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BRZI VODIC

A Pregled sistema

©COENOTAWN

CEROA™ je robotska kosacica koja ima pogonsku
jedinicu i reznu glavu. Sablon kretanja proizvoda je
sistematski kako bi se efikasno kosile velike povrsine.
Proizvod koristi tehnologiju EPOS (Exact Positioning
Operating System — operativni sistem za precizno
pozicioniranje) sa satelitskim signalima za navigaciju i
granicne zice nisu potrebne.

Sistem sadrzi robotsku kosacicu, stanicu za punjenje i
referentnu stanicu. Robotska kosacica i referentna
stanica primaju satelitske signale za pozicioniranje.
Referentna stanica je nepokretna i Salje podatke za
korekciju robotskoj kosacici radi dobijanja tacnog
poloZaja kosacice. Radna povrsina je napravljena
virtuelno u aplikaciji upravljanjem proizvodom i
dodavanjem tacaka na putanji zaizradu mape u
aplikaciji.

Sateliti za navigaciju
Satelitski signali
Referentna stanica
Podaci za korekciju
Stanica za punjenje
Virtuelna granica
Zabranjena zona
Radna povrsina
Mobilni uredaj

. TaCka spajanja

Putanja za transport

. Robotska kosacica
. Mesto za odrzavanje

Za kompletnu instalaciju mape neophodne suradna
povrsina i stanica za punjenje na mapi. Radna povrsina je
povrsina gde proizvod moZe da radii automatski kosi
travu. Radna povrSina je odredena virtuelnim granicama.
Stanica za punjenje se moze postaviti u okviru radne
povrsine ili u blizini tako da je sa radnom povrSinom
povezana putanjom za transport. Putanja za transport je
naznacena putanjaizmedu tacke spajanjaispred stanice
zapunjenjeiradne povrsine. Proizvod moZe da radi
automatski na ovoj putaniji, ali ne kosi travu. Mogu se
napraviti zabranjene zone ako postoje oblasti gde
proizvod ne sme raditi. Zabranjena zona je odredena
virtuelnim granicama. Mesto za odrzavanije je odredeni

polozaj na kojem se proizvod moze parkirati.

B Povezivanje

a.

Aplikacija Automower® Connect se koristi za
podeSavanije i svakodnevno koriS¢enje proizvoda.
Husqvarna Fleet Services™ je reSenje u oblaku koje
omogucava menadzeru flote azurirani pregled svih

proizvoda. Dostupno je i kao onlajn usluga i kao aplikacija.

C Instalacija
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10.

Referentnoj staniciirobotskoj kosacici je potrebno
otvoreno nebo da bi mogle pouzdano raditi bez
zaustavljanja.

Instalirajte aplikaciju Automower® Connect i Husqvarna
Fleet Services™ na mobilni uredaj. Preuzmite aplikaciju iz
prodavnice App Store ili Google play.

Postavljanje referentne stanice. Pogledajte uputstvo za
rukovaoca za referentnu stanicu.

Postavljanje stanice za punjenije.

PrikacCite reznu glavu na pogonsku jedinicu.

Uparite robotsku kosacicu i aplikaciju. U aplikaciji
odradite osnovna podeSavanja da biste uparili robotsku
kosacicu sa referentnom stanicom i stanicom za
punjenje.

Naznacite radnu povrSinu tako Sto cete upravljati
proizvodom udesno u rezimu appDrive oko radne
povrSine i dodati tacke na putanji u aplikaciji.

Naznacite zabranjene zone tako $to ete upravljati
proizvodom ulevo u rezimu appDrive oko zabranjene
zone i dodati tacke na putaniji u aplikaciji.

Naznacite putanju za transport tako Sto cete pocetiu
radnoj povrsinii upravljati proizvodom u rezimu appDrive
i dodati tacke na putaniji u aplikaciji. Kada ¢uvate putanju
zatransport ona je povezana sa tackom spajanja.
Naznacite mesto za odrzavanje i napravite putanju do
stanice za punjenje. Zapocnite od mesta za odrzavanje i
upravljajte proizvodom u rezimu appDrive da biste dodali
tacke na putanji na mapi u aplikaciji. Putanja stanice za
punjenje je povezana sa tackom spajanja kada se sacuva
mesto za odrZavanje.

Koristite aplikaciju da prilagodite raspored i podeSavanja
robotske kosacice.

Vise informacija pronaci cete u Uputstvu za
rukovaoca za referentnu stanicu i Uputstvu za
rukovaoca za robotsku kosacicu.



KRATKE UPUTE

A Pregled sustava

©COENOT A WN

CEROA™ je robotska kosilica za travu koja sadrzi
pogonsku jedinicu i rezno kuciste. Obrasci kretanja
proizvoda sustavni su za ucinkovito rezanje velikih
podrucja. Proizvod koristi tehnologiju EPOS (Exact
Positioning Operating System - operacijski sustav za
precizno pozicioniranje) sa satelitskim signalima za
navigaciju pa nema potrebe za grani¢nom Zicom.

Sustav obuhvacéa robotsku kosilicu, stanicu za punjenje i
referentnu stanicu. Robotska kosilica i referentna
stanica primaju satelitske signale za pozicioniranje.
Referentna stanica je nepomicna i robotskoj kosilici
Salje podatke za ispravak radi odredivanja tocnog
polozaja robotske kosilice. Radno podrucje izraduje se
virtualno u aplikaciji kroz rad proizvoda i dodavanje
putnih tocaka za izradu karte u aplikaciji.

Navigacijski sateliti
Satelitski signali
Referentnu stanicu
Podaci za ispravak
Stanica za punjenje
Virtualna granica
Zabranjena zona
Radno podrucje
Mobilni uredaj

. Mjesto pristajanja

Transportna staza

. Robotska kosilica za travu
. Mjesto odrzavanja

Za potpuno instaliranje karte potrebni su radno podrucje i
stanica za punjenje. Radno podrucje je podrucje u kojem
je moguc pogon proizvoda i automatska koSnja trave.
Radno podrucje odredeno je virtualnim granicama.
Stanicu za punjanje je moguce postaviti u radno podrucje
iliublizinu radnog podrucja, tako da je s njim povezan
transportnom stazom. Transportna staza posebna je
stazaizmedu mjesta pristajanjairadnog podrucja.
Proizvod na toj stazi radi automatski, ali ne kosi travu. Ako
postoje podrucja u kojima nije dopusten pogon proizvoda,
moguce je izraditi zabranjene zone. Zabranjena zona
odredena je virtualnim granicama. Mjesto odrzavanja

posebno je mjesto gdje je mogucée parkirati proizvod.

a

Povezivost

Aplikacija Automower® Connect upotrebljava se za
postavke i dnevnirad s proizvodom.

Husqvarna Fleet Services™ je rieSenje s racunalnim
oblakom koje upravitelju komercijalne flote pruza
azurirani pregled svih proizvoda. Dostupno je kao usluga
na webu i aplikacija.

C Ugradnja
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10.

Zarad bez zaustavljanja referentna stanicairobotska
kosilica moraju imati neometan pogled na nebo.

Instalirajte aplikaciju Automower® Connect i aplikaciju
Husqvarna Fleet Services™ na mobilni uredaj. Aplikaciju
preuzmite putem servisa App Store ili Google Play.
Instalirajte referentnu stanicu. Pogledajte korisnicki
prirucnik za referentnu stanicu.

Instalirajte stanicu za punjenje.

Pricvrstite rezno kuciste na pogonsku jedinicu.

Uparite robotsku kosilicu s aplikacijom. Za uparivanje
robotske kosilice s referentnom stanicom i stanicom za
punjenje napravite osnovnu postavku u aplikaciji.
Upravljajuciproizvodom s appDrive odredite radno
podrucje okruzujuci ga u smjeru kazaljke nasatui
dodavajuci putne tocke na kartu u aplikaciji.
Upravljajuciproizvodom s appDrive odredite zabranjene
zone okruzujuciih u smjeru suprotnom od kazaljke na
satuidodavajuci putne tocke na kartu u aplikaciji.
Odredite transportnu stazu tako da zapoc¢nete rad u
radnom podrucju i upravljate proizvodom uz appDrive te
na kartu u aplikaciji dodate putne tocke. Prilikom
spremanja transportne staze ona je povezana s mjestom
pristajanja.

Odaberite mjesto odrzavanjaiizradite stazu do stanice
za punjenje. Zapocnite na mjestu odrzavanja i upravljajte
proizvodom uz appDrive te na kartu u aplikaciji dodajte
vazna mjesta. Put do stanice za punjenje povezan je s
mjestom pristajanja kad spremite mjesto odrzavanja.

U aplikaciji prilagodite raspored i postavke za robotsku
kosilicu.

Vise informacija potraZite korisnickom priruéniku
za referentnu stanicu i korisnickom prirucniku za
robotsku kosilicu.
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A Mpernep Ha cuctemara

CEROA™ e kocauka-poboT 3a TpeBa, KOSITO BK/1H0UBA
3aQBWXBaLL MOAYN M KocueH anapart. Cxemata Ha
AOBWXEHWe Ha NpoayKTa e CMCTeMaTuyHa 3a e(beKTVIBHO
KOCEHe Ha rosiemMu nnotuy. lNpoayKTsT M3nosn3ea
TexHonoruata EPOS (onepaunoHHa cuctema 3a To4HO
MO3ULIMOHUPAHE) ChC CATEIUTHU CUTHASIU 33 HABUTaLms
W HAMa Hy>Xa 0T rpaHUYHU eNTeKTPUYECKU MPOBOAHULIN.

Cuctemata ce cbCTOM OT KOCAYKa-poboT, 3apexaalla
CTaHums 1 6a3oBa cTaHums. Kocaukata poboT 1
6a3oBaTa CTaHUMs NoslyYaBat caTesIMTHU CUTHa M 3a
no3uuMoHupaHe. basoBaTa CTaHLMs € HeMoABWXHA U
“3npalla AaHHU 32 KOPeKLMs KbM KocaukaTa poboT, 3a
[1a NoJ1yYu TOYHA NO3MLIMS 3a KocaykaTa poboT.
PaboTHaTa nnow e cb3gageHa BUPTYasiHo B
npuoxeHue ype3 pabota c NpoaykTa u fobaBsHe Ha
TOYKM OT MapLUpyTa, 3a [la Ce Cb3fafe kapTa B AafeHo
NMPUNOXeHHe.

HaBVIFaLlVIOHHVI catesimTun
CatenuTHu curHanm

ba3oBa cTaHuus

[laHHW 32 KopeKLys
3apexaaliia cTaHums
BupTyanHa rpanuua

30Ha, B KOSITO [1a He Ce HaB/M3a
PaboTHa 30Ha

Mo6uHo ycTponcTBO

10. Touka Ha 3apexaaHe

1. TpaHcnopTeH Nt

12. Kocauka pobot

13. Toyka Ha TexHMYeCKo 06CyXBaHe

©COENOTAWN

3a Li/I0CTHO MHCTaNMpaHe Ha kapTaTta ca HeobXoauMu
paboTHa n/ioLL M 3apex aallla cTaHums. PabotHaTa noly,
€ 30Ha, B KOATO NPOAYKTbT MOXe Aa paﬁOTVI M naaKocu
TpeBaTa aBTOMaTU4HO. PaboTHaTa 30Ha ce onpeaens ot
BUPTYasIHW rpaHnum. 3apexaallata CTaHUmus Moxe fAa
6be nocTaBeHa B paboTHaTa noL v 67130 oo
paboTHaTa nsoLL, KaTo e CBbP3aHa C Hero ¢ TPaHCMopTeH
MbT. TpchnopTvaT MbT € onpeaesieH Nt Mexay
TOYKaTa Ha 3apexaaHe u pabotHata nnoL. [poayKTsT
MOXe Oa paﬁom ABTOMATUYHO MO TO3U M'bT, HO HE KOCU
TpeBa. Moxe Aa ce cb3fanar 30HU, B KOUTO Aia He ce
HaBJIN3a, ako Ma NJI0LLK, B KOUTO NPOAYKT BT HE MOXe [a
paboTu. 30HaTa, B KOSITO HEe MOXe [1a Ce B/In3a, ce
onpenens oT BUpTyanHu rpaHuuy. Toukata 3a
TEXHUYECKO 06C/TyXBaHe e onpenesieHo MACTO, KbAETO

MPOAYKTLT MOXE [1a Ce MapKu1pa.

B B13MOXHOCT 3a CBbp3BaHe

a. [Mpunoxenuneto Automower® Connect ce nanon3ea 3a
HaCTPOWKM M exxefHEBHA paboTa C NPoAyKTa.

b. HusqvarnaFleet Services™ e pelueHue B 0611aK, KOETO
[1aBa Ha TbProBCKMsS MEHUAX P Ha aBTOMOBUHUS MapK
aKTyasieH norsief BbpXy BCUYKM NpoayKTu. To ce
npeasara KakTo KaTo yebycriyra, Taka u kaTo
MpUII0XeHMe.

C WHcTanupaxe

basoBara cTaHuus M KocaukaTa p060T Ce HyX[OanaT oT
693I'IpeI'IFITCTBeH u3rnen Kbm HebeTo, 3a 4a Morat ia
pa6OTFIT HagexaHo 6e3 NnpeKkbCBaHe.

1. MHcTtanupaitte npunoxenneto Automower® Connect u
npunoxeHueto Husqvarna Fleet Services™ Ha Bawweto
MOGWITHO YCTPOICTBO. M3Ternete npunoxeHusTa ot App
Store unu Google Play.

2. VHcTanupaHe Ha 6a3oBaTa cTaHums. HanpaeeTe cnpaBka

C PbKOBOZACTBOTO 3a ONepaTopa 3a 6a3oBaTa CTaHUms.

WNHcTanupaHe Ha 3apexaaliaTa CTaHuus.

3akpeneTe KOCU/HKSA anapat KbM 3afBWXBALLMsS MOZY.

5. CpoBoete KocaukaTta poboT ¢ npunoxeHueTo. N3sbpLiete
OCHOBHATa HaCcTPOIiKa B MPUIOXEHMETO, 3a 1 CABOUTE
KocaukaTa-poboT 3a MopaBa c 6a3oBaTa CTaHLMs 1
3apexJallarta cTaHuus.

6. Onpepnenerte paboTHaTa noLL, KaTo ABUXMUTE NPOAYKTA
M0 YaCcoBHWKOBATa cTperika ¢ appDrive okono paboTHaTa
nnouwi fobaBsTe TOUKM OT MapLLpyTa Ha KapTaTa B
MPUIOXEHMETO.

7. OnpepeneTe 30HUTE, B KOUTO 1a He CE HABMN3a, KaTo
LBWXMTe NpoyKTa 06paTHO Ha YaCOBHUKOBATA CTPEIKA
c appDrive 0kono 3o0HaTa, B KOSTO 1a HE Ce HaB/U3a, U
[06aBsTe TOUKM OT MapLUPyTa Ha KapTaTa B
MPUIOXEHMETO.

8. Onpepnenerte TpaHCMOPTHUS MBT, KATO 3aMOYHETE OT
paboTHaTa noL, ABMXUTE NpoAykKTa ¢ appDrive n
[06aBsTe TOUKM OT MapLUPyTa Ha KapTaTa B
npunoxeHueto. Korato 3anuceate TPAHCMOPTHMUS MbT,
TOM € CBBbP3aH C TOUKATa Ha 3apexaaHe.

9. Onpepnenete Toukata 3a TEXHUYECKO 06CyXBaHe 1
Cb3AaiTe MbT 40 3apexjallata CTaHuus. 3anoyHeTe OT
TOUKaTa 3a TEXHUYECKO 06CITYXBaHE U ABUXETE
npoaykTa ¢ appDrive, 3a fa nobaBuTe TOUKM OT
MapLUpyTa Ha KapTaTa B MpUIoXeHueTo. [bTaT 0o
3apex/allaTta CTaHuus e CBbP3aH C TouKaTa Ha
3apex/aHe, KoraTo 3anucBaTe ToukaTa 3a TEXHUYECKO
o6cnyxBaHe.

10. M3non3BaiTe NpUnoXeHUETO, 3a Aa Kopurmparte
pasnucaHWeTo U HaCTPOKUTE 3a KocaukaTa po6or.

> w

3a noBeye MHhopmaums NpoyeTeTe pLKOBOACTBOTO 3
oneparopa 3a 6a3oBaTa CTaHUM1A ¥ PKOBOACTBOTO 3a
oneparopa 3a Kocaykarta po6or.



QUICK GUIDE

A System overview
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CEROA™ is a robotic lawn mower that contains a drive
unit and a cutting deck. The movement pattern of the
product is systematic to efficiently cut large areas. The
product is using the EPOS (Exact Positioning Operating
System) technology with satellite signals for navigation
and there is no need for boundary wires.

The system contains a robotic lawn mower, a charging
station and a reference station. The robotic lawn mower
and the reference station receive satellite signals for
positioning. The reference station is stationary and
sends correction data to the robotic lawn mower to get
an accurate position for the robotic lawn mower. The
work area is made virtually in an app by operating the
product and adding waypoints to make a map in an app.

Navigation satellites
Satellite signals
Reference station
Correction data
Charging station
Virtual boundary
Stay-out zone

Work area

Mobile device

. Docking point

Transport Path
Robotic lawn mower

. Maintenance point

For a complete map installation a work area and a
charging station are necessary. A work areais an area
where the product can operate and cut grass
automatically. A work area is specified by virtual
boundaries. The charging station can be put in the work
area or near the work area thatis connected to it with a
transport path. A transport path is a specified path
between the docking point and a work area. The product
can operate automatically in this path, but does not cut
grass. Stay-out zones can be made if there are areas
where the product is not allowed to operate. A stay-out
zone is specified by virtual boundaries. A maintenance
pointis a specified position where the product can be

parked at.

B Connectivity

a.

Automower® Connect app is used for settings and daily
operation of the product.

Husqvarna Fleet Services™ is a cloud solution that gives
the commercial fleet manager an updated overview of all
the products. This is available both as a web service and
asanapp.

C Installation
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The reference station and the robotic lawn mower need
unimpeded sky view to be able to operate reliable
without stops.

Install the Automower® Connect app and Husgvarna Fleet
Services™ app to your mobile device. Download the apps
from App Store or Google play.

Installthe reference station. Refer to Operator's manual for
the reference station.

Install the charging station.

Attach the cutting deck to the drive unit.

Pair the robotic lawn mower with the app. Do the basic
setting in the app to pair the robotic lawn mower with the
reference station and the charging station.

Specify the work area by operating the product clockwise
with appDrive around the work area and adding
waypoints on the map in the app.

Specify the stay-out zones by operating the product
counterclockwise with appDrive around the stay out zone
and adding waypoints on the map in the app.

Specify the transport path by starting in the work area and
operate the product with appDrive and adding waypoints
onthe mapinan app. When saving the transport pathiitis
connected to the docking point.

Specify the maintenance point and make a path to the
charging station. Start at the maintenance point and
operate the product with appDrive to add waypoints on
the mapin the app. The path to the charging station is
connected to the docking point when you save the
maintenance point.

Use the app to adjust the schedule and the settings for the
robotic lawn mower.

For more information, read the Operator's manual
for the reference station and the Operator's
manual for the robotic lawn mower.
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LED indikatori statusa / LED indikatori statusa / CeBetogmonHu unomkartopu 3a cberosiiue / LED status indicators

Robotska kosacica

Robotska kosilica za travu

Kocauka po6or

Robotic lawn mower

Postojano zeleno svetlo
U radu

Postojano zeleno svjetlo
U pogonu

3eneHa NocTosiHHA CBETIMHA
Pa6otn

Green constant light \

In operation

Zeleno svetlo trepce
Pauzirana

Zeleno trepcéuce svjetlo
Pauzirana

3eneHa muraua cBetnmMHa
B naysa

Green flashing light
Paused

Trepcuce crveno svetlo
Greska

Crveno trepcuce svjetlo
Pogreska

YepBeHa Murawa cBeT/imHa
lpelka

Red flashing light
Error

Postojano Zuto svetlo
Zaustavljena

Postojano Zuto svjetlo
Zaustavljena

XvnTa nocrosiHHa cBETIMHA
CnpsiHa

Yellow constant light
Stopped

Trepcuce Zuto svetlo
Ceka se na PIN kd.

Zuto treptece svjetlo
Cekanije na PIN kod

)XbnTta murawa ceetnuHa
M3uakBaHe Ha MyeH
MAEeHTUdMKALMOHEeH Homep

Yellow flashing light
Waiting for PIN code

Postojano plavo svetlo
Parkiranje/povezivanje putem
Bluetooth®-a

Postojano plavo svjetlo
Parkiranje / povezana s Bluetooth®

CWHSA NOCTOSIHHA CBET/IMHA
MapkupaHe/cBbp3aHa ¢ Bluetooth®

Blue constant light ®
Parking/Connected with Bluetooth

Trepcuce plavo svetlo
Punjenje

Plavo trepcuce svjetlo
Punjenje

CvHs nyncupaiia cBeTnMHa
3apexpnaHe

Blue pulsating light
Charging

Trepcuce plavo svetlo
Parkirana / Aktivno uparivanje putem
Bluetooth®-a

Plavo treperece svjetlo
Parkiranje / aktivno uparivanje s
Bluetooth®

CWHS MUraia cBeTNMHa
lMapk1paHa/akTMBHO CBOSIBAHE C
Bluetooth®

Blue flashing light
Parked/Bluetooth ~ pairing active

Postojano belo svetlo
Rezim appDrive

Postojano bijelo svjetlo
Nacin rada s appDrive

Bsana noctosHHa cBeTIMHA
Pexum appDrive

White constant light
appDrive mode

Trepcuce belo svetlo
Isklju¢ivanje / U toku je instalacija
firmvera

Bijelo trepcuce svjetlo
Isklju¢ivanje/instaliranje ugradenog
softvera je u tijeku

bana nyncupaiua cetiHa
N3kntouBaHe/WHCTaNMpaHeTo Ha
hbpMyepa Npoab/ixaBa

White pulsating light
Switching off/Firmware installation
ongoing

Trepcuce belo svetlo
Potrebno je azuriranje firmvera

Bijelo trepcuce svjetlo
Nuzno je aZurirati ugradeni softver

bsana Murawa ceetnmHa
Heobxoamnma e akTyanusauus Ha
bpMyepa

White flashing light
Firmware update required

Referentna stanica

Referentnu stanicu

ba3soBa cTaHuus

Reference station

Postojano zeleno svetlo
Uradu

Postojano zeleno svjetlo
U pogonu

3eneHa NocTosiHHA CBET/IMHA
Pa6otn

Green constant light N\
In operation

Trepcuce zeleno svetlo
Pokretanje

Zeleno trepcuce svjetlo
Pokretanje

3eneHa nyncupalua cBeTNIMHa
CrapTupaHe

Green pulsating light
Startup

J

punjenje

Pogreska na anteni stanice za
punjenje

[peluka B aHTEHaTa Ha 3apexaallaTta
CTaHuusa

«', Trepcuce crveno svetlo Crveno trepcuce svjetlo YepseHa Muraiua cBeT/iMHa Red flashing light
'o?.' Greska Pogreska lpeluka Error
N (0)0 Trepcuce belo svetlo Bijelo trepcuce svjetlo Bbsana murawa ceetnmHa White flashing light
27e  Potrebno je azuriranje firmvera Nuzno je azurirati ugradeni softver Heobxoouma e akTyanusauus Ha Firmware update required
\ dhbpmyepa
Stanica za punjenje Stanica za punjenje 3apexpaalua craHums Charging station
/ Postojano zeleno svetlo Postojano zeleno svjetlo 3eneHa NocTosiHHA CBET/IMHA Green constant light \
Dobar signal stanice za punjenje Dobar signal stanice za punjenje [o6bp curHan ot 3apexaallara Good charging station signal
CcTaHums
Zeleno svetlo trepce Zeleno trepcéuce svjetlo 3eneHa Murawa cBeT/IMHa Green flashing light
Rezim ECO ECO natin rada Pexxum ECO ECO mode
v, Trepcuce crveno svetlo Crveno trepcuce svjetlo YepseHa muralua cBetnuHa Red flashing light
y .,' Greska u vezi sa antenom stanice za

Error in the charging station's antenna

Postojano crveno svetlo
Greska

Postojano crveno svjetlo
Pogreska

YepBeHa nocTosiHHa CBETNMHA
Ipelwka

Red constant light
Error

J
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