機を始動することはできません。最初に［STOP（ストップ）
］ボタンを押さずに、誤って芝刈機を取り外した場合は、芝刈
機をチャージステーションに戻してから、［STOP（ストップ）
］ボタンを押す必要があります。その後でのみ、ロボット芝刈
機を作業エリアで始動できます。 

重要事項
ロボット芝刈機をチャージステーションから取り
外す前に、必ず［STOP（ストップ）］ボタンを押し
ます。そうしないと、ECO モードでは、ロボット芝
刈機が作業エリアの内部で始動しません。

［RUN ECO（ECOを実行）］を選択し、［OK］を押して、ECO
モードを有効にします。 

Spiral cutting（スパイラルカット）
芝が平均より長いと検知した場所に入るとロボット芝刈機は
移動パターンを変えることができます。この場合、芝が長いエ
リアをより速くカットするために、スパイラルパターンで芝を
刈ることができます。 

Spiral cutting（スパイラルカット）
スパイラルカットを有効にするには、上向き矢印キーを使用
して、［On］を選択します。 

3012-1218

3012-1256
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強度
スパイラルカットを開始する必要がある芝の平均の高さと
の差を設定するため、感度レベルを調節できます。 

低感度にすると、スパイラルカットを行う頻度が低下します。
高感度にすると、スパイラルカットを行う頻度が増加します。 

Time & Date（時刻 & 日付）
この機能を使用すると、ロボット芝刈機で現在時刻および必
要な時間形式を設定できます。

Time（時刻）
正しい時刻を入力して、［OK］を押して終了します。

Time format（時間形式）
必要な時間形式にカーソルを移動します。12h/24h（12時
間／24時間）

［OK］を押して終了します。

Date（日付）
現在の日付を入力し、［OK］を押して終了します。

Date format（日付形式）
必要な日付形式にカーソルを合わせます。 
YYYY-MM-DD（年-月-日）
MM-DD-YYYY（月-日-年）
DD-MM-YYYY（日-月-年）

［OK］を押して終了します。

Language（言語）
この機能を使用して、メニューに表示される言語を設定しま
す。 

必要な言語にカーソルを合わせて［OK］を押します。

Country（国）
この機能を使用して、ロボット芝刈機が作業する国を選択で
きます。 

必要な国にカーソルを合わせて［OK］を押します。

Calibration 較正

Cutting height calibration（刈高補正）
希なケースで刈高を補正する必要が発生します。補正は、ロ
ボット芝刈機自体が要求する場合、または販売店が推奨する
場合のみ実行してください。 
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刈高の調整は、最低および最高の高さで自動的に実行され、
選択した刈高に戻ります。

1.	［Cutting height calibration（刈高補正）］を選択して
［OK］を押します。 

2.	 補正が完了したことを示すメッセージ表示を待ちま
す。 

Calibration of guide wire（ガイドワイヤー補正）
希にガイドワイヤーを補正する必要が発生します。 補正は、
ロボット芝刈機自体が要求する場合、または販売店が推奨す
る場合のみ実行してください。 

1.	 ロボット芝刈機をチャージステーションに駐車します。

2.	［Guide calibration（ガイド補正）］を選択して［OK］
を押します。 

3.	 ロボット芝刈機がチャージステーションから後退し
ながら出て、ガイドワイヤー上で補正プロセスを実
行します。その後に芝刈りを開始します。 

Reset all user settings（全ユーザー設定リセッ
ト）
この機能では、ロボット芝刈機を工場出荷時の初期設定にリ
セットできます。

次の設定がリセットされます。

• Timer（タイマー）

• Lawn coverage（芝生範囲）

• Security level（セキュリティレベル）

• ECO mode（ECO モード）

• Messages（メッセージ）

• Weather timer（天候タイマー）

次の設定は変更されません。

• PIN コード

•	 ループ信号

• Language（言語）

• Date & Time（日付 & 時間）

1.	 メニューで［Reset all user settings（全ユーザー設
定リセット）］を選択して［OK］を押します。 

2.	［OK］を押して確認します。 
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6.10 Accessories（アクセサリー）
このメニューは芝刈機に取り付けられた付属品に関連する
設定のために使用されます。

Headlight（ヘッドライト）
この機能では、ヘッドライトに関係する設定を行います。ヘッ
ドライトは、アクセサリーとして Automower 330X のみに装
着できます。

Schedule（スケジュール）
サブメニュー［Schedule（スケジュール）］で、ヘッドライト
を点灯する時間を選択します。［Always ON（常時オン）］、

［Only Evening（夕方のみ）］、［Evening & night（夕方 & 夜
間）］、または［Always OFF（常時オフ）］から選択します。

以下のタイミングで、別のスケジュールオプションでヘッドラ
イトがオンおよびオフします。

スイッチオン スイッチオフ
夜間のみ 日没時 深夜
夕方と夜間 日没時 日の出時

Luminosity（光度）
サブメニュー［Luminosity（光度）］で、ヘッドライトの強度を
選択します。高と低から選択します。

Flashes when fault（障害時に点滅）
［Flashes when fault（障害時に点滅）］が有効になっている

場合は、エラーのためにロボット芝刈機が停止した場合にヘ
ッドライトが点滅します。  

Mower house（芝刈機ハウス）
この機能は、芝刈機ハウスの設定を処理します。 

Avoid collisions with mower house（芝刈機ハウスとの衝
突を回避）
このオプションを選択した場合は、芝刈機とハウスの摩耗が
減りますが、チャージステーション周囲で芝を刈らない部分
が広くなります。

3012-571

3012-578

Schedule 
（スケジュール）

Flashes when 
fault 

（ 障害時に点
滅）

Luminosity 
（光度）

Accessories（アクセサリー）

Headlight 
（ヘッドライト）

Mower house 
（芝刈機ハウス）

Avoid collisions 
with mower house 
（芝刈機ハウスと

の衝突を回避）
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7 庭の例
- 設置の提案および設定
庭の形状に応じてロボット芝刈機の設定およびガイドワイ
ヤーの位置を適応することで、ロボット芝刈機が庭のすべて
の箇所を頻繁にカバーするのが容易になります。こうするこ
とで、完全な刈り取り結果が得られます。

庭が異なれば、異なる設定が必要になることがあります。以
下のページでは、多数の庭の例を提案と設定付きで概略し
ます。 

多様な設定に関する詳細については、40 ページ「6 メニュー
の機能」を参照してください。

さらに多くの設置に関するヘルプが、www.automower.com 
に紹介されています。 

以下の庭の例で

重要事項
ロボット芝刈機の初期設定は、可能な限り多くの
異なる庭で作業するために選択されています。特
殊な設置条件が存在する場合のみ、この設定を
変更する必要があります。

推奨するタイマー設定は、Automower 320 
に適用されます。Automower 330X の能力はより大きいた
め、Automower 330X の作動時間を 1/3 短縮できます。例
えば、下の庭の例で1週間に6日の作動が推奨されている場
合、Automower 330X では、1週間に4日の芝刈りを選択して
ください。 
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設置の提案および設定

エリア

Timer（タイマー）

 
Lawn coverage（芝
生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

150 m2。開けていて水平なエリア。

08:00～12:00
月曜日、水曜日、金曜日 

工場出荷時設定

工場出荷時設定

エリアはロボット芝刈機の最大能力
よりも大幅に狭いため、芝が踏みつ
けられたように見えないよう、タイマ
ーを使用してください。 
エリアが開けており、複雑でないた
め、この設置ではガイドワイヤーは
必要ありません。 

エリア 

Timer（タイマー）

 

Lawn coverage（
芝生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

500 m2。多数のアイランドと 35% 
の傾斜

08:00～16:00

月曜日、火曜日、木曜日、金曜日、土
曜日

工場出荷時設定

工場出荷時設定

急な斜面では、角度を付けてガイド
ワイヤーを設置します。 

3012-979

3012-977
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エリア 
 

Timer（タイマー）

 

Lawn coverage（芝
生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

800 m2。狭いエリアにチャージステー
ションを設置したL型の庭。いくつかア
イランドがあります。

08:00～20:00

月曜日、火曜日、木曜日、金曜日、土曜
日

Automower 320： 
ガイド 1 比率 60%

Automower 330X：工場出荷時設定

工場出荷時設定

ほとんどの作業エリアは、チャージス
テーションからガイドワイヤーに沿っ
てロボット芝刈機が容易に到達できる
ため、作業エリアの最大部分に対応す
る値として、ガイド 1 の［Proportion（
比率）］を指定する必要があります。 
Automower 330X の工場出荷時
設定を使用できます。これは［GPS 
assisted navigation（GPS アシストナ
ビゲーション）］により、必要な設定が
自動的に実行されるためです。 

エリア 

Timer（タイマー）

Lawn coverage 
（芝生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

1,000 m2。狭い経路に連結した U 字
型の庭。

08:00～22:00

月曜日～日曜日

Automower 320： 
ガイド 1 の比率 40%
Automower 330X：工場出荷時設定

工場出荷時設定

ロボット芝刈機が作業エリアの左側
にある場所を簡単に特定できるよう
に、狭い経路に沿ってガイドワイヤー
を配置する必要があります。左側のエ
リアが全体の約半分であるため、比率 
40% を選択します。
Automower 330X の工場出荷時
設定を使用できます。これは［GPS 
assisted navigation（GPS アシストナ
ビゲーション）］により、必要な設定が
自動的に実行されるためです。 

3012-982

3012-1213
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エリア

 
Timer（タイマー）

 
Lawn coverage 

（芝生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

800 m2。狭い経路および多数のアイラ
ンドを含む、非対称形の作業エリア。 

08:00～20:00

月曜日、火曜日、木曜日、金曜日、土
曜日

Automower® 320：エリア 1 ガイド 1 
比率 30%
Automower® 330X：工場設定

工場出荷時設定

ロボット芝刈機が作業エリアの右側
からチャージステーションの場所を
簡単に特定できるように、狭い経路
に沿ってガイドワイヤーを配置する
必要があります。右側のエリアは作業
エリアの小さい部分に過ぎないため、

［Lawn coverage（芝生範囲）］の工
場出荷時設定を使用できます。 

エリア

Timer（タイマー）
 

 
Lawn coverage 

（芝生範囲）
 

 

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

800 m2。3つの領域が2本の狭い経路
で連結されています。

08:00～20:00

月曜日、火曜日、木曜日、金曜日、土
曜日

Automower 320：
エリア 1 ガイド 1 比率 25%
エリア 2 ガイド 1 比率 25%

Automower 330X：
工場出荷時設定

工場出荷時設定

作業エリアに、狭い経路でつながれ
た複数のエリアが含まれるため、作業
エリア全体で刈り込み結果を均一に
するため、［Lawn coverage（芝生範
囲）］を使用して複数の領域を作成す
る必要があります。
Automower 330X の工場出荷時
設定を使用できます。これは［GPS 
assisted navigation（GPS アシストナ
ビゲーション）］により、必要な設定が
自動的に実行されるためです。 

3018-095

3012-978
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エリア
 
 
 

Timer（タイマー）

 
Lawn coverage 

（芝生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

注意！この例は、Automower 330X 
専用です。 

1,000 m2。3つのエリアのうち、2つ
の小さなエリアが残りの大きなエリ
アに、それぞれ狭い経路で接続さ
れています。 

08:00～22:00

月曜日～日曜日

工場出荷時設定

工場出荷時設定

設置には2本のガイドワイヤー
が必要なため、この作業エリアは 
Automower 320 には適しません。 

エリア

Timer（タイマー）

 
Lawn coverage 

（芝生範囲）

Find charging 
station（チャージス
テーション探索）

メモ

セカンダリエリアで500 m2＋100 m2。 

08:00～16:00

月曜日、火曜日、木曜日、金曜日、土
曜日

工場出荷時設定

工場出荷時設定

セカンダリエリアは、水曜日と日
曜日に［セカンダリエリアモード

（Secondary area）］を使用して刈
り込みます。
エリアが開けており、複雑でないた
め、この設置ではガイドワイヤーは
必要ありません。 

3018-064

3012-1212
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8 メンテナンス
作動の信頼性を向上し、サービス寿命を長くするため、定期
的にロボット芝刈機を点検、清掃し、必要に応じて摩耗した部
品を交換します。清掃の詳細については、72 ページ「8.4 清
掃」を参照してください。

ロボット芝刈機を初めて使用する場合、ブレードディスクとブ
レードは1週間に1回検査してください。この期間の摩耗の量
が少ない場合は、検査間隔を延長できます。

ブレードディスクが簡単に回転することが重要です。ブレード
の縁には、損傷があってはいけません。ブレードの寿命は次
の条件で大幅に変化します。

•	 作動時間および作業エリアのサイズ。

•	 芝生の種類。

•	 土壌の種類。

•	 コーン、木から落ちた果物、玩具、工具、石、根などの存
在。

面積 1,500 m2を超えるエリアで使用する場合、寿命は通常2
～6週間です。エリアが狭いほど、寿命は長くなります。ブレー
ドの交換方法については、74 ページ「8.7 ブレード」を参照し
てください。

重要事項
鈍ったブレードで作業すると、芝刈り結果が悪く
なります。芝をきれいに刈れず、より多くのエネル
ギーが必要となり、ロボット芝刈機がそうした広
いエリアを刈り取れなくなります。

 
 



Japanese- 72

メンテナンス

8.1 冬期保管

ロボット芝刈機
ロボット芝刈機は冬期保管前に入念に清掃する必要があり
ます。72 ページ「8.4 清掃」を参照。

バッテリーの機能と寿命を保証するため、冬期保管前にロ
ボット芝刈機をフル充電することが非常に重要です。ハッチ
を開いてチャージステーションにロボット芝刈機を配置し、
ディスプレイのバッテリーアイコンにバッテリーがフル充電
されたことが表示されるまで待ちます。それからメインスイ
ッチを 0 に設定します。

重要事項
冬期保管前にバッテリーをフル充電する必要が
あります。バッテリーは、フル充電しないと、損傷
して、場合によっては使用できなくなります。

ブレードや前輪ベアリングなどの摩耗する部品の状態を点
検します。次のシーズンの前にロボット芝刈機が良好な状態
になるよう、必要に応じて修正します。 

ロボット芝刈機は乾燥した、霜が付かない場所に保管しま
す。Automower  ロボット芝刈機およびチャージステーショ
ン用に特別に設計された壁掛けブラケットを利用できます。
壁掛けブラケットは冬期保管に最適です。詳細情報につい
ては、販売店までお問い合わせください。

チャージステーション
チャージステーションと変圧器は室内に保管します。境界ル
ープとガイドワイヤーは地中に放置できます。ワイヤーの端
は、例えば純正のカプラーに接続するか、グリースを塗った
容器に入れることで、湿気から保護します。 

チャージステーションを屋内に保管できない場合、チャージ
ステーションは冬期全体を通じて電源、境界ワイヤーおよび
ガイドワイヤーに接続しておく必要があります。

8.2 冬期の保守
冬期保管前に販売店にロボット芝刈機を預けます。定期的
な冬期サービスは、長期間ロボット芝刈機を良好な状態に
保つ上で適切な方法であり、中断なしに新しいシーズンを
最高の状態で迎えられます。

3012-1040

3012-1041
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保守には、通常以下の作業エリアが含まれます。
•	 本体、シャーシ、ブレードディスクおよびその他のすべて

の可動部品の完全な清掃。

•	 芝刈機の機能およびコンポーネントのテスト。

•	 ブレードやベアリングなどの摩耗する品目の点検、およ
び必要に応じた交換。

•	 芝刈機のバッテリー容量のテストや、必要に応じてバッ
テリー交換の推奨。

必要に応じて、販売店はロボットのソフトウェアをアップデー
トします。該当する場合には、新機能も追加します。

8.3 冬期保管後
ロボット芝刈機、コンタクトストリップおよびチャージストリッ
プを点検して、使用前に清掃が必要かどうかを確認します。チ
ャージまたはコンタクトストリップが焦げている場合、または
皮膜がある場合は、高グレードのエメリークロスを使用して
清掃します。芝刈機の時間および日付が正確かどうかを点検
します。

8.4 清掃 
ロボット芝刈機を清潔に保つことは重要です。ロボット芝刈
機に大量の芝が詰まると、斜面を登るのが難しくなり、性能が
低下し、摩耗がより激しくなります。柔らかいブラシを使用して
清掃することをお勧めします。

重要事項
高圧洗浄機または流水を使用してロボット芝刈
機を洗浄しないでください。清掃には、決して溶
剤を使用しないでください。

シャーシおよびブレードディスク
1.	 メインスイッチを［0］の位置にセットします。

2.	 保護手袋を着用してください。

3.	 ロボット芝刈機を横倒しにします。

4.	 食器洗い用ブラシなどを使用して、ブレードディスク
とシャーシを清掃します。

同時にスキッドプレートが、ブレードディスクの回転中に自由
に回転することを確認します。 

長い草の葉などの異物が入った場合は、ブレードディスクを
妨害することがあります。わずかにブレーキが作動した場合
でも、エネルギー消費が増えて刈り取り時間が長くなり、最悪
の場合、ロボット芝刈機が広い芝生を刈り取ることができなく
なります。ブレードディスクを取り外して、綿密に清掃する必要
があります。必要に応じて、販売代理店へご連絡ください。

3012-271

3012-272

3012-1067

3012-1060
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シャーシ 

シャーシの下側を清掃します。ブラシを掛けるか、湿った布で拭
きます。

ホイール
前輪と後輪の周囲だけでなく、前輪のブラケットも清掃します。

本体 

湿った、柔らかいスポンジまたは布を使用して、本体を清掃しま
す。本体の汚れがひどい場合は、石けん液または洗浄液を使用
する必要があります。 

チャージステーション
チャージステーションは定期的に清掃して、草、葉、小枝などの異
物がドッキングを妨害しないようにします。 

8.5 搬送と移動
搬送の間、機器をしっかりと固定してください。芝生の間など、搬
送中にロボット芝刈機を動かないようにするのが重要です。 

同梱のリチウムイオンバッテリーは危険物の規制に関する規則
の対象となります。

民間の運送業者による商用輸送においては、梱包およびラベル
付けに関する特別な要件を遵守する必要があります。

出荷品目の準備においては、危険物処理の専門家によるコンサ
ルティングが必要です。また、国によってはより厳密な、現地の規
制事項を遵守してください。

テープなどで覆って直接の接触を避け、バッテリーが梱包内に
固定されるように梱包してください。

8.6 雷雨の場合
ロボット芝刈機およびチャージステーションの電気装置を損傷
するリスクを減らすため、雷雨の危険がある場合は、チャージス
テーションのすべての接続（電源、境界ワイヤーおよびガイドワ
イヤー）を外すことをお勧めします。

1.	 再接続を容易にするために、同梱のマーカーでワイヤ
に印がつけられているか確認します。チャージステーシ
ョンの接続は AR、AL、G1、G2 とマークされています。 

2.	 ワイヤーをすべて外します。 

3.	 チャージステーションのカバーを閉じて、雨から接続を
守ります。

4.	 雷のリスクがなくなった場合は、ワイヤーをすべて接続
します。各ワイヤーを正しい場所に接続することが重要
です。

 

3012-1069

1.

2.

3012-1095

3012-1068
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8.7 ブレード

警告
交換する場合は、常に純正のブレードと
ネジを使用してください。ブレードだけ
を交換し、ネジを再利用した場合は芝刈
り中にネジが摩耗することがあります。
その場合、ブレードが本体の下から飛
び出して、周囲の人が重傷を負うことが
あります。

ロボット芝刈機にはブレードが3本あり、ブレードディスクに
ネジ止めされています。カッティングシステムのバランスを
取るため、3本のブレードとネジはすべて同時に交換する必
要があります。

付属品には、様々な機能を持つ多様なタイプの芝刈ブレー
ドがあります。ハスクバーナ AB が承認したブレードのみを
使用してください。詳細な情報については、販売店までお問
い合わせください。

ブレードを交換するには：

1.	 メインスイッチを［0］の位置にセットします。

2.	 保護手袋を着用してください。

3.	 ロボット芝刈機を上下さかさまにします。 
 
 

4.	 スキッドプレートを回して、ブレードのネジに穴を合
わせます。

5.	 ネジを外します。マイナスドライバーまたはプラスド
ライバーを使用します。

6.	 ブレードとネジを外します。

7.	 新品のブレードと新品のネジを取り付けます。

8.8 バッテリー
バッテリーはメンテナンスフリーですが、使用寿命は 2～4 
年に限定されます。

バッテリーの寿命は稼働させる季節の長さ、ロボット芝刈機
を1日に使用する時間の長さによって変わります。稼働させ
る季節が長い場合、または1日に使用する時間が長い場合
は、バッテリーをより頻繁に交換する必要があります。

バッテリーの交換については、販売店に連絡してください。 

 

3012-1207

3012-272

3012-1060
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9 トラブルシューティング
この章では、不具合がある場合にディスプレイに表示される多数のメッセージがリストされています。各メッセージに関し
て、原因と取るべき手順の提案も記載されています。 

この章では、ロボット芝刈機が期待通りに作動しない場合にガイドになるいくつかの症状も説明します。 

不具合または症状が発生した場合に取るべき手順の詳細については、www.automower.com を参照してください。 

9.1 障害メッセージ
ロボット芝刈機のディスプレイに表示される多数の障害メッセージが以下にリストされています。同じメッセージが頻繁に
表示される場合は、販売店に連絡してください。

メッセージ 原因 処置

Wheel motor blocked, 
left（左ホイールモータ
ーブロック）

草などの異物がドライブホイールに巻
き付いています。

ドライブホイールを点検して、草などの異物を取
り除いてください。

Wheel motor blocked, 
right（右ホイールモー
ターブロック）

草などの異物が駆動輪に巻き付いて
います。

駆動輪を点検して、草などの異物を取り除いてく
ださい。

Cutting motor blocked 
（カッティングモーター
ブロック）

草などの異物がブレードディスクに巻
き付いています。 

ブレードディスクを点検して、草などの異物を取
り除いてください。

ブレードディスクが水溜りに浸ってい
ます。

ロボット芝刈機を移動して、可能であれば、作業
エリアに水が溜まらないようにします。

Cutting height 
blocked（刈高ブロック）

草などの異物が刈高調整の周囲また
はブレードディスクとシャーシの間に
巻き付いています。 

ブレードディスクや刈高調整の周囲のベローズ（
蛇腹）を点検して、草などの異物が詰まっていれ
ば取り除きます。 
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No loop signal（ループ
信号なし）

変圧器が接続されていません。 コンセントの接続を点検し、地絡ブレーカーが落
ちていないか確認してください。 

低電圧ケーブルが損傷しているか、接
続されていません。

低電圧ケーブルが損傷していないか確認してく
ださい。また、チャージステーションと変圧器に
正しく接続されていることも確認してください。

境界ワイヤーがチャージステーション
に接続されていません。

境界ワイヤーコネクターがチャージステーショ
ンに正しく取り付けられているか点検してくだ
さい。27 ページ「3.5 境界ワイヤーの接続」を参
照。 

境界ワイヤーが損傷しています。 どこが損傷しているか探してください。82 ページ
「9.5 ループワイヤーの損傷を発見」を参照。ル

ープの損傷しているセクションを新品のループ
ワイヤーと純正カプラーで交換してください。 

ECO が有効になっており、ロボット芝
刈機がチャージステーションの外で始
動しようとしました。 

ロボット芝刈機をチャージステーションに配置し
て、［Start（スタート）］ボタンを押してハッチを閉
じます。59 ページ「6.9 Settings（設定）」を参照。 

境界ワイヤーがアイランドの周囲で正
しくない方向に敷設されています。

境界ワイヤーが手順に従って敷設されているこ
とを確認してください。15 ページ「3 設置」を参
照。

ロボット芝刈機とチャージステーショ
ンの間の接続が破損しています。

ロボット芝刈機をチャージステーションに配置し
て、新しいループ信号を発生してください。45 ペ
ージ「6.5 Security（セキュリティ）」を参照。

付近にある金属の物体（フェンス、補強
鋼材）や埋設ケーブルからの干渉があ
ります。

境界ワイヤーの移動を試してください。

Trapped（走行不能） ロボット芝刈機が何かに引っかかって
います。

ロボット芝刈機を解放して、走行不能になった原
因を解消してください。

ロボット芝刈機がいくつかの障害物に
より動けなくなっています。

ロボット芝刈機がその場所から動けなくなる障
害物があるか確認してください。
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Outside working area（
作業エリア外）

チャージステーションへの境界ワイヤ
ーの接続が交差しています。

境界ワイヤーが正しく接続されているか確認し
てください。

境界ワイヤーが作業エリアの端に近過
ぎます。

境界ワイヤーが指示に従って敷設されていること
を確認してください。15 ページ「3 設置」を参照。

境界ループのそばにある作業エリアの
斜面の勾配が大きすぎます。

境界ワイヤーが指示に従って敷設されていること
を確認してください。15 ページ「3 設置」を参照。

 境界ワイヤーがアイランドの周囲で正
しくない方向に敷設されています。

境界ワイヤーが指示に従って敷設されていること
を確認してください。15 ページ「3 設置」を参照。

付近にある金属の物体（フェンス、補強
鋼材）や埋設ケーブルからの干渉があ
ります。

境界ワイヤーの移動を試してください。

ロボット芝刈機にとって、近くの設置場
所からの信号を区別するのが困難にな
っています。

ロボット芝刈機をチャージステーションに配置し
て、新しいループ信号を発生してください。45 ペ
ージ「6.5 Security（セキュリティ）」を参照。

Wrong PIN code（PIN 
コードの誤り）

誤った PIN コードが入力されました。5
回連続して入力に失敗すると、5分間キ
ーパッドから入力できなくなります。

正しい PIN コードを入力してください。PIN コー
ドを忘れた場合は、販売店に連絡してください。

右輪過負荷
左輪過負荷

ロボット芝刈機が何かに引っかかって
います。

ロボット式芝刈機を解放して、駆動力がなくなっ
た原因を解消してください。濡れた草が原因で
あれば、芝生が乾いてからロボット式芝刈機を
使用してください。

No drive（駆動力なし） ロボット芝刈機が何かに引っかかって
います。

ロボット芝刈機を解放して、駆動力がなくなった
原因を解消してください。濡れた草が原因であ
れば、芝生が乾いてからロボット芝刈機を使用し
てください。

作業エリアに急勾配の斜面がありま
す。

勾配の最大許容値は45%です。これより急な斜
面は隔離してください。21 ページ「3.4 境界ワイ
ヤーの設置」を参照。

ガイドワイヤーが角度を付けて斜面に
敷設されていません。

ガイドワイヤーを斜面に敷設する場合は、斜面全
体で角度を付けて敷設する必要があります。28 
ページ「3.6 ガイドワイヤーの設置」を参照。

Charging station 
blocked（ステーション
ブロック）

チャージストリップとコンタクトストリ
ップの間の接触が不良で、ロボット芝
刈機が何度も充電しようと試みました。

ロボット芝刈機をチャージステーションに配置し
て、チャージストリップとコンタクトストリップの
接触が良好であるか点検してください。

異物がロボット芝刈機を妨げていま
す。

異物を取り除いてください。

Stuck in charging 
station（ステーションに
スタック）

経路に異物があるため、ロボット芝刈
機がチャージステーションから出られ
なくなっています。

異物を取り除いてください。

Upside down（上下反
転しています）

ロボット芝刈機の傾きが大き過ぎる
か、ひっくり返っています。

ロボット芝刈機の上下を直してください。
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Needs manual 
charging（手動充電が
必要）

ロボット芝刈機がセカンダリエリアの
作動モードに設定されています。 

次回始動をチャージステーションに配置します。
この動作は正常であり、特別な作業は必要あり
ません。

Next start hh:mm（次
回始動 hh:mm）

タイマー設定のためにロボット芝刈機
が作動しなくなっています。

タイマー設定を変更してください。42 ページ
「6.3 Timer （タイマー）」を参照。

ロボット式芝刈機の時計が合っていま
せん。

時間を設定します。 63 ページの「Time & Date（時
刻 & 日付）」 を参照。

9.2 情報メッセージ
ロボット芝刈機のディスプレイに表示される多数の情報メッセージが以下にリストされています。同じメッセージが頻繁に表
示される場合は、販売店に連絡されることをお勧めします。設置が取扱説明書の手順通りに実行されたことを確認してくださ
い。それからお近くの販売店にお問い合わせください。

メッセージ 原因 処置
Low battery（低バッテ
リー）

ロボット芝刈機がチャージステーション
を発見できません。

チャージステーションとガイドワイヤーが手順通りに
設置されていることを確認してください。15 ページ「3 
設置」を参照。

ガイドワイヤーが損傷しているか、接続
されていません。

損傷している箇所を探して、修正してください。 

バッテリーが消耗しています。 バッテリーのテストまたは交換については、販売店に
連絡してください。 

チャージステーションのアンテナ に問題
があります。

チャージステーションのインジケータランプが赤色
に点滅しているかどうか点検してください。79 ページ

「9.3 チャージステーションのインジケータランプ」
を参照。

Settings restored（設定
復元）

［Reset all user settings（全ユーザー
設定リセット）］が実行されたか確認。 

これは正常です。特別な操作は必要ありません。 

Limited cutting height 
range（刈高範囲が限
定）

刈高調整の最高位置と最低位置が限ら
れています。 

ブレードディスクの昇降を妨げている草などの異物
がないか点検してください。 

［Settings（設定）］ > ［Cutting height（刈高）］メニュ
ーを使用して、刈高の補正を実行します。 

このメッセージが頻繁に表示される場合は、販売店
に連絡してください。 

Unexpected cutting 
height adj（予期しない
刈高調整）

刈高調整が、ロボット芝刈機からの要求
なしに変更されています。

［Settings（設定）］ > ［Cutting height（刈高）］メニュ
ーを使用して、刈高の補正を実行します。
このメッセージが頻繁に表示される場合は、販売店
に連絡してください。 

Guide 1 not found（ガイ
ド 1 不明）
Guide 2 not found（ガイ
ド 2 不明）

ガイドワイヤーがチャージステーション
に接続されていません。

ガイドワイヤーのコネクターがチャージステーショ
ンにしっかりと取り付けられているか点検してくださ
い。28 ページ「3.6 ガイドワイヤーの設置」を参照。

ガイドワイヤーの破損。 どこが損傷しているか探してください。純正のカプラ
ーを使用して、ガイドワイヤーの損傷しているセクシ
ョンを新品のループワイヤーと交換してください。 

ガイドワイヤーが境界ループに接続さ
れていません。

ガイドワイヤーが境界ループに正しく接続されてい
るか点検してください。28 ページ「3.6 ガイドワイヤ
ーの設置」を参照。純正のカプラーを使用して接合し
てください。 
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メッセージ 原因 処置
GPS navigation 
problem（GPS ナビゲ
ーション問題）

GPS アシストナビゲーション装置の不
具合。

このメッセージが頻繁に表示される場合は、販売店
に連絡してください。 

Weak GPS 
signal（GPS 信号微弱）

Automower 320 には該当しません。 
現在の作業エリアでは、GPS 信号が弱
くなっています。GPS アシストナビゲー
ションを使用できません。 

このメッセージが頻繁に表示される場合は、GPS 
アシストナビゲーションをオフにして、手動設定の

［Lawn coverage（芝生範囲）］を使用してくださ
い。49 ページ「6.8 Installation（設置）」を参照。

Guide calibration 
failed（ガイド補正失敗）

ロボット芝刈機がガイドワイヤーの補正
に失敗しました。

ガイドワイヤーが手順に従って敷設されていることを
確認してください。28 ページ「3.6 ガイドワイヤーの
設置」を参照。

Guide calibration 
accomplished（ガイド
較正の完了）

ロボット式芝刈機がガイドワイヤの較正
に成功しました。

特別な操作は必要ありません。

Difficult finding home（
ホームが見つかりませ
ん）

ロボット式芝刈機は、充電ステーション
を検出することなく、境界線ワイヤを複
数回、追従しました。

正しく設置されていません。
境界線ワイヤの走路幅設定が誤っています。
芝刈機は、メインエリア設定で、セカンダリエリアで
始動しました。

9.3 チャージステーションのインジケータランプ
設置が完全に機能している場合、チャージステーションのインジケータランプは緑色で点灯している必要があります。他に何
か表示されている場合は、以下のトラブルシューティングガイドに従ってください。 

詳細なトラブルシューティングのヘルプが、www.automower.com に掲載されています。トラブルシューティングに関してさら
に支援が必要な場合は、販売店に連絡してください。 

ランプ 原因 処置

緑色の点灯 良好な信号 特別な操作は必要ありません。

緑色の点滅 この信号は良好であり、ECO モードが
有効になっています。

特別な操作は必要ありません。ECO モードの詳細に
ついては、59 ページ「6.9 Settings（設定）」を参照。

青色の点滅 境界ループがチャージステーションに
接続されていません。

境界ワイヤーコネクタがチャージステーションに正
しく取り付けられているか点検してください。27 ペ
ージ「3.5 境界ワイヤーの接続」を参照。

境界ループが壊れています。 どこが損傷しているか探してください。純正のカプ
ラーを使用して、ループの損傷しているセクション
を新品のループワイヤーと交換してください。 

赤色の点滅 チャージステーションのアンテナ障害 販売店に連絡してください。 

青色の点灯 境界ワイヤーが長すぎるために信号
が弱くなっています。最大長は 800メー
トルです。 

ロボット芝刈機が期待通りに作動している場合、特
別な措置は必要ありません。

作業エリアを狭くするか、ロボット芝刈機が衝突し
てもよいバリアでアイランドを置き換えることで、境
界ワイヤーを短縮してください。

赤色の点灯 チャージステーションの回路基板に欠
陥があります。

販売店に連絡してください。 
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9.4 症状
ロボット芝刈機が期待通りに作動しない場合は、下のトラブルシューティングガイドに従ってください。 

www.automower.com には FAQ （よく尋ねられる質問集）があり、多くの一般的な質問に対する詳細な回答が記載されてい
ます。それでも故障の理由が分からない場合は、販売店に連絡してください。

症状 原因 処置

ロボット芝刈機のチャ
ージステーションへの
ドッキングに問題があ
ります

チャージステーションが斜面上にあり
ます。

チャージステーションを全体が水平な表面に置
いてください。16 ページ「3.2 チャージステーシ
ョンの設置」を参照。

境界ワイヤーがチャージステーション
まで正しく敷設されていません。

チャージステーションが手順に従って設置され
ていることを確認してください。16 ページ「3.2 
チャージステーションの設置」を参照。

芝刈りの結果が不均一 1日あたりのロボット芝刈機の作動時
間が少なすぎます。

作動時間を延長してください。42 ページ「6.3 
Timer （タイマー）」を参照。

天候タイマーは、必要以上に芝が刈り取られている
と感知しています。天候タイマーの強度レベルを増
加してください。これで問題が解決しない場合、天候
タイマーをオフにします。 

作業エリアの形状により、ロボット芝刈
機がすべてのリモートエリアへの経路
を見つけられるように手動設定を行う
ことが必要です。

また、［Lawn coverage1 > ［More（詳細）］を使
用して、1つ以上のリモートエリアにロボット芝
刈機を誘導します。49 ページ「6.8 Installation（
設置）」を参照。

作業エリアが広すぎます。 作業エリアを限定するか、作動時間を延長して
ください。42 ページ「6.3 Timer （タイマー）」を
参照。

ブレードが鈍くなっています。 すべてのブレードとネジを交換して、回転部品
のバランスを取ってください。74 ページ「8.7 ブ
レード」を参照。

設定された刈高に対して芝が長すぎ
ます。

刈高を大きくしてから徐々に下げます。

ブレードディスクまたはモーターシャフ
ト周囲に草が蓄積しています。

ブレードディスクのスキッドプレートが簡単に
回転するか確認してください。そうでない場合
は、ブレードディスクのネジを緩めて、草や異物
を取り除いてください。73 ページ「8.5 搬送と移
動」を参照。

ロボット芝刈機が指定
していない時間に作動
します

ロボット芝刈機の時計を設定する必要
があります。

時計を設定してください。59 ページ
「6.9 Settings（設定）」を参照。

芝刈り作業の開始時刻と終了時刻が不
正確です。

芝刈り作業の開始時刻と終了時刻の設定をリセ
ットしてください。42 ページ「6.3 Timer （タイマ
ー）」を参照。 

ロボット芝刈機が振動
します

ブレードが損傷すると、カッティングシ
ステムのバランスが悪くなります。

ブレードとネジを点検して、必要に応じて交換し
てください。74 ページ「8.7 ブレード」を参照。

同じ位置に多くのブレードがあると、刈
り込みシステムのバランスが悪くなり
ます。 

各ネジに対してブレードが1枚だけ取り付けられて
いることを確認してください。 
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ロボット芝刈機が走行
しますが、ブレードディ
スクが回転しません

ロボット芝刈機はガイドワイヤーまた
は境界ワイヤーに沿って、チャージステ
ーションを出入りします。 

この動作は正常であり、特別な措置は必要ありませ
ん。 

ロボット芝刈機は、ガイドワイヤーま
たは境界ワイヤーを探しているか、バ
ッテリー充電量が非常に低くなってい
ます。 

この動作は正常であり、特別な措置は必要ありませ
ん。 

1回の充電でロボット芝
刈機が芝刈り作業する
時間が通常よりも短くな
っています

草などの異物がブレードディスクを妨
害しています。 

ブレードディスクを取り外して清掃してくださ
い。72 ページ「8.4 清掃」を参照。

バッテリーが消耗しています。 販売店に連絡してください。

芝刈り作業時間と充電
時間が通常よりも短くな
っています

バッテリーが消耗しています。 販売店に連絡してください。 

ロボット式芝刈機は、
多くの場合、円形状、ま
たはらせん状に移動し
ます。

らせん状の伐採は、ロボット式芝刈機
の自然の動きの一部です。

らせん状の伐採を実行する頻度を調整します。必要
な場合、この機能を無効にすることができます。60ペ
ージの6.9 Settings（設定）を参照。

ロボット式芝刈機が方
向転換し、数分間、狭い
エリアに留まります。

これは、GPS 支援ナビゲーションを備
える Automower® 330X では正常な
動作で、均一な芝刈りが可能になりま
す。

特別な措置は必要ありません。
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9.5 ループワイヤーの損傷を発見
ループワイヤーの損傷は、通常ショベルを使用した庭仕事な
ど、意図せずにワイヤーを物理的に損傷するために起こりま
す。霜柱の立つ国では、尖った石が地中で移動して、ワイヤー
を損傷することがあります。設置時にワイヤーを伸ばしすぎ
た場合も、損傷することがあります。

設置直後に草を短く刈り込み過ぎた場合も、ワイヤーの絶縁
を損傷することがあります。絶縁に対してある種の損傷が起
こっても、数週間または数カ月後まで作業中断が発生しない
ことがあります。これを防止するため、設置後の最初の数週
間は必ず最高の刈高を選択し、それから2週間ごとに一度に
1段階ずつ高さを下げて、希望の刈高に達するようにします。

ループワイヤーの接合不良により、接合を行ってから最初の
数週間で作業が中断することがあります。接合不良は、例え
ば、純正カプラーをプライヤーで十分に圧着していない場合
や、純正カプラーより品質が劣るカプラーを使用した場合に
発生することがあります。他のトラブルシューティングを行う
前に、まずすべての接合を点検してください。 

ワイヤーが破損している場所は、破損が発生していそうな場
所で、徐々にループの距離を半分にしながら、非常に短いワ
イヤーのセクションだけが残るようにすることで発見できま
す。

ECO モードが有効な場合は、以下の方法は機能しません。
最初に必ず ECO モードをオフにしてください。59 ページ

「6.9 Settings（設定）」を参照。

1.	 チャージステーションのインジケータランプが青色
で点滅していることを確認します。この場合、境界ル
ープの破損を示しています。79 ページ「9.3 チャージ
ステーションのインジケータランプ」を参照。
 
 
 
 
 
 
 

2.	 チャージステーションまでの境界ワイヤーが正しく
接続されており、損傷していないことを確認します。
チャージステーションのインジケータランプがまだ
青色に点滅しているかどうか点検してください。  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3012-1066

3012-1206
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3.	 チャージステーションでガイドワイヤーと境界ワイヤ
ーの接続を切り換えます。  
a）接続 AL と G1 を切り換えます。 
インジケータランプが緑色で点灯する場合は、境界ワ
イヤー上の AL とガイドワイヤーが境界ワイヤーに接
続されている地点の間（図の黒い太線）のどこかで破
損しています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
b）AL と G1 を元の位置に戻します。それから AR と 
G1 を切り換えます。 
インジケータランプが緑色で点灯する場合は、境界ワ
イヤー上の AR とガイドワイヤーが境界ワイヤーに
接続されている地点の間（図の黒い太線）のどこかで
破損しています。 
 
 

3012-1209

Guide

3012-1208
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4. a）上のテストa）でインジケータランプが緑色で点灯
すると想定します。すべての接続を元の位置に戻し
ます。それから AR の接続を外します。新しいループ
ワイヤーを AR に接続します。この新しいループワイ
ヤーのもう一方の端を設置場所の中央のどこかに接
続します。  
 
 
 
 
 
 
インジケータランプが緑色になったら、ワイヤー上
で接続を解除した端から新しいワイヤーを接続した
地点の間（下の図の黒い太線）のどこかで破損して
います。  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
この場合は、接続解除した端に新しいワイヤーを近
づけて（破損が疑われるワイヤーセクションのほぼ
中央まで）、インジケータランプが緑色になるか再度
点検します。  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
青色点滅と緑色点灯の間で非常に短いワイヤーの
セクションのみが残るまで続けます。 
 
b）テスト3b）でインジケータランプが緑色に点灯す
る場合は、新しいループワイヤーを代わりに AL に
接続して類似のテストを実行します。

3012-1210

3018-053

3018-054
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5.	 破損が見つかった場合は、損傷したセクションを新
しいワイヤーで交換します。境界ワイヤーを短縮す
ることが可能であれば、損傷したセクションを切り取
ることができます。常に純正のカプラーをお使いく
ださい。

3018-055
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10 主要諸元 

データ Automower 320 Automower 330X

寸法

長さ 72 cm 72 cm

幅 56 cm 56 cm

高さ 31 cm 31 cm

質量 11.8 kg 13.2 kg

電気系統

バッテリー 特殊リチウムイオンバッテリ
ー、18 V/3.2Ah

特殊リチウムイオンバッテリ
ー、18 V/6.4Ah

変圧器 100-230 V/28 V 100-230 V/28 V

低電圧ケーブル長 10 m 10 m

最大使用時での平均エネルギー消費量 30 kWh/月（作業エリア：2,200 m2） 43 kWh/月（作業エリア：3,200 m2）

充電電流 2.1A 直流 2.1A 直流

平均充電時間 50-70分 50-70分

平均芝刈り時間 50-70分 130-170分

騒音放射

測定騒音レベル 56 dB（A） 56 dB（A）

保証騒音レベル 58 dB（A） 58 dB（A）

芝刈り

刈り込みシステム ピボット付きカッティングブレード
（3枚）

ピボット付きカッティングブレード
（3枚）

ブレードモーター回転数 2,300 r/min 2,300 r/min

芝刈り中の消費電力 30 W +/- 20% 30 W +/- 20％

刈高 2-6 cm 2-6 cm

刈幅 24 cm 24 cm

最狭の通過可能経路 60 cm 60 cm

伐採エリアの最大角度 45% 45%

境界線ワイヤの最大角度 20% 20%

最大長の境界線ワイヤ 800 m 800 m

最大長のガイドワイヤ 400 m 400 m

作業能力 2,200 m2 +/- 20% 3,200 m2 +/- 20％

IP 分類

ロボット式芝刈機 IPX4 IPX4

Charging station（充電ステーション） IPX1 IPX1

変圧器 IPX4 IPX4

ハスクバーナグループ AB は、ロボット芝刈機と、リモートコントロール、ラジオ送信機、ヒアリングループ、地中電気動物フェ
ンスなどの、他の無線システムとの間の完全な互換性を保証しません。
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11 保証条件

ハスクバーナ AB は、この製品の機能を2年間（購入日から開
始）保証します。この保証は、材質または製造上の欠陥に関
係する重大な故障をカバーします。保証期間内では、以下の
条件を満たす場合、弊社は製品を交換するか、無料で修理し
ます。

•	 ロボット芝刈機とチャージステーションがこの取扱説明
書の手順に従った方法でのみ使用されている。

•	 ユーザーまたは資格のない第三者が製品の修理を試み
てはならない。 

保証に含まれない故障の例：

•	 ロボット芝刈機の下側からの水の浸透による損傷。この
損傷は、清掃または灌漑システム、あるいは降雨時に水
溜まりが形成されたときの作業エリア内の穴／窪みに
よって起こります。 

•	 雷による損傷。

•	 不適切なバッテリー保管またはバッテリー取り扱いによ
って起こった損傷。

•	 ハスクバーナ AB の純正バッテリー以外のバッテリーを
使用したことによる損傷。

•	 ループワイヤーの損傷。

ブレードは消耗品と見なされ、保証でカバーされません。

ロボット芝刈機に故障が発生した場合は、販売店に連絡して
（2 ページのメモを参照）指示を受けてください。すばやい

支援を受けるため、領収書と製品製造番号を用意してくださ
い。
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12 環境に関する情報
ハスクバーナのロボット芝刈機やパッケージ上のマークは、
本製品を家庭ゴミとして処理できないことを示しています。代
わりに、適切なリサイクリングセンターに提出して、電子部品
とバッテリーをリサイクルしてください。 

バッテリーはロボット芝刈機のシャーシに内蔵されています。
バッテリーにアクセスするには、シャーシを分解する必要があ
ります。取り外しについては、販売店にご相談ください。 

以上を遵守することで、本製品は正しく処理され、本製品を不
適切に廃棄した場合に環境や人に与える可能性がある悪影
響を防ぐことができます。

本製品のリサイクルについての詳細は、お住まいの市町村、
廃棄物処理サービス、または本製品を購入した代理店に連絡
してください。

12.1 再利用にバッテリーの取り外し
以下の手順に従って、ロボット式芝刈機からバッテリーを取り
外します。

本体の分解
本体は、すばやく載せて固定できる 4 個のスナップ式ブラケッ
トでシャーシに取り付けられています。シャーシから完全に本
体を取り外せるように、本体の充電接点に接続された充電ケ
ーブルも取り外しておく必要があります。

1.	 メインスイッチを	0	に入れます。

2.	 芝刈機の下部、前端にある充電ケーブルのグロメット
周辺を清掃します。

3.	 充電ケーブルのゴムグロメットを取り外して、コネク
タを慎重に緩めます。

4.	 シャーシを所定の位置で押さえながら本体の角を順
番に引き上げることで、シャーシと本体の接合を緩め
ていきます。

3020-110

3020-109

3012-689
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シャーシの分解
1. 14 本のネジをすべて緩めます（トルクス 20）。

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2.	 シャーシの上部と下部を分離する時点で、右側にあ
る保証シールをはがします。

3.	 シャーシ上部の後端を慎重に持ち上げます。
 
 
 
 
 

4.	 メイン回路基板から MMI ケーブルを取り外して、シ
ャーシの上部を取り外します。 

バッテリーの分解
1. バッテリーカバーを所定の位置に固定している 3 本

のネジ（トルクス 20）を外します。

2.	 メイン回路基板からバッテリーの接続を取り外しま
す。

3.	 バッテリーカバーを開いて、バッテリーを取り外しま
す。
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13 EC適合性宣言

EC 適合性宣言（欧州モデルのみ該当）

Husqvarna AB、SE-561 82 Huskvarna、Sweden、電話：+46-36-146500。2014 年 40 週以降（年度、週は定格プレートの
シリアル番号の前に記載）のシリアル番号のロボット式芝刈機 Husqvarna Automower® 320 および Automower® 330X 
が、以下の議会指令の要件を満たしていることを宣言します。  

•	 「機械類に関する」2006/42/EC指令

•	 IEC 60335-2-107:2012 ロボット型バッテリ動力式芝刈り機の特定要求事項。

•	 「特定有害物質の使用制限に関する」2011/65/EU指令

•	 「屋外装置からの騒音排出に関する」2000/14/EU 指令 
騒音排出および刈幅に関する情報については、技術データの章も参照してください。登録済み団体 0404、SMP 
Svensk Maskinprovning AB、Fyrisborgsgatan 3、SE-754 50 Uppsala、Sweden は、2000 年 5 月 8 日付の「周囲への
騒音放射に関する」評議会指令 2000/14/EC の補足 VI に対する適合性の評価に関する報告書を発表しました。証明
書の番号は以下の通りです。01/901/201。

•	 「電磁互換性に関する」2004/108/EC 指令および該当する補足。 
次の標準規格にも適合しています。 
 
- 61000-6-3:2007/A1:2011 (emission) 
- 61000-6-1:2007 (immunity) 
- EN 62233:2008 (electromagnetic fields)

2014 年 9 月 28 日 ハスクバーナ

Tom Söberg、R&D 電気ディレクター、Husqvarna ロボット式芝刈機

（ハスクバーナ AB 正式代表兼技術文書担当）
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