Kurzanleitung Kress

Rasenroboter Demmelhuber

Fiir RTKn- und EyePilot-Modelle
Version 2.0 - Stand: 19. Mai 2026

Modellunterschied auf einen Blick

RTKn-Modell EyePilot-Modell
Erkennen am RTK-Antennenkopf oben auf dem Maher Kamera vorn am Maher
PIN-Code AAAA 0000
Tasten 8 Tasten (4 mit Doppelbelegung 3 Tasten (alle
Pfeil/Buchstabe) Doppelbelegung)
Befehle (START+OK, identisch identisch
HAUS +OK)
Ausfiihrungsdauer Befehl ca. 15 Sek — nicht doppelt driicken!

RTKn-Modelle gibt es in zwei Varianten: KR1.. (privater Bereich) und KR2.. (kommerzieller Bereich).
EyePilot-Modelle beginnen mit KR2... Die Modellnummer allein ist daher nicht eindeutig —
entscheidend ist: RTK-Antennenkopf oben (RTKn) oder Kamera vorn (EyePilot).

Die Bedienung ist sonst zu 95 % identisch.

Tasten am Maher

RTKn — 8 Tasten (4 mit Doppelbelegung) EyePilot — 3 Tasten (alle Doppelbelegung)

Start e | START /1

Kurvenpfeil | = zurlck e | HAUS /!
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Zusatzlich bei beiden Modellen: An/Aus-Schalter und rote STOP-Taste.



Was kann die EyePilot-Kamera?

Die EyePilot-Modelle sind zusatzlich zum GPS mit einer Kamera ausgestattet. Daraus ergeben sich zwei
wesentliche Vorteile:

1. Zentimetergenaue Positionsberechnung

Ausgehend vom GPS-Referenzpunkt erkennt die Kamera die tatsachliche Bewegung des Mahers (vorwarts,
ruckwarts, seitwarts) und nutzt sie zur Positionsberechnung. Ergebnis: deutlich prazisere Navigation als mit
GPS allein.

2. Objekterkennung — schonen oder mahen

Die Kamera unterscheidet zwischen Objekten, die geschont werden sollen, und Flachen, die geméaht
werden sollen:

Schonen Mahen

Tiere, Spielzeug, Nutzpflanzen, Baume Gras, Unkraut

Stereo-Kamera — noch dichter am Hindernis

GroBere EyePilot-Modelle sind mit einer Stereo-Kamera ausgestattet. Sie funktioniert wie das
menschliche Auge: Entfernungen werden bereits im Stand zuverlassig erkannt — der Maher muss sich
daflr nicht erst bewegen.

Ergebnis: Der Maher fahrt dichter an Hindernisse heran und maht Kanten an Baumen, Beeten und
Pflanzklbeln noch sauberer aus.

Hingende Aste werden erkannt — Maher umfihrt sie

Die Kamera erkennt hangende Aste bis ca. 50 cm iiber dem Boden als Hindernis und umfihrt sie
automatisch.

Wichtig fiir saubere Kanten: Damit der Maher ndher an den Stamm bzw. das Zentrum der
Pflanze heranfahren kann, missen die Aste entsprechend zuriickgeschnitten sein. Andernfalls bleibt
rund um Baume und Straucher ein groBerer Bereich ungemaht.

Laufende Kantenkartierung — der Maher wird mit jeder Fahrt besser

Bei jedem Mahvorgang vermisst die EyePilot-Kamera die AuBenkanten der Mahflache und die Kanten
der Sperrflachen neu. Mit jeder Fahrt tastet sich der Maher dabei etwas weiter nach auBBen an die
kartierte Kante heran — die Flache wird Gber mehrere Durchgange zunehmend sauberer und
vollstandiger ausgemaht.

Auffallig bei den ersten Fahrten: An den Kanten schwenkt der Maher nach links und rechts. So
erfasst die Kamera die Umgebung moglichst vollstandig. Das ist normales Verhalten der Vermessung
— kein Fehler.



Die Erkennung funktioniert prinzipiell bereits sehr gut. Bei der Feinunterscheidung zwischen einzelnen
Pflanzen und verschiedenen Untergriinden (z. B. beschadigte Grasnarbe, verdorrtes Gras) gibt es noch
Optimierungspotenzial — daran wird aktuell gearbeitet.

¢ Gepflegte Flachen: bereits sehr gute Ergebnisse.

¢ Neue Flachen / noch unregelmaBiger Bestand: dauert etwas langer, bis das Bild gleichmaBig wird.
Die Software wird durch die gesammelten Erfahrungen und Daten kontinuierlich verbessert — lhr
Maher wird mit der Zeit immer besser.

Wann ist der Mdher betriebsbereit?

Nach dem Einschalten braucht der Maher 1-2 Min, bis er vollstdandig hochgefahren und mit dem
RTK-/Mobilfunknetz verbunden ist. Erst dann Befehle ausfiihren.

Rechte LED am RTK-Antennenkopf leuchtet Mobilfunksymbol oben links im Display
dauerhaft griin. leuchtet dauerhaft, im Display lauft , idle”
durch.

GPS-/RTK-Signal — wann wird es gebraucht?

Zum Starten benétigen beide Modelle direkt nach dem Verlassen der Ladestation ein gutes GPS-/RTK-
Signal, um ihre Position zu bestimmen.

Ist die absolute Position im weltweiten Bendtigt das GPS-/RTK-Signal durchgehend.
Koordinatensystem einmal festgestellt, ist das Im Garten ist es in der Regel ausreichend
Signal fir den weiteren Mahvorgang praktisch vorhanden. Fehlt es an einer Stelle, versucht
nicht mehr relevant — die Kamera der Maher bis zu ca. 30 Sekunden lang
Ubernimmt die genaue Positionsbestimmung. selbststandig, eine Position mit ausreichendem

Signal zu finden.

Reaktivierung nach Storung

(z. B. kein RTK-Signal, festgefahren, auBerhalb Begrenzung)



O

WhatsApp: 037207 99700
Direkter Link:

QR-Code mit dem Smartphone scannen — éffnet WhatsApp direkt mit unserer Nummer.

.

Hinweis: Der Roboter ist nicht selbstlernend. Wir brauchen das Foto, um die Kartierung anzupassen
und den Fehler zukilinftig zu vermeiden.

e Nach ca. 20 Min schaltet sich der Maher automatisch ab.
e Maher in eine offene Stelle der Mahflache stellen.
e Wenn aus: einschalten und PIN eingeben (RTKn: AAAA / EyePilot: 0000).

e Warten, bis er vollstandig betriebsbereit ist (sieche Indikatoren oben).

e Maher zeigt die letzte Fehlermeldung.
¢ Nur wenn das Display dazu auffordert: dricken.

e Wichtig: nur einmal driicken — und nur bei Aufforderung.

¢ An gleicher Stelle weitermahen: [ START ] + [ oK ]

e Heim fahren & nach Zeitplan weiter: +

¢ Manuelles Andocken: siehe nachster Abschnitt

A Achtung beim Mehrfachdruck:

o 2x [ START] + [ oK ] = zeitplanunabhangiges 24/7-Mahen (lauft bis Abschluss oder neuer Befehl)

o 3x [ START] + [ OK ] = Kantenschnitt fur alle Zonen

Hinweis: Jeder Befehl dauert ca. 15 Sek — bitte abwarten, nicht doppelt driicken.

Manuelles Andocken an die Ladestation

1. Maher auBBerhalb der Ladestation einschalten.
2. PIN AAAA eingeben, vollstandig hochfahren lassen (LED am RTK-Kopf grin).
3. Maher von hinten in die Ladestation schieben.

4. Sobald Strom Uber die Ladekontakte flieBt, werden alle Fehlermeldungen automatisch zurlickgesetzt.

Maher ladt voll und setzt den Mahplan automatisch fort.


https://wa.me/493720799700

EyePilot

1. Maher einschalten und PIN 0000 eingeben.
2. Vollstandig hochfahren lassen (Mobilfunksymbol leuchtet, ,idle" im Display).

3. Maher von vorn an die Ladestation ansetzen und einschieben.

Empfehlung: Statt manuell andocken besser + driicken — der Maher fahrt

selbststandig heim. Das ist sicherer und vermeidet Fehler beim Andockvorgang.

A GroBflachenmaher KR23X

Manuelles Andocken NICHT maglich! Die Ladespannung der Station ist so hoch, dass falsches
Andocken zum Defekt fuhrt.

GroBflachenmaher missen immer selbststandig zur Ladestation fahren. Sie identifizieren sich per
Bluetooth — erst dann wird die Ladespannung freigeschaltet.

Maher pausieren (um Rasenfldche zu nutzen)

1. Rote STOP-Taste driicken — Maher halt an.

2. + dricken — Maher fahrt zur Ladestation.

— Zur nachsten Startzeit im Zeitplan setzt der Maher die Arbeit automatisch fort.

Zeitplan & Mahfrequenz

Zeitplan - wann darf gemaht werden?
Der Zeitplan gibt nur den moglichen Zeitraum frei — nicht die tatsachliche Mahdauer.

— Sperren Sie im Zeitplan nur die Zeiten, in denen die Flache anderweitig genutzt wird (Kinder,
Veranstaltungen, Gaste).

Mahfrequenz - wie oft pro Zone?

Nach jedem abgeschlossenen Mahvorgang (inkl. Randschnitt) pausiert die Zone fir die eingestellte Anzahl

Tage.
Bedingung Empfehlung
Standard alle 3 Tage
Trockenes Wetter / wenig Wachstum alle 7 Tage
Sehr starkes Wachstum alle 2 Tage

A Bei mehreren Zonen: Frequenz nicht zu kurz wahlen. Sonst startet der Maher taglich neu bei
Zone 1 und erreicht Zone 4 oder 5 nie. Die Frequenz muss langer sein als die Zeit, die der Maher
realistisch fur alle Zonen braucht (bei Regen oder Unterbrechungen entsprechend mehr).



i Hinweis EyePilot: Die Frequenz-Einstellung wird derzeit noch programmiert.

Randabstand — wie nah maht der Maher an die Kante?

Ein schmaler Streifen direkt an der Kante bleibt technisch bedingt stehen. Wie breit dieser ist, hangt vom
Modell ab:

¢ Ebene Kanten (z. B. flache Beeteinfassung, e Modelle mit Stereo-Kamera fahren
Wegplatten): werden komplett iiberfahren besonders dicht heran — Randabstand nur
— hier bleibt nichts stehen. ca. 10 cm.

¢ Normale Kanten: Randabstand ca. 30 cm. e Modelle mit Mono-Kamera: ca. 30 cm.

e Stark verschattete Hausecken: ca. 50 cm.

Hinweis: Die EyePilot-Kamera erkennt auch Blatter und Aste als Hindernis. An Hecken, Strauchern
und Uberhdangendem Bewuchs halt der Maher daher entsprechend mehr Abstand — fiir einen
randnahen Schnitt den Bewuchs zurlickschneiden.

Enge Passagen

Beide Modelle (RTKn und EyePilot) brauchen fiir eine sichere Durchfahrt nur ca. 100 cm Breite. Die Maher
sind dabei so wendig, dass sie selbst in solchen Engstellen noch vor Gegenstanden oder Tieren
ausweichen oder bei Bedarf wenden konnen.

Hinweis: Achten Sie darauf, dass hereinwachsende Aste oder Pflanzen die Passage nicht zusatzlich
verengen — bei Bedarf zurlickschneiden, damit die ca. 100 cm frei bleiben.

Intelligenter Kantenschnitt (EyePilot) — derzeit nicht nutzen

Die Funktion ,Intelligenter Kantenschnitt" (Mahroboter fahrt so weit wie moglich tber die kartierte Linie
hinaus) wird aktuell noch programmiert.

Unsere Empfehlung: derzeit nicht aktivieren. Im jetzigen Entwicklungsstand kann der Maher
Nutzpflanzen beschadigen oder zu weit aus der Flache fahren.

A Absturzgefahr an Mauern und erh6hten Kanten!

Befindet sich in der Mdhzone eine Mauer, ein Hochbeet oder eine erhohte Kante, auf der der
Maher oben entlangfahrt, darf der intelligente Kantenschnitt niemals aktiviert sein. Die Kamera
erkennt den Absturz nach unten nicht — der Maher kann Uber die Kante hinunterfahren.




A Versteckte Aktivierung beim Start liber die RTK-App!

Wird der Maher tber die RTK-App ,gestartet”, ist der intelligente Kantenschnitt automatisch
aktiviert. Das ist nicht sichtbar — der Maher kann dadurch unbemerkt eine Mauer hinunterfahren.

Wenn ein manueller Start liber die App nétig ist: Melden Sie sich einmalig in der Kress Fleet App an.
Ihr Kundenkonto erhalt dadurch automatisch erweiterte Rechte. In der Kress Fleet App lasst sich der
intelligente Kantenschnitt beim Start dann gezielt aktivieren bzw. deaktivieren.

Wir informieren Sie, sobald die Funktion regular freigegeben ist.

Haufige Fragen

Im Maher ist eine Regenverzogerung eingestellt. Diese Verzogerungszeit beginnt erst zu laufen,
nachdem der Regensensor vollstindig abgetrocknet ist. Erst nach Ablauf der Verzégerung nimmt der
Maher die Arbeit wieder auf.

Geduld — auch bei trockenem Wetter kann es noch eine Weile dauern, bis der Maher startet.

Bei Regen oder stark nassem Gras entstehen auf Halmen, Pflitzen und feuchten Flachen Spiegelungen
und Reflexionen, die die Kamera nicht zuverlassig auswerten kann. Wird die Bildinterpretation so
schlecht, dass der Maher seine Position nicht mehr eindeutig anhand der Kamera berechnen kann, meldet
er ,Kamerafehler"”, unterbricht den Mahvorgang und fahrt zur Ladestation zurtck.

Das ist kein Defekt an der Kamera — viele Kunden vermuten zunachst einen Schaden. Zur
nachsten regularen Startzeit im Zeitplan nimmt der Maher seine Arbeit automatisch wieder auf.

Das ist richtig so — kein Fehler. Der RTKn-Maher arbeitet jede Zone nur im Rhythmus der hinterlegten
Mahfrequenz ab, nicht an jedem Tag, an dem der Zeitplan eine Mahzeit freigibt.

Beispiel: Eine Zone wird Montag fertig gemaht und hat die Frequenz ,,alle 3 Tage”. Dann wird diese
Flache Dienstag und Mittwoch nicht gemaht — friihestens wieder am Donnerstag.

Merksatz: Der Zeitplan gibt nur den erlaubten Zeitraum frei. Die Frequenz bestimmt, wie oft
tatsachlich gemaht wird. (Siehe Abschnitt ,Zeitplan & Mahfrequenz".)

Kein Defekt. Im Arbeitsmodus nach Zeitplan wirde der Maher um 18:00 Uhr aufhdren. Er wurde hier aber
manuell gestartet — (iber den Play-Button in der App oder mit 2x | START | + | OK | am Gerat.

Einen manuell ausgeldsten Befehl fiihrt der Maher so lange aus, bis er einen neuen Befehl erhalt (per
App oder am Gerat) oder eine Startzeit aus dem Zeitplan greift — auch dann, wenn die Arbeit
zwischendurch z. B. durch Regen unterbrochen wurde.



Lésung: Maher per + heimschicken — er startet zur nachsten Startzeit im Zeitplan

automatisch.

Haufige Fehler bei RTKn — ,Nicht erreichbare Ladestation”

Diese Fehlermeldung erscheint immer gleich, hat aber drei verschiedene Ursachen:

Ursache: Ladekontakte ohne Strom (Steckdose ausgesteckt oder Zeitschaltuhr).
Losung: Die Ladestation muss permanent mit Strom versorgt sein.

Ursache: Bei der 360°-Drehung wurde das Magnetband vom Sensor nicht erkannt.
Losung: Eingewachsenes Magnetband leicht anheben, damit es wieder erkannt wird.

Ursache: Ladekontakte ohne Strom (siehe 1.).
Lésung: Dauerhafte Stromversorgung sicherstellen.

Bei weiteren Fragen oder zur Unterstlitzung stehen wir lhnen jederzeit gerne zur Verfliigung!

(z. B. Foto einer Storung): .
037207 9970-200 «
Mo—-Fr 10:00-18:00 Uhr ¢ Sa 9:00-13:00 Uhr



https://wa.me/493720799700
mailto:kress@demmelhuber.net

