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WARNING –
Read user instructions before operating the machine.

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

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

WARNING –
Do not ride on the machine.
Do not touch rotating blade.

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

Class Ⅲ

Before charging, read the instructions.

Direct current

Class Ⅱ

To ensure the safe operation of this device in networked environments, the following information is provided:
This device is equipped with multiple network communication capabilities, including an Ethernet port (RJ-45), 
a Wi-Fi wireless communication module, and a USB debugging interface. Upon startup, the following network 
services are enabled by default:
•  Web Configuration Service (HTTP/HTTPS): Listens on port 80 (HTTP) and port 443 (HTTPS) for local 
configuration and status monitoring. To prevent information leakage, it is recommended to disable the HTTP 
service immediately after installation, enable only HTTPS, and deploy a trusted TLS certificate.
•  Device Broadcasting (mDNS/SSDP): Used for automatic discovery by broadcasting device information 
within the local area network (LAN). If not required, it is recommended to disable these services to reduce the 
risk of being scanned.
•  USB Interface: Used for local firmware upgrades and log extraction. When debug mode is enabled, it may 
expose system file access permissions. It is recommended to restrict use to authorized personnel only and 
disable this interface when the device is not under maintenance.
For detailed configuration procedures, please refer to the Preparation for First Use section.

Network Security Notice
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Name Description

LiDAR

Obtains environmental information and facilitates the robot's positioning, obstacle 
avoidance and sensing of water and dirt. 
Detection range (at 100 klx): 40 m at 10% reflectivity; 70 m at 80% reflectivity 
Field of view: 360° (horizontal) × 59° (vertical)

Front 
Camera

Detects obstacles, lawn boundaries, and human presence.  
Angle of view: 89° (horizontal), 58° (vertical), 97° (diagonal) 
Resolution: 2 MP

GPS The robot has a built-in GPS function. You can track the robot's realtime location in 
Google Maps via the app.
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LED Indicator Light Colour Meaning

Blinking/solid red

1. There is an issue with the charging station (such as a problem with 
the charging current or voltage).

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

Solid blue The charging station has power. 
The robot is not in the charging station.

Blinking green The robot is charging in the charging station.

Solid green The robot is fully charged at the station / outside the charging 
hours.

5

4
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Icon Status

Battery level (Shows the current battery level.)

Charging (The robot successfully docks in the charging station.)

Bluetooth (The robot is connected to the app via Bluetooth.)

Wi-Fi (The robot is connected to the app via a Wi-Fi network.)

Link service (Link service is activated.)

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

Controls

Button Function

Power To turn on/off the robot, press and hold the    button for 2 seconds. Ensure it is 
outside the charging station.

Start To start all-area mowing or resume paused tasks, press the    button, then close the 
cover in 5 seconds. The task will be canceled if the cover is not closed in 5 seconds.

Home 
To send the robot back to the charging station to charge, press the  button, then 
close the cover in 5 seconds. The task will be canceled if the cover is not closed in 
5 seconds.

Back To navigate up one level in the menu, press the    button.



EN15

Knob

To confirm the selection in the menus, press the knob.

To enable Bluetooth pairing mode, press and hold the knob for 3 seconds.

To navigate through the menu, turn the knob clockwise/anticlockwise.

Start + Back To factory reset the robot, press and hold the    button and the    button together 
for 3 seconds. The PIN code will not be erased.

Home + Back Press and hold  button and  button together for 3 seconds to enter the About 
page in Settings. The About page will disappear in 5 seconds.

Knob + Back To reset the PIN code, press and hold the knob and the  button together for 3 
seconds.

Stop Press the Stop button to open the top cover and stop the robot. PIN code must be 
entered on the control panel to resume the operation.
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2s

Colour Meaning

Solid red

1. The robot is on standby.

2. The robot is performing a task or is paused.

3. The battery is fully charged (The brightness is lower than when 
fully charged).

4. The robot is docked with the charging station and charging.

Scrolling The robot has docked with the charging station.

Breathing red

1. The robot is on patrol.

2. Real-time video from the front camera is displayed via the app.

3. The robot is advancing towards the designated location.

Blinking red The robot has encountered a malfunction during the task.

Center-out wave The robot is powering on.

2
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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＞5.5cm
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Add map
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Part Replacement Frequency

Blades Every 6-8 weeks or sooner
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Issue Cause Solution

The robot is not 
connected to the app.

1. The robot is not within 
Wi-Fi signal coverage or 
Bluetooth range.
2. The robot is turned off or 
is restarting.

1. Check if the robot has completed the process 
of turning on.
2. Check if the router is working properly.
3. Move closer to the robot to establish a 
Bluetooth connection.

Robot lifted. The wheel is not on the 
ground.

1. Put the robot back on flat ground.
2. Enter the PIN code on the robot and confirm.
3. The robot can't cross objects higher than 5.5 
cm. Please keep the ground even where it is 
working.

Robot tilted. The robot tilts more than 
37°. 

1. Put the robot back on flat ground.
2. Enter the PIN code on the robot and confirm.
3. The robot cannot climb slopes greater than 
80%(38°).

Robot trapped. The robot is trapped and 
fails to get out.

1. Remove the surrounding obstacles and then 
retry.
2. Manually move the robot to a flat and open 
place inside the map and try starting the task 
again. If you continue to encounter this problem, 
please retry after the robot is in the charging 
station.
3. Check if there are holes in the ground. Fill in the 
holes before mowing to prevent the robot from 
being trapped.
4. Check if the surrounding grass is taller than 10 
cm. You can adjust the obstacle avoidance height 
or use a push mower to mow the lawn in advance 
to prevent the robot from being trapped.
5. If the robot is often trapped in this location, you 
can set it as a no-go zone.

Left and right front 
wheels, left and 
right rear wheels 
malfunction.

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

1. Clean the rear wheels and then retry.
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Blade disc can't rotate.
The blade disc cannot rotate 
normally or the cutting 
motor has a problem.

1. Clean the blade disc and then retry.
2. Check if the surrounding grass is taller than 
10 cm. You can use a push mower to mow the 
lawn in advance to prevent the blade disc from 
being blocked by tall grass.
3. Check if there is water under the blade disc. 
If there is any, move the robot to a dry place 
and then retry.
4. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot.
5. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

The blade disc fails to 
move up or down.

The blade disc fails to move 
up or down.

1. Clean the blade disc and then retry.
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.
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Issue Cause Solution

The blade disc cannot 
move to the side.

The blade disc cannot move 
to the side.

1. Clean the cutting system and remove any 
debris or foreign objects.
2. If you continue to encounter this error, you 
can disable the EdgeMaster™ function first.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Bumper error. The front bumper sensor is 
constantly triggered.

1. Check if the robot is trapped somewhere.
2. Gently tap the bumper and make sure it 
bounces back.
3. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot.
4. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Charging error.

The robot docks in the 
charging station, but the 
charging current or voltage 
has a problem.

1. Check if the charging station is correctly 
connected to power.
2. Check if the charging contacts on the robot 
and the charging station are clean.
3. After checking is finished, try docking the 
robot in the charging station again.
4. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Battery temperature 
too high.

Battery temperature is ≥ 
60℃.

1. Use the robot where ambient temperature 
is below 40℃. You can wait until the battery 
temperature decreases automatically.
2. You can turn off the robot and restart it after 
a while.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Battery temperature is 
high.

Battery temperature is ≥ 
45℃.

1. Charging may fail when battery temperature 
is above 45℃.
2. Use the robot where ambient temperature is 
below 40℃.

Battery temperature is 
low.

Battery temperature is ≤ 
6℃.

1. Charging may fail when battery temperature 
is below 6℃.
2. Use the robot where ambient temperature is 
above 6℃.

LiDAR is blocked.

LiDAR is blocked (for 
example the LiDAR 
protective cover is not 
removed).

1. Remove the LiDAR protective cover and then 
retry.
2. If LiDAR on the top of the robot is very dirty, 
clean it with a lint-free cloth and then retry.

LiDAR malfunction. LiDAR is very dirty or there 
is a sensor error.

1. Check if the LiDAR is dirty. Clean it if 
necessary and then try again.
2. If you continue to encounter this error, try 
restarting the robot.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

LiDAR is dirty. LiDAR is dirty. Wipe the LiDAR sensor on top of the robot with 
a clean cloth. Keep the LiDAR dry after cleaning.
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Issue Cause Solution

LiDAR temperature is 
high.

LiDAR temperature is ≥ 
80℃.

1. The robot will automatically try to return to 
the charging station to cool down.
2. Ensure the robot operates at an ambient 
temperature below 40℃.
3. Place the robot in a shaded, cool, and well 
ventilated area. The alarm will stop when the 
temperature drops to a normal range.
4. The robot will automatically resume operation 
once the alarm stops.
5. If the problem persists, please contact after-
sales service.

LiDAR temperature is 
too high.

LiDAR temperature is ≥ 
90℃.

1. The LiDAR is turned off due to high 
temperatures.
2. Ensure the robot operates at an ambient 
temperature below 40℃.
3. Place the robot in a shaded, cool, and well 
ventilated area. The alarm will stop when the 
temperature drops to a normal range.
4. If the problem persists, please contact after-
sales service.

Robot is lost. Positioning is lost.

1. Check if the LiDAR on the top of the robot is 
dirty. Dirt will affect the positioning.
2. Manually move the robot to an open place 
inside the map and try starting the task again.
3. If the positioning is not recovered, remote 
control the robot back to the charging station 
via the app, and then start the mowing task.

Sensor error. Sensor error.
1. Restart the robot and retry.
2. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

The robot is in the no-
go zone.

The robot is in the no-go 
zone.

1. Manually move the robot out of the no-go 
zone and then retry.
2. Remotely control the robot through the app 
to move it out of the no-go zone, and then retry.

The robot is outside the 
map.

The robot is outside the 
map.

1. Manually move the robot inside the map, and 
then retry.
2. Remote control the robot back inside the 
map via the app, and then retry.

Emergency stop is 
activated.

The Stop button on the 
robot is pressed. Enter the PIN code on the robot and confirm.

Low battery. The robot 
will shut down soon. Battery level is ≤ 10%. Dock the robot in the charging station to 

charge.

The robot is away from 
the map. Risk of being 
stolen.

The robot is away from the 
map.

1. Enter the PIN code on the robot and confirm.
2. You can disable the Off-Map Alarm in 
Settings in the app.
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Issue Cause Solution

Failed to return to the 
charging station.

The robot cannot find the 
charging station when 
returning to the charging 
station.

1. Check if there are obstacles blocking the robot. 
Remove the obstacles and retry.
2. Remote control the robot back to the charging 
station via the app.

Failed to dock in the 
charging station.

The robot finds the charging 
station but fails to dock.

1. Check if the reflective films on the station are 
dirty or blocked.
2. Check if there are obstacles in front of the 
station.
3. Check if the station is moved.
4. Check if the baseplate is covered with thick 
mud.
5. Check if the station is on a slope.
6. Check if the station has power.
7. Help the robot dock in the charging station by 
using the remote control or manually.

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

1. The LiDAR may be obstructed. Manually move 
the robot to a flat and open place inside the 
map and try starting the task again.
2. If you continue to encounter this error, please 
retry after the robot is docked in the charging 
station.

Insufficient space for 
turning in front of the 
station.

Insufficient space for turning 
in front of the station.

1. If the station is placed at the edge of the map 
or within it, ensure there is at least 1 m of free 
space between the front area of the station's 
baseplate and the boundary of the map; 
otherwise, the robot may not be able to make 
turns.
2. Relocate the station, or change the map in 
Map Editing.

Path obstructed. Path obstructed.

1. Check if a no-go zone is set in the path.
2. Check if there are obstacles blocking the robot. 
3. If the robot still cannot pass, delete the path in 
Map Editing and set a new one.

The front camera is dirty. The front camera is dirty. Wipe the front camera with a clean cloth.

There is an issue with 
the front camera.

There is an issue with the 
front camera.

1. Wipe the front camera with a clean cloth.
2. Try restarting the robot.
3. If the problem persists, please contact the 
after-sales service.

Front camera blocked. Front camera blocked. Wipe the front camera with a clean cloth.

Boundary detection 
error occurs during 
Auto-Mapping.    

Boundary detection error 
occurs during Auto-
Mapping.

1. Ensure that the lighting conditions are 
suitable, neither too bright nor too dim. 
2. Confirm that the weather is clear, avoiding 
fog or rain. 
3. Ensure that the front camera is clean and 
unobstructed. 
4. Ensure that the ground surface is even, as 
bumps may affect detection. 
5. If boundary detection continues to fail, switch 
to remote control mode for mapping.

Abnormal vibrations. Abnormal vibrations.

1. Inspect the blade disc for integrity to 
determine if it is damaged. If damage is found, 
replace the disc.
2. If the disc is intact, contact after-sales 
support.
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A3 3500

Basic 
information

Product name Dreame Roboticmower A3 AWD Pro

Brand Dreame

Model MXXA9300

Dimensions 740×532×325 mm

Weight (battery included) 23.9 kg

Mowing

Recommended working capacity 3500 m²

Mowing efficiency
(EGMF standard)

Standard: 2500 m²/24hrs 
Efficient: 3500 m²/24hrs 

Rush: 5000 m²/24hrs

Mowing height 3-10 cm (in 5 mm increments)

Mowing width ≥40 cm

Charging time [2] 85 min

Noise 
emissions

Sound power level LWA 65 dB(A)

Sound power uncertainties KWA 3 dB(A)

Sound pressure level LpA 54 dB(A)

Sound pressure uncertainties KpA 3 dB(A)

Working 
condition

Operating temperature 0~50°C  
Recommended: 10~35°C

Long-term storage temperature -10~35°C 
Recommended: 0~25°C

IP-classification
Robot: IPX6  

Charging station: IPX4 
Power supply: IP67

Maximum slope for mowing area 80%

Connectivity

Bluetooth frequency range 2.4GHz~2.4835GHz

Max. RF Power

802.11b: 16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g: 14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n: 13±2dBm(@HT20,HT40) 
Bluetooth: 7.49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2.4 GHz 
(2400–2483.5M)

Link service [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A 
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A3 3500

Driving 
motor

Driving speed under remote 
control 0.45 m/s–0.8 m/s

Driving speed when mowing
Standard: 0.35 m/s  
Efficient: 0.6 m/s  

Rush: 0.8 m/s

Motor type Hub motor

Cutting 
motor Speed 2800/min

Battery 
(robot)

Battery model MBPA30

Battery type Lithium battery

Rated capacity 7500 mAh

Rated voltage Max 36V

Power 
supply

Charger model MPAA30

Input voltage 100~240 V AC

Output voltage 42 V

Output current 5 A

Charging 
station

Charging station model MCA20

Input voltage 42 V

Output voltage 42 V

Input current 5 A

Output current 5 A
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Standards Band Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Max RF Output 
Power GNSS Frequency 

band

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/

BDS/
Galileo/
QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 
2570

2620 – 
2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 
2620

2570 – 
2620 23 ± 2

40 2300 – 
2400

2300 – 
2400 23 ± 2

41 2496 – 
2690

2496 – 
2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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• Stellen Sie die Ladestation nicht in Bereichen auf, in denen Personen darüber stolpern könnten.
• Stellen Sie die Ladestation nicht in Bereichen auf, in denen sich stehendes Wasser bilden könnte.
• Installieren Sie die Ladestation einschließlich Zubehör nicht in einem Umkreis von 60 cm von brennbaren 
Materialien. Eine Fehlfunktion oder Überhitzung von Ladestation und Netzteil kann eine Brandgefahr darstel-
len.

1.2 Sicherheitshinweise zur Installation

• Halten Sie Hände und Füße von den rotierenden Messern fern. Achten Sie darauf, mit den Händen oder 
Füßen nicht unter das Gerät oder in seine Nähe zu gelangen, wenn dieses eingeschaltet ist.
• Heben Sie das Gerät nicht an und bewegen Sie es nicht, wenn es eingeschaltet ist.
• Aktivieren Sie den Parkmodus oder schalten Sie das Gerät AUS, wenn sich Personen (insbesondere Kinder) 
oder Tiere im Arbeitsbereich aufhalten.
• Stellen Sie sicher, dass sich keine Gegenstände wie Steine, Äste, Werkzeuge oder Spielzeug auf dem Rasen 
befinden. Anderenfalls können die Messer mit einem solchen Gegenstand in Berührung kommen und Scha-
den nehmen.
• Legen Sie keine Gegenstände auf dem Gerät oder der Ladestation ab.
• Verwenden Sie das Gerät nicht, wenn die Stopptaste nicht funktioniert.
• Vermeiden Sie, dass Menschen oder Tiere mit dem Gerät zusammenstoßen. Wenn ein Mensch oder ein 
Tier in die Nähe des Geräts kommt, halten Sie es sofort an.
• Schalten Sie das Gerät immer AUS, wenn Sie es nicht benutzen.
• Verwenden Sie das Gerät nicht gleichzeitig mit Versenkregnern. Stellen Sie mit einem Zeitplan sicher, dass 
Gerät und Versenkregner nicht gleichzeitig in Betrieb sind.
• Verlegen Sie eine Zuleitung nicht an Stellen, an denen Versenkregner installiert sind.
• Betreiben Sie das Gerät nicht, wenn sich im Arbeitsbereich stehendes Wasser ansammeln kann, z. B. bei 
starkem Regen oder Pfützenbildung.

1.3 Sicherheitshinweise zum Betrieb

• Schalten Sie das Gerät AUS, bevor Sie Wartungsarbeiten durchführen.
• Stellen Sie das Gerät nach dem Abspülen richtig herum auf den Boden (nicht auf dem Kopf).
• Drehen Sie das Gerät nicht um, um das Gehäuse zu reinigen. Wenn Sie es zur Reinigung umgedreht ha-
ben, stellen Sie es anschließend wieder richtig herum auf. Diese Vorsichtsmaßnahme verhindert, dass Wasser 
in den Motor eindringt und den ordnungsgemäßen Betrieb beeinträchtigt.
• Ziehen Sie den Stecker von der Ladestation ab oder betätigen Sie die Sperrvorrichtung, bevor Sie diese 
reinigen oder warten.
• Reinigen Sie das Gerät nicht mit einem Hochdruckreiniger oder lösungsmittelhaltigen Reinigern.

1.4 Sicherheitshinweise zur Wartung

Lithium-Ionen-Akkus können explodieren oder einen Brand verursachen, wenn sie zerlegt oder kurzgeschlos-
sen bzw. Wasser, Feuer oder Hitze ausgesetzt werden. Diese sind stets mit Vorsicht handzuhaben – zerlegen 
und öffnen Sie den Akku nicht und vermeiden Sie jede Form einer elektrischen/mechanischen Manipulation. 
Bewahren Sie Akkus so auf, dass sie vor direkter Sonneneinstrahlung geschützt sind.
1. Verwenden Sie nur die Ladestation und das Netzteil des Herstellers. Wenn ein ungeeignetes Ladegerät 
oder Netzteil verwendet wird, kann es zu Stromschlägen und / oder Überhitzung kommen.

1.5 Sicherheitshinweise zum Akku
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WARNUNG -
Lesen Sie die Bedienungsanleitung, bevor Sie das Gerät in Betrieb 
nehmen.

WARNUNG -
Halten Sie während des Betriebs sicheren Abstand vom Gerät.

WARNUNG -
Betätigen Sie die Sperrvorrichtung, bevor Sie am Gerät arbeiten oder 
es anheben.

WARNUNG -
Fahren Sie nicht auf dem Gerät.
Berühren Sie keinesfalls rotierende Messer.

WARNUNG -
Dieses Gerät darf nicht im normalen Hausmüll entsorgt werden. Stel-
len Sie sicher, dass das Gerät gemäß den vor Ort geltenden gesetz-
lichen Vorschriften recycelt wird.
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Dieses Produkt entspricht den geltenden EU-Richtlinien.

Klasse Ⅲ

Lesen Sie vor dem Aufladen die Anleitung.

Gleichstrom

Klasse Ⅱ
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Name Beschreibung

LiDAR

Erfasst Informationen zur Umgebung und dient der Positionierung des Roboters, der 
Hindernisvermeidung sowie der Erkennung von Wasser und Schmutz.
Erfassungsbereich (bei 100 klx): 40 m bei einem Reflexionsgrad von 10 %, 70 m bei 
einem Reflexionsgrad von 80 %
Sichtfeld: 360° (horizontal) × 59° (vertikal)

Frontkamera
Erkennt Hindernisse, Rasengrenzen und Personen. 
Bildwinkel: 89° (horizontal), 58° (vertikal) und 97° (diagonal)
Auflösung: 2 MP

GPS Der Mähroboter verfügt über eine integrierte GPS-Funktion. Über die App können Sie 
den Standort des Mähroboters in Google Maps in Echtzeit verfolgen.
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Leuchtfarbe der 
LED-Anzeige Bedeutung

Blinkt/leuchtet rot

1. Es liegt ein Problem mit der Ladestation vor (z. B. bezüglich Lade-
strom oder Spannung).

2. Der Roboter ist mit der Ladestation verbunden, aber der Ladevor-
gang verläuft nicht normal (z. B. Kurzschluss der Ladekontakte).

Leuchtet blau An der Ladestation liegt Spannung an. 
Der Roboter wird nicht an der Ladestation aufgeladen.

Blinkt grün Der Roboter wird an der Ladestation aufgeladen.

Leuchtet grün Der Roboter befindet sich voll geladen an der Station oder außer-
halb der Ladezeiten.

5

4
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Icon Status

Ladestand (zeigt den aktuellen Akkustand an).

Aufladung (der Roboter ist richtig mit der Ladestation verbunden).

Bluetooth (Der Roboter ist über Bluetooth mit der App verbunden).

WLAN (der Roboter ist über ein WLAN-Netzwerk mit der App verbunden).

Link-Dienst (der Link-Dienst ist aktiviert).

Zeitplan (eine Aufgabe ist für heute geplant, wurde aber noch nicht begonnen).

Taste Funktion

Ein/Aus Halten Sie die Taste  2 Sekunden lang gedrückt, um den Mähroboter ein- oder 
auszuschalten. Stellen Sie sicher, dass er sich außerhalb der Ladestation befindet.

Starten 
Um das Gesamtflächen-Mähen zu starten oder unterbrochene Mähaufgaben fortzu-
setzen, drücken Sie die Taste  und schließen Sie dann innerhalb von 5 Sekunden die 
Abdeckung. Wenn Sie die Abdeckung nicht innerhalb von 5 Sekunden schließen, wird 
der Vorgang abgebrochen.

Home 
Drücken Sie die Taste  und schließen Sie innerhalb von 5 Sekunden die Abde-
ckung, um den Roboter zum Aufladen zurück zur Ladestation zu schicken. Wenn 
Sie die Abdeckung nicht innerhalb von 5 Sekunden schließen, wird der Vorgang 
abgebrochen.

Zurück Drücken Sie die Taste , um im Menü eine Ebene nach oben zu navigieren.



DE 54

Drehschalter

Drücken Sie den Drehschalter, um eine Menüauswahl zu bestätigen.

Halten Sie den Drehschalter 3 Sekunden lang gedrückt, um den Bluetooth-Kopplungs-
modus zu aktivieren.

Drehen Sie den Drehschalter nach rechts, um durch das Menü zu navigieren.

Starten + Zu-
rück

Halten Sie die Tasten  und  gleichzeitig 3 Sekunden lang gedrückt, um den Robo-
ter auf die Werkseinstellungen zurückzusetzen. Der PIN-Code wird nicht gelöscht.

Home + Zurück
Halten Sie die Tasten  und  gleichzeitig 3 Sekunden lang gedrückt, um in den 
Einstellungen die Seite Über aufzurufen. Die Über-Seite wird nach 5 Sekunden ausge-
blendet.

Drehschalter + 
Zurück

Halten Sie den Drehschalter und die Taste  gleichzeitig 3 Sekunden lang gedrückt, 
um den PIN-Code auf die Werkseinstellungen zurückzusetzen.

Stopp
Drücken Sie die Stopptaste, um die obere Abdeckung zu öffnen und den Mähroboter 
anzuhalten. Um den Betrieb fortzusetzen, muss am Bedienfeld der PIN-Code eingege-
ben werden.
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Farbe Bedeutung

Leuchtet rot

1. Der Roboter ist im Standby-Modus.

2. Der Roboter führt eine Aufgabe aus oder wurde angehalten.

3. Der Akku ist vollständig geladen (die Anzeige ist schwächer als im 
vollständig geladenen Zustand).

4. Der Roboter ist an die Ladestation angedockt und wird aufgela-
den.

Rotiert Der Roboter ist an die Ladestation angedockt.

Pulsiert rot

1. Der Roboter befindet sich auf Patrouille.

2. In der App kann das Echtzeit-Video der Frontkamera angezeigt 
werden.

3. Der Roboter bewegt sich auf den vorgesehenen Standort zu.

Rot blinkend Der Roboter hat während der Aufgabe eine Störung festgestellt.

Wellenförmig (Mitte – außen) Der Roboter wird eingeschaltet.

2

1
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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＞5.5cm
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Add map



DE65



DE 66



DE67



DE 68



DE69



DE 70

Teil Austauschintervall
Messer mind. alle 6–8 Wochen
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Problem Ursache Lösung

Der Roboter ist nicht 
mit der App verbunden.

1. Der Roboter befindet sich 
außerhalb der WLAN-Si-
gnalabdeckung oder Blue-
tooth-Reichweite.
2. Der Roboter ist ausge-
schaltet oder wird gerade 
neu gestartet.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter den Einschaltvor-
gang abgeschlossen hat.
2. Prüfen Sie, ob der Router ordnungsgemäß 
funktioniert.
3. Gehen Sie näher an den Roboter heran, um 
eine Bluetooth-Verbindung herzustellen.

Roboter angehoben. Nicht alle Räder stehen auf 
dem Boden.

1. Stellen Sie den Roboter wieder auf flachen 
Boden.
2. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und 
bestätigen Sie ihn.
3. Der Roboter kann nicht über Objekte fahren, 
die höher als 5,5 cm sind. Halten Sie den Boden 
im Arbeitsbereich des Roboters eben.

Roboter geneigt. Der Roboter ist stärker als 
37° geneigt. 

1. Stellen Sie den Roboter wieder auf flachen 
Boden.
2. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und 
bestätigen Sie ihn.
3. Der Roboter kann keine Steigungen über 
80 % (38°) überwinden.

Roboter eingeklemmt.
Der Roboter hat sich festge-
fahren und kann sich nicht 
befreien.

1. Entfernen Sie die Hindernisse in der Umgebung 
und versuchen Sie es erneut.
2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine 
flache und offene Stelle innerhalb der Karte und 
starten Sie die Aufgabe erneut. Wenn das Problem 
weiterhin auftritt, versuchen Sie es erneut, nach-
dem der Roboter in der Ladestation ist.
3. Überprüfen Sie, ob Löcher im Boden vorhanden 
sind. Füllen Sie die Löcher vor dem Mähen auf, 
damit der Roboter sich nicht festfährt.
4. Prüfen Sie, ob das Gras in der Umgebung höher 
als 10 cm ist. Sie können die Höhe zur Vermeidung 
von Hindernissen anpassen oder das Gras im Vo-
raus mit einem traditionellen Rasenmäher kürzen, 
damit der Roboter sich nicht festfährt.
5. Wenn der Roboter sich an dieser Stelle häufig 
festfährt, können Sie eine Sperrzone festlegen.

Störung an einem Rad 
(Vorder-/Hinterrad 
links/rechts).

Das Rad dreht sich nicht, 
oder es liegt ein Problem 
am Radmotor vor.

1. Reinigen Sie die Hinterräder und versuchen 
Sie es erneut.
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten 
Sie den Roboter neu.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.
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Problem Ursache Lösung

Die Messerscheibe 
kann sich nicht drehen.

Die Messerscheibe dreht 
sich nicht normal, oder es 
liegt ein Problem an ihrem 
Motor vor.

1. Reinigen Sie die Messerscheibe und versu-
chen Sie es erneut.
2. Prüfen Sie, ob das Gras in der Umgebung 
höher als 10 cm ist. Sie können das Gras vorher 
mit einem herkömmlichen Rasenmäher kürzen, 
damit die Messerscheibe nicht durch hohes 
Gras blockiert wird.
3. Prüfen Sie, ob sich Wasser unter der Mes-
serscheibe befindet. Sollte dies der Fall sein, 
bringen Sie den Roboter an einen trockenen Ort 
und versuchen Sie es erneut.
4. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten 
Sie den Roboter neu.
5. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe 
kann sich nicht nach 
oben oder unten be-
wegen.

Die Messerscheibe kann 
sich nicht nach oben oder 
unten bewegen.

1. Reinigen Sie die Messerscheibe und versu-
chen Sie es erneut.
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten 
Sie den Roboter neu.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Die Messerscheibe 
kann sich nicht zur 
Seite bewegen.

Die Messerscheibe kann 
sich nicht zur Seite bewe-
gen.

1. Reinigen Sie das Schneidsystem und entfer-
nen Sie Schmutz und Fremdkörper.
2. Wenn der Fehler weiterhin auftritt, können 
Sie zunächst die EdgeMaster™-Funktion deakti-
vieren.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Fehler an der Stoßstan-
ge.

Der Sensor an der vorderen 
Stoßstange wird permanent 
ausgelöst.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter sich festgefahren 
hat.
2. Klopfen Sie leicht auf die Stoßstange und 
kontrollieren Sie, dass sie zurückfedert.
3. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten 
Sie den Roboter neu.
4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Ladefehler.

Der Roboter dockt an die 
Ladestation an, aber es liegt 
ein Problem mit dem Lade-
strom oder der Ladespan-
nung vor.

1. Prüfen Sie, ob die Ladestation richtig an die 
Stromversorgung angeschlossen ist.
2. Prüfen Sie, ob die Ladekontakte am Roboter 
und an der Ladestation sauber sind.
3. Versuchen Sie nach der Überprüfung, den 
Roboter erneut an die Ladestation anzudocken.
4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Die Akkutemperatur ist 
zu hoch.

Die Akkutemperatur beträgt 
≥ 60 °C.

1. Verwenden Sie den Roboter nur bei Umge-
bungstemperaturen unter 40 °C. Sie können 
warten, bis die Akkutemperatur automatisch 
sinkt.
2. Sie können den Roboter ausschalten und 
nach einer Weile wieder einschalten.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.
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Problem Ursache Lösung

Die Akkutemperatur ist 
hoch.

Die Akkutemperatur beträgt 
≥ 45 °C.

1. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn 
die Akkutemperatur über 45 °C liegt.
2. Verwenden Sie den Roboter nur bei Umge-
bungstemperaturen unter 40 °C.

Die Akkutemperatur ist 
niedrig.

Die Akkutemperatur beträgt 
≤ 6 °C.

1. Der Ladevorgang kann fehlschlagen, wenn 
die Akkutemperatur unter 6 °C liegt.
2. Verwenden Sie den Roboter nur bei Umge-
bungstemperaturen über 6 °C.

LiDAR ist blockiert.
LiDAR ist blockiert (z.  
B): Die LiDAR-Schutzabde-
ckung wurde nicht entfernt.

1. Entfernen Sie die LiDAR-Schutzabdeckung 
und versuchen Sie es erneut.
2. Wenn das LiDAR oben am Roboter stark ver-
schmutzt ist, reinigen Sie es mit einem fussel-
freien Tuch und versuchen Sie es erneut.

LiDAR-Fehlfunktion.
Das LiDAR ist stark ver-
schmutzt, oder es liegt ein 
Sensorfehler vor.

1. Prüfen Sie, ob das LiDAR verschmutzt ist. 
Reinigen Sie es ggf. und versuchen Sie es dann 
erneut.
2. Wenn dieser Fehler weiterhin auftritt, starten 
Sie den Roboter neu.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Das LiDAR ist ver-
schmutzt. Das LiDAR ist verschmutzt.

Wischen Sie den LiDAR-Sensor oben auf dem 
Roboter mit einem sauberen Tuch ab. Halten 
Sie das LiDAR nach der Reinigung trocken.

Die LiDAR-Temperatur 
ist hoch.

Die LiDAR-Temperatur ist ≥ 
80 °C.

1. Der Roboter versucht automatisch, zur Lade-
station zurückzukehren, um sich abzukühlen.
2. Verwenden Sie den Roboter bei Umgebungs-
temperaturen unter 40 °C.
3. Stellen Sie den Roboter an einen schatti-
gen, kühlen und gut belüfteten Ort. Der Alarm 
stoppt, wenn die Temperatur wieder im norma-
len Bereich liegt.
4. Der Roboter nimmt den Betrieb automatisch 
wieder auf, sobald der Alarm stoppt.
5. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Die LiDAR-Temperatur 
ist zu hoch.

Die LiDAR-Temperatur ist ≥ 
90 °C.

1. Das LiDAR wurde aufgrund hoher Temperatu-
ren abgeschaltet.
2. Verwenden Sie den Roboter bei Umgebungs-
temperaturen unter 40 °C.
3. Stellen Sie den Roboter an einen schatti-
gen, kühlen und gut belüfteten Ort. Der Alarm 
stoppt, wenn die Temperatur wieder im norma-
len Bereich liegt.
4. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.
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Problem Ursache Lösung

Der Roboter wird nicht 
gefunden.

Die Ortung ist fehlgeschla-
gen.

1. Prüfen Sie, ob das LiDAR oben am Roboter 
verschmutzt ist. Verschmutzungen beeinträchti-
gen die Ortung.
2. Bewegen Sie den Roboter manuell an eine 
freie Stelle im Kartenbereich und versuchen Sie, 
die Aufgabe erneut zu starten.
3. Wenn die Ortung weiter nicht funktioniert, 
steuern Sie den Roboter über die App zurück 
zur Ladestation und starten Sie dann die Mäh-
aufgabe.

Sensorfehler. Sensorfehler.

1. Starten Sie den Roboter neu und versuchen 
Sie es erneut.
2. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Der Roboter befindet 
sich in der Sperrzone.

Der Roboter befindet sich in 
der Sperrzone.

1. Bewegen Sie den Roboter manuell aus der 
Sperrzone und versuchen Sie es erneut.
2. Bewegen Sie den Roboter über die App fern-
gesteuert aus der Sperrzone, und versuchen 
Sie es erneut.

Der Roboter befindet 
sich außerhalb des 
Kartenbereichs.

Der Roboter befindet sich 
außerhalb des Kartenbe-
reichs.

1. Bewegen Sie den Roboter manuell zurück in 
den Kartenbereich und versuchen Sie es erneut.
2. Steuern Sie den Roboter über die App zurück 
in den Kartenbereich, und versuchen Sie es er-
neut.

Notstopp aktiviert. Die Stopptaste am Roboter 
wurde gedrückt.

Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und 
bestätigen Sie ihn.

Niedriger Akkustand. 
Der Roboter wird bald 
abgeschaltet.

Der Akkustand beträgt ≤ 
10 %.

Docken Sie den Roboter zum Aufladen an die 
Ladestation an.

Der Roboter hat den 
Kartenbereich verlas-
sen. Diebstahlrisiko.

Der Roboter hat den Karten-
bereich verlassen.

1. Geben Sie den PIN-Code am Roboter ein und 
bestätigen Sie ihn.
2. Sie können den Alarm bei Verlassen der Karte 
in den Einstellungen der App deaktivieren.

Die Rückkehr zur Lade-
station ist fehlgeschla-
gen.

Der Roboter findet bei Rück-
kehr zur Ladestation sein 
Ziel nicht.

1. Prüfen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse 
blockiert wird. Entfernen Sie die Hindernisse und 
versuchen Sie es erneut.
2. Navigieren Sie den Roboter per Fernbedienung 
über die App zurück zur Ladestation.

Andocken an der Lade-
station fehlgeschlagen.

Der Roboter findet die 
Ladestation, kann aber nicht 
andocken.

1. Prüfen Sie, ob die Reflektorfolien der Station 
verschmutzt oder blockiert sind.
2. Prüfen Sie, ob sich Hindernisse vor der Sta-
tion befinden.
3. Prüfen Sie, ob die Station verschoben wurde.
4. Überprüfen Sie, ob die Basisplatte mit dickem 
Schlamm bedeckt ist.
5. Überprüfen Sie, ob die Station auf einer Nei-
gung steht.
6. Überprüfen Sie, ob die Station mit Strom ver-
sorgt wird.
7. Helfen Sie dem Roboter manuell oder per 
Fernbedienung, an der Ladestation anzudocken.
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Problem Ursache Lösung

Positionierung fehlge-
schlagen.

Die Positionierung schlägt 
fehl, wenn der Roboter ver-
sucht, eine Mähaufgabe zu 
starten.

1. Das LiDAR kann blockiert sein. Bewegen Sie 
den Roboter manuell an eine flache und offene 
Stelle im Kartenbereich und starten Sie die Auf-
gabe erneut.
2. Wenn der Fehler weiterhin auftritt, versuchen 
Sie es erneut, nachdem der Roboter an der 
Ladestation angedockt hat.

Nicht ausreichend Platz 
zum Drehen vor der 
Station.

Nicht ausreichend Platz zum 
Drehen vor der Station.

1. Wenn die Station am Rand oder innerhalb des 
Kartenbereichs platziert ist, stellen Sie sicher, 
dass zwischen dem vorderen Bereich der Basis-
platte der Station und der Kartenbegrenzung 
ein Freiraum von mindestens 1 m besteht; 
andernfalls kann der Roboter möglicherweise 
nicht wenden.
2. Versetzen Sie die Station oder ändern Sie die 
Karte in der Kartenbearbeitung.

Pfad blockiert. Pfad blockiert.

1. Überprüfen Sie, ob im Pfad eine Sperrzone fest-
gelegt ist.
2. Prüfen Sie, ob der Roboter durch Hindernisse 
blockiert wird. 
3. Wenn der Roboter immer noch nicht passieren 
kann, löschen Sie den Pfad in der Kartenbearbei-
tung und legen Sie einen neuen fest.

Die Frontkamera ist ver-
schmutzt.

Die Frontkamera ist ver-
schmutzt.

Wischen Sie die Frontkamera mit einem saube-
ren Tuch ab.

Es liegt ein Problem mit 
der Frontkamera vor.

Es liegt ein Problem mit der 
Frontkamera vor.

1. Wischen Sie die Frontkamera mit einem 
sauberen Tuch ab.
2. Versuchen Sie, den Roboter neu zu starten.
3. Besteht das Problem weiterhin, wenden Sie 
sich bitte an den Kundendienst.

Frontkamera blockiert. Frontkamera blockiert. Wischen Sie die Frontkamera mit einem saube-
ren Tuch ab.

Während der automa-
tischen Kartierung tritt 
ein Fehler zur Erken-
nung der Begrenzung 
auf.   

Während der automatischen 
Kartierung tritt ein Fehler zur 
Erkennung der Begrenzung 
auf.

1. Stellen Sie sicher, dass die Lichtverhältnisse 
geeignet sind (weder zu hell noch zu dunkel). 
2. Kontrollieren Sie, dass das Wetter klar ist (kein 
Nebel oder Regen). 
3. Kontrollieren Sie, dass die Frontkamera 
sauber und nicht blockiert ist. 
4. Kontrollieren Sie, dass der Untergrund eben 
ist – Unebenheiten können die Erkennung be-
einträchtigen. 
5. Wenn die Erkennung der Begrenzung weiter-
hin fehlschlägt, wechseln Sie in den Fernbedie-
nungsmodus, um die Kartierung durchzuführen.

Ungewöhnliche Vibra-
tionen. Ungewöhnliche Vibrationen.

1. Prüfen Sie die Messerscheibe auf Schäden. 
Wenn ein Schaden vorliegt, ersetzen Sie die 
Scheibe.
2. Wenn die Scheibe unbeschädigt ist, wenden 
Sie sich an den Kundendienst.
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A3 3500

Basisdaten

Produktbezeichnung Dreame Mähroboter A3 AWD Pro

Marke Dreame

Modell MXXA9300

Abmessungen 740 × 532 × 325 mm

Gewicht (einschließlich Akku) 23,9 kg

Mähbetrieb

Empfohlene Arbeitsfläche 3500 m²

Mäheffizienz (EGMF-Standard)
Standard: 2500 m²/24hrs 
Effizient: 3500 m²/24hrs 
Schnell: 5000 m²/24hrs

Mähhöhe 3–10 cm (in Schritten à 5 mm)

Mähbreite ≥ 40 cm

Ladedauer [2] 85 min

Geräuschemis-
sion

Schallleistungspegel LWA 65 dB(A)

Unsicherheit Schallleistungspegel 
KWA 3 dB(A)

Schalldruckpegel LpA 54 dB(A)

Unsicherheit Schalldruck KpA 3 dB(A)

Betriebsbedin-
gungen

Betriebstemperatur 0–50 °C 
Empfehlung: 10–35 °C

Temperatur bei Langzeitlagerung -10–35 °C
Empfehlung: 0–25 °C

IP-Schutzart
Roboter: IPX6 

Ladestation: IPX4
Netzteil: IP67

Maximale Neigung der Mähfläche 80%

Verbindung

Bluetooth-Frequenzbereich 2,4–2,4835 GHz

Max. Funkleistung

802.11b: 16±2dBm(@11Mbps) 
802.11g: 14±2dBm(@54Mbps) 

802.11n: 13±2dBm(@HT20,HT40) 
Bluetooth: 7,49 dBm

WLAN WLAN 2,4 GHz
(2400–2483.5M)

Link-Dienst[3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A3 3500

Antriebsmotor

Fahrgeschwindigkeit bei 
Fernbedienung 0,45–0,8 m/s

Fahrgeschwindigkeit beim 
Mähen

Standard: 0,35 m/s  
Effizient: 0,6 m/s  
Schnell: 0,8 m/s

Motortyp Nabenmotor

Mähmotor Drehzahl 2800/min

Akku (Roboter)

Akkumodell MBPA30

Akkutyp Lithium-Akku

Nennkapazität 7500 mAh

Nennspannung Max. 36 V

Netzteil

Modell Ladestation MPAA30

Eingangsspannung 100–240 V Wechselspannung

Ausgangsspannung 42  V

Ausgangsstrom 5 A

Ladestation

Modell Ladestation MCA20

Eingangsspannung 42  V

Ausgangsspannung 42  V

Eingangsstrom 5 A

Ausgangsstrom 5 A
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Stan-
dards Band Uplink 

(MHz) 
Downlink 

(MHz) 
Max. HF-Sen-

deleistung GNSS Frequenz-
bereich

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/GLO-
NASS/BDS/

Galileo/
QZSS

1559–1592 
MHz

3 1710–1785 1805–1880 23 ± 2

7 2500–2570 2620–2690 23 ± 2

8 880–915 925–960 23 ± 2

20 832–862 791–821 23 ± 2

28 703–748 758–803 23 ± 2

38 2570–2620 2570–2620 23 ± 2

40 2300–2400 2300–2400 23 ± 2

41 2496–2690 2496–2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920–1980 2110–2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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AVERTISSEMENT -
Lisez le mode d'emploi avant d'utiliser le robot.

AVERTISSEMENT -
Gardez une distance de sécurité avec le robot pendant son fonction-
nement.

AVERTISSEMENT -
Actionnez le appareil de mise hors service avant de travailler sur le 
robot ou de la soulever.

AVERTISSEMENT -
Ne montez pas sur le robot.
Ne touchez pas la lame en rotation.

AVERTISSEMENT -
Il est interdit de jeter ce produit avec les déchets ménagers normaux. 
Veillez à ce que le produit soit recyclé conformément aux dispositions 
légales en vigueur.
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Ce produit est conforme aux directives CE applicables.

Classe Ⅲ

Avant de charger, lisez les instructions.

Courant continu

Classe Ⅱ
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Nom Description

LiDAR

Permet d'obtenir des informations sur l'environnement et facilite le positionnement du 
robot, l'évitement des obstacles et la détection de l'eau et de la saleté.
Portée de détection (à 100 klx) : 40 m à 10% de réflectivité ; 70 m à 80% de réflectivité
Champ de vision : 360° (à l'horizontale) × 59° (à la verticale)

Caméra 
frontale

Détecte les obstacles, les limites de la pelouse et la présence de personnes. 
Angle de vue : 89° (à l'horizontale), 58° (à la verticale), 97° (en diagonale)
Résolution : 2 MP

GPS Le robot comporte une fonction GPS. Vous pouvez suivre la position du robot en temps 
réel dans Google Maps via l'application.
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Couleur de la lampe 
indicatrice à LED Signification

Rouge clignotant/fixe

1. Il y a un problème avec la station de charge (par exemple, un pro-
blème avec le courant ou la tension de recharge).

2. Le robot s'installe dans la station de charge, mais la charge est 
anormale (par exemple, les contacts de charge ont un court-circuit).

Bleu fixe La station de charge est alimentée en électricité. 
Le robot n'est pas dans la station de charge.

Vert clignotant Le robot est en cours de recharge dans la station de charge.

Vert fixe Le robot est complètement chargé à la station / en dehors des 
heures de recharge.

5

4



FR93

Icône Statut

Niveau de la batterie (affiche le niveau actuel de la batterie)

Chargement (le robot s'est correctement connecté à la station de charge)

Bluetooth (Le robot est connecté à l'application via Bluetooth.)

Wi-Fi (Le robot est connecté à l'application via un réseau Wi-Fi.)

Service de liaison (Le service de liaison est activé.)

Programmation (une tâche est programmée pour aujourd'hui et n'a pas encore 
commencé)

Bouton Fonction

Marche/Arrêt Pour allumer/éteindre le robot, appuyez sur le bouton  et maintenez-le enfon-
cé pendant 2 secondes. Assurez-vous qu'il se trouve à l'extérieur de la station de 
charge.

Démarrer 
Pour démarrer la tonte de toute la surface ou reprendre des tâches mises en pause, 
appuyez sur le bouton  puis refermez le couvercle dans les 5 secondes qui suivent. 
La tâche sera annulée si le couvercle n'est pas refermé dans les 5 secondes.

Accueil 
Pour renvoyer le robot à la station de charge afin qu'il se recharge, appuyez sur 
le bouton , puis refermez le couvercle dans les 5 secondes. La tâche sera annu-
lée si le couvercle n'est pas refermé dans les 5 secondes.

Retour Pour remonter d'un niveau dans le menu, appuyez sur le bouton .
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Molette

Pour confirmer la sélection dans les menus, appuyez sur la molette.

Pour activer le mode d'appairage Bluetooth, appuyez sur la molette pendant 3 se-
condes.

Pour naviguer dans le menu, faites pivoter la molette dans le sens horaire/antihoraire.

Début + Retour Pour réinitialiser le robot, appuyez sur le bouton  et le bouton  et maintenez-les 
enfoncés pendant 3 secondes. Le code PIN ne sera pas effacé.

Accueil + Retour
Maintenez enfoncés le bouton  et le bouton  et pendant 3 secondes pour accéder 
à la page À propos de dans les Paramètres. La page À propos disparaîtra au bout de 5 
secondes.

Molette + Re-
tour

Pour réinitialiser le code PIN, appuyez sur la molette et sur le bouton  et mainte-
nez-les enfoncés pendant 3 secondes.

Arrêter Appuyez sur le bouton Arrêt pour ouvrir le couvercle supérieur et arrêter le robot. Le 
code PIN doit être saisi sur le panneau de contrôle pour reprendre l'opération.

Page principale

Programme

Paramètres

Mode
Tonte de toute la surface

Tonte des bords

Voir le programme

Activer/désactiver le programme

Efficacité de tonte

Hauteur de tonte

Hauteur d'évitement des obstacles

Mode Ne pas déranger

Protection contre la pluie

Protection contre le gel

Alarme de levage

Alarme hors carte

Modifier le code PIN

Volume

Langue

Réinitialiser le robot

À propos de
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2s

Couleur Signification

Rouge fixe

1. Le robot est en attente.

2. Le robot effectue une tâche ou est en pause.

3. La batterie est complètement chargée (la luminosité est inférieure 
à celle d'une batterie complètement chargée).

4. Le robot est connecté à la station de charge et en cours de re-
charge.

Défilement Le robot est connecté à la station de charge.

Rouge pulsant

1. Le robot est en patrouille.

2. La vidéo en temps réel de la caméra frontale s'affiche via l'applica-
tion.

3. Le robot s'avance vers l'emplacement désigné.

Clignote en rouge Le robot a rencontré un dysfonctionnement pendant la tâche.

Onde centrale extérieure Le robot est sous tension.

2

1
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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＞5.5cm
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Add map
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Pièce Fréquence de remplacement

Lames Toutes les 6 à 8 semaines ou plus tôt
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Problème Cause Solution

Le robot n'est pas 
connecté à l'application.

1. Le robot ne se trouve pas 
dans la zone de couverture 
du signal Wi-Fi ou de la por-
tée Bluetooth.
2. Le robot est éteint ou 
redémarre.

1. Vérifiez que le robot a terminé le processus 
de mise sous tension.
2. Vérifiez si le routeur fonctionne correcte-
ment.
3. Rapprochez-vous du robot pour établir une 
connexion Bluetooth.

Robot soulevé. La roue n'est pas au sol.

1. Reposez le robot sur une surface plane.
2. Saisissez le code PIN sur le robot et confir-
mez.
3. Le robot ne peut pas traverser des objets 
d'une hauteur supérieure à 5,5 cm. Veillez à ce 
que le sol soit plat à l'endroit où le robot opère.

Robot incliné. Le robot s'incline de plus de 
37°. 

1. Reposez le robot sur une surface plane.
2. Saisissez le code PIN sur le robot et confir-
mez.
3. Le robot ne peut pas gravir des pentes supé-
rieures à 80% (38°).

Robot coincé. Le robot est coincé et ne 
parvient pas à se dégager.

1. Retirez les obstacles environnants, puis rées-
sayez.
2. Déplacez manuellement le robot vers un endroit 
plat et dégagé à l'intérieur de la carte, puis es-
sayez de relancer la tâche. Si le problème persiste, 
veuillez réessayer après avoir replacé le robot dans 
la station de charge.
3. Vérifiez s'il n'y a pas de trous dans le sol. 
Comblez les trous avant de tondre afin d'éviter que 
le robot ne reste coincé.
4. Vérifiez si l'herbe environnante ne dépasse pas 
10 cm. Vous pouvez régler la hauteur d'évitement 
des obstacles ou utiliser une tondeuse poussée 
pour tondre la pelouse à l'avance afin d'éviter que 
le robot ne reste coincé.
5. Si le robot se retrouve souvent coincé à cet en-
droit, vous pouvez le définir comme zone interdite.

Dysfonctionnement des 
roues avant gauche et 
droite, ainsi que des 
roues arrière gauche et 
droite.

La roue ne peut pas tourner 
ou le moteur de roue a un 
problème.

1. Nettoyez les roues arrière et réessayez.
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
essayez de redémarrer le robot.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.
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Problème Cause Solution

Le disque de coupe ne 
tourne pas.

Le disque de coupe ne peut 
pas tourner normalement 
ou le moteur de coupe a un 
problème.

1. Nettoyez le disque de coupe avant de rées-
sayer.
2. Vérifiez si l'herbe environnante ne dépasse 
pas 10 cm. Vous pouvez utiliser une tondeuse 
manuelle pour tailler la pelouse à l'avance afin 
d'éviter que le disque de coupe ne soit bloqué 
par de l'herbe haute.
3. Vérifiez si de l'eau ne se trouve pas sous le 
disque de coupe. Si c'est le cas, déplacez le 
robot vers un endroit sec, puis réessayez.
4. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
essayez de redémarrer le robot.
5. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le disque de coupe ne 
parvient pas à monter 
ou descendre.

Le disque de coupe ne 
parvient pas à monter ou 
descendre.

1. Nettoyez le disque de coupe avant de rées-
sayer.
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
essayez de redémarrer le robot.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le disque de coupe ne 
peut pas se déplacer 
latéralement.

Le disque de coupe ne peut 
pas se déplacer latérale-
ment.

1. Nettoyez le système de coupe et retirez tous 
les débris ou objets étrangers.
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
vous pouvez d’abord désactiver la fonction 
EdgeMaster™.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Erreur de pare-chocs.
Le capteur du pare-chocs 
avant est constamment 
déclenché.

1. Vérifiez si le robot n’est pas coincé quelque 
part.
2. Tapotez doucement le pare-chocs et assu-
rez-vous qu’il rebondit.
3. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
essayez de redémarrer le robot.
4. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Erreur de chargement.

Le robot s’installe dans la 
station de charge, mais le 
courant ou la tension de 
chargement présente un 
problème.

1. Vérifiez que la station de charge est correcte-
ment connectée à l’alimentation.
2. Vérifiez que les contacts de chargement du 
robot et de la station de charge sont propres.
3. Une fois la vérification terminée, essayez à 
nouveau d’ancrer le robot dans la station de 
charge.
4. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

La température de la 
batterie est trop élevée.

La température de la batte-
rie est ≥ 60°.

1. Utilisez le robot dans un endroit où la tempé-
rature ambiante est inférieure à 40°. Vous pou-
vez attendre que la température de la batterie 
diminue automatiquement.
2. Vous pouvez éteindre le robot et le redémar-
rer après un certain temps.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.
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Problème Cause Solution

La température de la 
batterie est élevée.

La température de la batte-
rie est ≥ 45°.

1. Le chargement peut échouer lorsque la tem-
pérature de la batterie est supérieure à 45°.
2. Utilisez le robot dans un endroit où la tempé-
rature ambiante est inférieure à 40°.

La température de la 
batterie est basse.

La température de la batte-
rie est ≤ 6°.

1. Le chargement peut échouer lorsque la tem-
pérature de la batterie est inférieure à 6°.
2. Utilisez le robot lorsque la température am-
biante est supérieure à 6°.

Le LiDAR est bloqué.

Le LiDAR est bloqué (pour 
exemple : le cou-
vercle de protection LiDAR 
n'est pas retiré).

1. Réessayez après avoir retiré le cou-
vercle de protection LiDAR.
2. Si le LiDAR du robot est sale, nettoyez-le avec 
un chiffon non pelucheux et réessayez.

Dysfonctionnement du 
lidar.

Le LiDAR est très sale ou il y 
a une erreur de capteur.

1. Vérifiez si le LiDAR est sale. Nettoyez-le si 
nécessaire, puis réessayez.
2. Si vous continuez à rencontrer cette erreur, 
essayez de redémarrer le robot.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le LiDAR est sale. Le LiDAR est sale.
Essuyez le capteur LiDAR situé sur le dessus du 
robot avec un chiffon propre. Gardez le LiDAR 
sec après nettoyage.

La température du 
LiDAR est élevée.

La température de LiDAR est 
≥ 80°.

1. Le robot tentera automatiquement de retour-
ner à la station de charge pour refroidir.
2. Assurez-vous que le robot fonctionne dans 
une température ambiante inférieure à 40°.
3. Placez le robot dans un endroit ombragé, 
frais et bien ventilé. L’alarme s’arrêtera lorsque 
la température reviendra à une plage normale.
4. Le robot reprendra automatiquement son 
fonctionnement dès que l’alarme sera arrêtée.
5. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

La température du 
LiDAR est trop élevée.

La température de LiDAR est 
≥ 90°.

1. Le LiDAR est éteint en raison de températures 
élevées.
2. Assurez-vous que le robot fonctionne dans 
une température ambiante inférieure à 40°.
3. Placez le robot dans un endroit ombragé, 
frais et bien ventilé. L’alarme s’arrêtera lorsque 
la température reviendra à une plage normale.
4. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le robot est perdu. Le positionnement est per-
du.

1. Vérifiez que le LiDAR situé sur le dessus du 
robot n’est pas sale. La saleté affecte le posi-
tionnement.
2. Déplacez manuellement le robot vers un en-
droit dégagé à l’intérieur de la carte et essayez 
de relancer la tâche.
3. Si le positionnement n’est pas rétabli, télé-
commander le robot vers la station de charge 
via l’application, puis lancer la tâche de tonte.
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Problème Cause Solution

Erreur de capteur. Erreur de capteur.
1. Redémarrez le robot et réessayez.
2. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Le robot est dans la 
zone interdite.

Le robot est dans la zone 
interdite.

1. Déplacez le robot manuellement de la zone 
interdite, puis réessayez.
2. Utilisez l'application pour contrôler le robot à 
distance pour le déplacer hors de la zone inter-
dite, puis réessayez.

Le robot est hors de la 
carte. Le robot est hors de la carte.

1. Déplacez le robot à l'intérieur de la carte 
manuellement, puis réessayez.
2. Ramenez le robot à l'intérieur de la carte à 
l'aide de l'application, puis réessayez.

L'arrêt d'urgence est 
activé.

Le bouton d'arrêt du robot 
est enfoncé. Saisissez le code PIN sur le robot et confirmez.

Batterie faible. Le robot 
va bientôt s'éteindre.

Le niveau de la batterie est 
≤ 10 %.

Placez le robot dans la station de charge pour 
le recharger.

Le robot est éloigné de 
la carte. Risque de vol.

Le robot est éloigné de la 
carte.

1. Saisissez le code PIN sur le robot et confir-
mez.
2. Vous pouvez désactiver l'alarme hors carte 
dans les paramètres de l'application.

Échec du retour à la 
station de charge.

Le robot ne peut pas trouver 
la station de charge lors-
qu’il retourne à la station de 
charge.

1. Vérifiez si des obstacles ne bloquent pas le 
robot. Retirez les obstacles et réessayez.
2. Télécommandez le robot jusqu’à la station de 
charge via l’application.

Échec de l’ancrage 
dans la station de 
charge.

Le robot trouve la station de 
charge mais ne parvient pas 
à s’ancrer.

1. Vérifiez si les films réfléchissants de la station 
ne sont ni sales ni obstrués.
2. Vérifiez l’absence d’obstacles devant la sta-
tion.
3. Vérifiez si la station a été déplacée.
4. Vérifiez si la plaque de base n’est pas cou-
verte de boue épaisse.
5. Vérifiez si la station n’est pas sur une pente.
6. Vérifiez si la station est alimentée.
7. Aidez le robot à s’ancrer à la station en utili-
sant la télécommande ou manuellement.

Le positionnement a 
échoué.

Le positionnement échoue 
lorsque le robot tente de 
commencer une tâche de 
tonte.

1. Le LiDAR pourrait être obstrué. Déplacez 
manuellement le robot vers un endroit plat et 
dégagé à l’intérieur de la carte, puis essayez de 
relancer la tâche.
2. Si le problème persiste, veuillez réessayer 
après avoir replacé le robot dans la station de 
charge.
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Problème Cause Solution

Espace insuffisant pour 
tourner devant la sta-
tion.

Espace insuffisant pour 
tourner devant la station.

1. Si la station est placée sur le bord ou à 
l'intérieur de la carte, assurez-vous qu'il y a au 
moins 1 m d'espace libre entre la zone avant de 
la plaque de base de la station et la limite de la 
carte ; sinon, le robot pourrait ne pas pouvoir 
tourner.
2. Déplacez la station, ou modifiez la carte dans 
l'édition de la carte.

Chemin obstrué. Chemin obstrué.

1. Vérifiez si une zone interdite n'est pas définie 
sur le chemin.
2. Vérifiez si des obstacles ne bloquent pas le 
robot. 
3. Si le robot ne peut toujours pas passer, suppri-
mez le chemin dans l'édition de la carte et définis-
sez-en un nouveau.

La caméra frontale est 
sale. La caméra frontale est sale. Essuyez la caméra frontale avec un chiffon 

propre.

Il y a un problème avec 
la caméra frontale.

Il y a un problème avec la 
caméra frontale.

1. Essuyez la caméra frontale avec un chiffon 
propre.
2. Essayez de redémarrer le robot.
3. Si le problème persiste, veuillez contacter le 
service après-vente.

Caméra frontale blo-
quée. Caméra frontale bloquée. Essuyez la caméra frontale avec un chiffon 

propre.

Une erreur de détection 
des limites se produit 
pendant la cartographie 
automatique.    

Une erreur de détection des 
limites se produit pendant la 
cartographie automatique.

1. Assurez-vous que les conditions d'éclairage 
sont appropriées, ni trop lumineuses ni trop 
sombres. 
2. Confirmez que le ciel est dégagé, sans brouil-
lard ni pluie. 
3. Assurez-vous que la caméra frontale est 
propre et non obstruée. 
4. Assurez-vous que la surface du sol est plane, 
car les bosses peuvent affecter la détection. 
5. Si la détection de la limite échoue toujours, 
passez en mode Télécommande pour effectuer 
la cartographie.

Vibrations anormales. Vibrations anormales.

1. Inspectez le disque de coupe pour vérifier 
son intégrité et déterminer s'il est endommagé. 
Si vous constatez des dommages, remplacez 
le disque.
2. Si le disque est intact, contactez le service 
après-vente.
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A3 3500

Informations 
de base

Nom du produit Robot tondeuse Dreame A3 AWD Pro

Marque Dreame

Modèle MXXA9300

Dimensions 740 × 532 × 325 mm

Poids (batterie incluse) 23,9 kg

Tonte

Capacité de travail recommandée 3500 m²

Efficacité de tonte (norme EGMF)
Standard: 2500 m²/24hrs 
Efficace: 3500 m²/24hrs 
Accéléré: 5000 m²/24hrs

Hauteur de tonte 3 à 10 cm (par incréments de 5 mm)

Largeur de tonte ≥ 40 cm

Temps de charge [2] 85 minutes

Émissions 
sonores

Niveau de puissance acoustique LWA 65 dB(A)

Incertitudes sur la puissance acoustique 
KWA 3 dB(A)

Niveau de pression acoustique LpA 54 dB(A)

Incertitudes de pression acoustique KpA 3 dB(A)

État de fonc-
tionnement

Température de fonctionnement 0~50°C 
Recommandé : 10~35°C

Température de stockage à long terme -10~35°C
Recommandé : 0~25°C

Classification IP
Robot : IPX6 

Station de charge : IPX4
Alimentation électrique : IP67

Pente maximale de la zone de tonte 80%

Connectivité

Gamme de fréquences Bluetooth 2,4 GHz ~ 2,4835 GHz

Puissance RF maximale

802.11b : 16±2 dBm (@11 Mbps) 
802.11g : 14±2 dBm (@54 Mbps) 

802.11n : 13±2 dBm (@HT20, HT40) 
Bluetooth : 7,49 dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
(2400-2483,5 M)

Service de liaison [3] LTE-FDD : B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD : B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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Moteur d'entraînement

Vitesse de conduite sous 
télécommande 0,45 m/s–0,8 m/s

Vitesse de conduite lors 
de la tonte

Standard : 0,35 m/s  
Efficacité : 0,6 m/s  
Vitesse : 0,8 m/s

Type de moteur Moteur sur moyeu

Moteur de coupe Régime 2800 tr/min

Batterie (robot)

Modèle de batterie MBPA30

Type de batterie Batterie lithium

Capacité nominale 7500 mAh

Tension nominale Max. 36 V

Alimentation

Modèle de chargeur MPAA30

Tension d'entrée 100~240 V CA

Tension de sortie 42  V

Courant de sortie 5 A

Station de charge

Modèle de station de charge MCA20

Tension d'entrée 42  V

Tension de sortie 42  V

Courant d'entrée 5 A

Courant de sortie 5 A
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Normes Plage Liaison mon-
tante (MHz)  

Liaison des-
cendante 

(MHz)  

Puissance 
de sortie RF 

maximale
GNSS Bande de 

fréquence

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/
GLONASS/
BDS/Ga-

lileo/QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 2570 2620 – 2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 2620 2570 – 2620 23 ± 2

40 2300 – 2400 2300 – 2400 23 ± 2

41 2496 – 2690 2496 – 2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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1.7 Simboli e decalcomanie

AVVERTENZA -
Leggere le istruzioni per l'uso prima di utilizzare la macchina.

AVVERTENZA -
Mantenere una distanza di sicurezza dalla macchina durante il funzio-
namento.

AVVERTENZA -
Azionare il dispositivo di disattivazione prima di lavorare sulla macchi-
na o di sollevarla.

AVVERTENZA -
Non salire sulla macchina.
Non toccare la lama rotante.

AVVERTENZA -
Non è consentito smaltire questo prodotto tra i normali rifiuti dome-
stici. Assicurarsi che il prodotto venga riciclato in conformità ai requi-
siti di legge locali.
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Questo prodotto è conforme alle direttive CE applicabili.

Classe III

Leggere le istruzioni prima di ricaricare.

Corrente continua

Classe Ⅱ
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Nome Descrizione

LiDAR

Acquisisce informazioni ambientali e facilita il posizionamento del robot, l'evitamento 
degli ostacoli e il rilevamento di acqua e sporcizia.
Campo di rilevamento (a 100 klx): 40 m con 10% di riflettività; 70 m con 80% di riflettività
Campo visivo: 360° (orizzontale) × 59° (verticale)

Telecamera 
anteriore

Rileva ostacoli, confini del prato e presenza umana. 
Angolo di campo: 89° (orizzontale), 58° (verticale), 97° (diagonale)
Risoluzione: 2 MP

GPS Il robot è dotato di funzione GPS integrata. È possibile tracciare la posizione in tempo 
reale del robot su Google Maps tramite l'app.
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Colore della spia LED Significato

Rosso lampeggiante/fisso

1. Si è verificato un problema con la stazione di ricarica (ad esempio un 
problema con la corrente o la tensione di ricarica).

2. Il robot si aggancia alla stazione di ricarica ma la ricarica è ano-
mala (ad esempio, i contatti di ricarica presentano un cortocircuito).

Blu fisso La stazione di ricarica è alimentata. 
Il robot non si trova nella stazione di ricarica.

Verde lampeggiante Il robot si sta caricando nella stazione di ricarica.

Verde fisso Il robot è completamente carico presso la stazione / al di fuori delle 
ore di ricarica.

5

4
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Icona Stato

Livello batteria (mostra il livello attuale della batteria).

Ricarica (il robot si aggancia con successo alla stazione di ricarica).

Bluetooth (il robot è collegato all'app tramite Bluetooth).

Wi-Fi (il robot è collegato all'app tramite una rete Wi-Fi).

Servizio Link (il Servizio Link è attivato).

Programma (un'attività è pianificata per oggi e non è ancora iniziata).

Comandi

Pulsante Funzione

Alimentazione Per accendere/spegnere il robot, tenere premuto il pulsante  per 2 secondi. Assi-
curarsi che sia all'esterno della stazione di ricarica.

Avvio 
Per avviare la falciatura di tutta l'area o riprendere attività sospese, premere il pulsan-
te  , quindi chiudere il coperchio entro 5 secondi. L'operazione verrà annullata se il 
coperchio non viene chiuso entro 5 secondi.

Home 
Per rimandare il robot alla stazione di ricarica per la ricarica, premere il pulsante 

, quindi chiudere il coperchio entro 5 secondi. L'operazione verrà annullata se il 
coperchio non viene chiuso entro 5 secondi.

Indietro Per salire di un livello nel menu, premere il pulsante .
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Manopola

Per confermare la selezione nei menu, premere la manopola.

Per attivare la modalità di associazione Bluetooth, tenere premuta la manopola per 3 
secondi.

Per navigare nel menu, ruotare la manopola in senso orario/antiorario.

Avvio + Indietro Per ripristinare le impostazioni di fabbrica del robot, tenere premuti contemporanea-
mente i pulsanti  e  per 3 secondi. Il codice PIN non verrà cancellato.

Home + Indie-
tro

Tenere premuti contemporaneamente i pulsanti  e  per 3 secondi per accedere 
alla pagina Info in Impostazioni. La pagina Informazioni scomparirà dopo 5 secondi.

Manopola + 
Indietro

Per ripristinare il codice PIN, tenere premuti contemporaneamente la manopola e il 
pulsante  per 3 secondi.

Stop Premere il pulsante Stop per aprire la copertura superiore e arrestare il robot. Per 
riprendere il funzionamento, è necessario inserire il codice PIN sul pannello di controllo.

Altezza di evitamento degli ostacoli

Pagina principale

Programma

Impostazioni

Modalità
Falciatura di tutta l'area

Falciatura dei bordi

Visualizza programma

Attiva/disattiva programma

Efficienza di falciatura

Altezza di sfalcio

Modalità Non disturbare

Protezione dalla pioggia

Protezione antigelo

Allarme di sollevamento

Allarme fuori mappa

Modifica del codice PIN

Volume

Lingua

Ripristino del robot

Info
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2s

Colore Significato

Rosso fisso

1. Il robot è in standby.

2. Il robot sta eseguendo un'attività o è in pausa.

3. La batteria è completamente carica (la luminosità è inferiore 
rispetto allo stato di batteria completamente carica).

4. Il robot è agganciato alla stazione di ricarica e in ricarica.

Accensione in sequenza Il robot si è agganciato alla stazione di ricarica.

Luce rossa pulsante

1. Il robot è in perlustrazione.

2. Il video in tempo reale della telecamera anteriore viene visualizza-
to tramite l'app.

3. Il robot sta avanzando verso la posizione designata.

Rosso lampeggiante Il robot ha incontrato un malfunzionamento durante l'attività.

Sequenza di accensione dal centro 
verso l'esterno Il robot è in fase di accensione.

2

1
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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＞5.5cm
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Add map
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OPPURE
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OPPURE
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Parte Frequenza di sostituzione

Lame Ogni 6-8 settimane o prima
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Problema Causa Soluzione

Il robot non è connesso 
all'app.

1. Il robot non si trova all'in-
terno della copertura del se-
gnale Wi-Fi o della portata 
del Bluetooth.
2. Il robot è spento o si sta 
riavviando.

1. Controllare se il robot ha completato il pro-
cesso di accensione.
2. Verificare che il router funzioni correttamen-
te.
3. Avvicinarsi al robot per stabilire una connes-
sione Bluetooth.

Il robot è stato solleva-
to. La ruota non poggia a terra.

1. Riportare il robot su un terreno piatto.
2. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.
3. Il robot non può attraversare oggetti più alti 
di 5,5 cm. Mantenere il terreno uniforme nel 
punto in cui il robot sta lavorando.

Robot inclinato. Il robot si inclina di oltre 37°. 

1. Riportare il robot su un terreno piatto.
2. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.
3. Il robot non può superare pendenze superiori 
al 80% (38°).

Robot intrappolato. Il robot è intrappolato e non 
riesce ad uscire.

1. Rimuovere gli ostacoli intorno e riprovare.
2. Spostare manualmente il robot in un'area 
piatta e aperta all'interno della mappa e provare a 
ricominciare l'attività. Se si continua a riscontrare 
questo problema, riprovare dopo che il robot è 
nella stazione di ricarica.
3. Controllare se ci sono buchi nel terreno. Riempi-
re le buche prima di falciare per evitare che il robot 
rimanga intrappolato.
4. Controllare se l'erba circostante è più alta di 10 
cm. È possibile regolare l'altezza di evitamento 
degli ostacoli o utilizzare un tosaerba a spinta per 
tagliare il prato in anticipo ed evitare che il robot 
rimanga intrappolato.
5. Se il robot rimane spesso intrappolato in questo 
punto, è possibile impostarlo come zona vietata.

Malfunzionamento 
delle ruote anteriori 
di sinistra e destra e 
delle ruote posteriori di 
sinistra e destra.

La ruota non può girare o 
il motore della ruota ha un 
problema.

1. Pulire le ruote posteriori e riprovare.
2. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a 
riavviare il robot.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Il disco di taglio non 
ruota.

Il disco di taglio non può 
ruotare normalmente o 
il motore di taglio ha un pro-
blema.

1. Pulire il disco di taglio e riprovare.
2. Controllare se l'erba circostante è più alta di 
10 cm. È possibile utilizzare un tosaerba a spinta 
per tagliare il prato in anticipo per evitare che il 
disco di taglio venga bloccato dall'erba alta.
3. Controllare se c'è acqua sotto il disco di ta-
glio. Se c'è acqua, spostare il robot in un luogo 
asciutto e riprovare.
4. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a 
riavviare il robot.
5. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.
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Problema Causa Soluzione

Il disco di taglio non 
riesce a muoversi verso 
l’alto o verso il basso.

Il disco di taglio non riesce a 
muoversi verso l’alto o verso 
il basso.

1. Pulire il disco di taglio e riprovare.
2. Se si continua a riscontrare l’errore, provare a 
riavviare il robot.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Il disco di taglio non 
può spostarsi lateral-
mente.

Il disco di taglio non può 
spostarsi lateralmente.

1. Pulire il sistema di taglio e rimuovere even-
tuali oggetti estranei o detriti.
2. Se il problema persiste, provare a disabilitare 
prima la funzione EdgeMaster™.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Errore paraurti. Il sensore del paraurti ante-
riore si attiva costantemente.

1. Controllare se il robot è intrappolato da qual-
che parte.
2. Toccare delicatamente il paraurti e assicurarsi 
che ritorni in posizione.
3. Se si continua a riscontrare questo errore, 
provare a riavviare il robot.
4. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Anomalia della ricarica.

Il robot si aggancia alla 
stazione di ricarica, ma la 
corrente o la tensione di 
ricarica presentano un pro-
blema.

1. Controllare che la stazione di ricarica sia col-
legata correttamente all'alimentazione.
2. Controllare che i contatti di ricarica del robot 
e della stazione di ricarica siano puliti.
3. Al termine del controllo, provare ad aggancia-
re nuovamente il robot alla stazione di ricarica.
4. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Temperatura della bat-
teria troppo alta.

La temperatura della batte-
ria è ≥ 60℃.

1. Usare il robot quando la temperatura am-
biente è inferiore a 40℃. Puoi aspettare che la 
temperatura della batteria diminuisca automati-
camente.
2. È possibile spegnere il robot e riavviarlo dopo 
un po'.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

La temperatura della 
batteria è alta.

La temperatura della batte-
ria è ≥ 45℃.

1. La ricarica potrebbe non riuscire quando la 
temperatura della batteria supera i 45℃.
2. Usare il robot quando la temperatura am-
biente è inferiore a 40℃.

La temperatura della 
batteria è bassa.

La temperatura della batte-
ria è ≤ 6℃.

1. La ricarica potrebbe non funzionare quando 
la temperatura della batteria è inferiore a 6℃.
2. Usare il robot quando la temperatura am-
biente è superiore a 6℃.

Il LiDAR è bloccato.

Il LiDAR è bloccato (per 
esempio, il coperchio pro-
tettivo LiDAR non è stato 
rimosso).

1. Rimuovere il coperchio protettivo LiDAR e 
riprovare.
2. Se il LiDAR sulla parte superiore del robot 
è molto sporco, pulirlo con un panno senza 
pelucchi e riprovare.
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Problema Causa Soluzione

Malfunzionamento del 
LiDAR.

Il LiDAR è molto sporco o c'è 
un errore del sensore.

1. Controllare se il LiDAR è sporco. Pulirlo se 
necessario e riprovare.
2. Se si continua a riscontrare l'errore, provare a 
riavviare il robot.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Il LiDAR è sporco. Il LiDAR è sporco.
Pulire il sensore LiDAR sulla parte superiore del 
robot con un panno pulito. Mantenere il LiDAR 
asciutto dopo la pulizia.

La temperatura del 
LiDAR è alta.

La temperatura del LiDAR è 
≥ 80 ℃.

1. Il robot tenterà automaticamente di tornare 
alla stazione di ricarica per raffreddarsi.
2. Assicurarsi che il robot funzioni a una tempe-
ratura ambiente inferiore a 40 ℃.
3. Posizionare il robot in un’area ombreggia-
ta, fresca e ben ventilata. L’allarme si fermerà 
quando la temperatura tornerà nell’intervallo 
normale.
4. Il robot riprenderà automaticamente a funzio-
nare non appena l’allarme si fermerà.
5. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

La temperatura del 
LiDAR è troppo alta.

La temperatura del LiDAR è 
≥ 90 ℃.

1. Il LiDAR si è spento a causa delle temperature 
elevate.
2. Assicurarsi che il robot funzioni a una tempe-
ratura ambiente inferiore a 40 ℃.
3. Posizionare il robot in un’area ombreggia-
ta, fresca e ben ventilata. L’allarme si fermerà 
quando la temperatura tornerà nell’intervallo 
normale.
4. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Il robot si è perso. Il posizionamento è perso.

1. Controllare se il LiDAR sulla parte superiore 
del robot è sporco. La sporcizia influisce sul 
posizionamento.
2. Spostare manualmente il robot in un luogo 
aperto all’interno della mappa e provare a rico-
minciare l’attività.
3. Se il posizionamento non viene recuperato, 
controllare il robot in remoto fino alla stazione 
di ricarica tramite l’app e poi avviare l’attività di 
falciatura.

Errore del sensore. Errore del sensore.
1. Riavviare il robot e riprovare.
2. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Il robot si trova nella 
zona vietata.

Il robot si trova nella zona 
vietata.

1. Spostare manualmente il robot fuori dalla 
zona vietata e riprovare.
2. Controllare il robot da remoto tramite l’app 
per spostarlo fuori dalla zona vietata e riprovare.
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Problema Causa Soluzione

Il robot è uscito dalla 
mappa. Il robot è uscito dalla mappa.

1. Spostare manualmente il robot all'interno 
della mappa e riprovare.
2. Controllare il robot da remoto all'interno della 
mappa tramite l'app e riprovare.

L'arresto di emergenza 
è attivato.

Il pulsante di stop del robot 
viene premuto. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.

Batteria scarica. Il robot 
si spegnerà presto.

Il livello della batteria è ≤ 
10%.

Agganciare il robot nella stazione di ricarica per 
ricaricarlo.

Il robot è uscito dalla 
mappa. Rischio di furto. Il robot è uscito dalla mappa.

1. Inserire il codice PIN sul robot e confermare.
2. È possibile disattivare l'Allarme fuori mappa 
nelle Impostazioni dell'app.

Impossibile tornare alla 
stazione di ricarica.

Il robot non riesce a trovare 
la stazione di ricarica quan-
do vi ritorna.

1. Controllare se ci sono ostacoli che bloccano il 
robot. Rimuovere gli ostacoli e riprovare.
2. Controllare a distanza il robot per farlo tornare 
alla stazione di ricarica tramite l’app.

Impossibile agganciarsi 
alla stazione di ricarica.

Il robot trova la stazione di 
ricarica, ma non riesce ad 
agganciarsi.

1. Controllare se le pellicole riflettenti della sta-
zione sono sporche o bloccate.
2. Controllare se ci sono ostacoli davanti alla 
stazione.
3. Controllare se la stazione è stata spostata.
4. Controllare se la piastra di base è coperta di 
uno spesso strato di fango.
5. Verificare se la stazione si trova su una pen-
denza.
6. Verificare se la stazione è alimentata.
7. Aiutare il robot ad agganciarsi alla stazione 
di ricarica utilizzando il telecomando o manual-
mente.

Posizionamento fallito.
Il posizionamento fallisce 
quando il robot tenta di av-
viare un’attività di falciatura.

1. Il LiDAR potrebbe essere ostruito. Spostare 
manualmente il robot in un’area piatta e aperta 
all’interno della mappa e provare a ricominciare 
l’attività.
2. Se si continua a riscontrare questo errore, 
riprovare dopo che il robot è agganciato alla 
stazione di ricarica.

Spazio insufficiente 
per girare davanti alla 
stazione.

Spazio insufficiente per gira-
re davanti alla stazione.

1. Se la stazione è posizionata sul bordo della 
mappa o all’interno di essa, assicurarsi che vi sia 
almeno 1 m di spazio libero tra l’area anteriore 
della piastra di base della stazione e il confine 
della mappa; altrimenti, il robot potrebbe non 
essere in grado di girare.
2. Spostare la stazione, o modificare la mappa 
in Modifica mappa.
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Problema Causa Soluzione

Percorso ostruito. Percorso ostruito.

1. Controllare se è impostata una zona vietata nel 
percorso.
2. Controllare se ci sono ostacoli che bloccano il 
robot. 
3. Se il robot non riesce ancora a passare, elimi-
nare il percorso in Modifica mappa e impostarne 
uno nuovo.

La telecamera anteriore 
è sporca.

La telecamera anteriore è 
sporca.

Pulire la telecamera anteriore con un panno 
pulito.

C'è un problema con la 
telecamera anteriore.

C'è un problema con la tele-
camera anteriore.

1. Pulire la telecamera anteriore con un panno 
pulito.
2. Provare a riavviare il robot.
3. Se il problema persiste, contattare il servizio 
post-vendita.

Telecamera anteriore 
bloccata.

Telecamera anteriore bloc-
cata.

Pulire la telecamera anteriore con un panno 
pulito.

Si è verificato un errore 
di rilevamento dei con-
fini durante la Mappa-
tura automatica.    

Si è verificato un errore di ri-
levamento dei confini duran-
te la Mappatura automatica.

1. Assicurarsi che le condizioni di illuminazione 
siano adatte, con una luminosità né eccessiva 
né troppo scarsa. 
2. Verificare che il tempo sia buono, senza neb-
bia o pioggia. 
3. Verificare che la telecamera anteriore sia 
pulita e non ostruita. 
4. Assicurarsi che la superficie del terreno sia 
piana, poiché le irregolarità potrebbero influire 
sul rilevamento. 
5. Se il rilevamento del confine continua a non 
riuscire, passare alla modalità telecomando per 
la mappatura.

Vibrazioni anomale. Vibrazioni anomale.

1. Ispezionare il disco di taglio in merito a inte-
grità per determinare se è danneggiato. Riscon-
trando danni, sostituire il disco.
2. Se il disco è intatto, contattare l'assistenza 
post-vendita.
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A3 3500

Informazioni di 
base

Nome del prodotto Robot tosaerba Dreame A3 AWD Pro

Marca Dreame

Modello MXXA9300

Dimensioni 740×532×325 mm

Peso (batteria inclusa) 23,9 kg

Falciatura

Capacità di lavoro consigliata 3500 m²

Efficienza di falciatura (standard 
EGMF)

Standard: 2500 m²/24hrs 
Efficiente: 3500 m²/24hrs 
Veloce : 5000 m²/24hrs

Altezza di sfalcio 3-10 cm (con incrementi di 5 mm)

Larghezza di taglio ≥40 cm

Tempo di ricarica [2] 85 min

Emissioni acu-
stiche

Livello di potenza acustica LWA 65 dB(A)

Incertezze della potenza sonora 
KWA 3 dB(A)

Livello di pressione acustica LpA 54 dB(A)

Incertezze della pressione sonora 
KpA 3 dB(A)

Condizioni di 
lavoro

Temperatura di esercizio 0~50 °C 
Consigliato: 10~35 °C

Temperatura di conservazione a 
lungo termine

-10~35 °C
Consigliato: 0~25 °C

Grado IP
Robot: IPX6 

Stazione di ricarica: IPX4
Alimentazione elettrica: IP67

Pendenza massima per l'area di 
sfalcio 80%

Connettività

Gamma di frequenza Bluetooth 2.4 GHz~2.4835 GHz

Potenza RF massima

802.11b: 16±2 dBm (@11 Mbps) 
802.11g: 14±2 dBm (@54 Mbps) 

802.11n: 13±2 dBm (@HT20, HT40) 
Bluetooth: 7,49 dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
(2400–2483.5M)

Servizio Link [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A3 3500

Motore di 
azionamento

Velocità di avanzamento con 
telecomando 0,45 m/s–0,8 m/s

Velocità di avanzamento 
durante la falciatura

Standard: 0,35 m/s  
Efficiente: 0,6 m/s  

Azione rapida: 0,8 m/s

Tipo di motore Motore al mozzo

Motore di taglio Velocità 2800 giri/min

Batteria (robot)

Modello di batteria MBPA30

Tipo di batteria Batteria al litio

Capacità nominale 7500 mAh

Tensione nominale Max 36 V

Alimentazione 
elettrica

Modello di caricabatterie MPAA30

Tensione d'ingresso 100~240 V CA

Tensione di uscita 42 V

Corrente di uscita 5 A

Stazione di 
ricarica

Modello di stazione di ricarica MCA20

Tensione d'ingresso 42 V

Tensione di uscita 42 V

Corrente di ingresso 5 A

Corrente di uscita 5 A
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Standard Ban-
da

Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Potenza di uscita 
RF max GNSS Banda di 

frequenza

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/GLO-
NASS/BDS/

Galileo/
QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 
2570

2620 – 
2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 
2620

2570 – 
2620 23 ± 2

40 2300 – 
2400

2300 – 
2400 23 ± 2

41 2496 – 
2690

2496 – 
2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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• Mantenga manos y pies alejados de las cuchillas giratorias. No coloque las manos ni los pies cerca ni de-
bajo del producto mientras esté encendido.
• No levante ni mueva el producto mientras esté encendido.
• Utilice el modo de estacionamiento o apague el producto cuando haya personas, especialmente niños o 
animales, en la zona de trabajo.
• Verifique que no haya objetos como piedras, ramas, herramientas o juguetes en el césped. De lo contrario, 
las cuchillas podrían dañarse al entrar en contacto con el objeto.
• No coloque objetos sobre el producto ni sobre la estación de carga.
• No utilice el producto si el botón de parada no funciona.
• Evite colisiones entre el producto y personas o animales. Si una persona o un animal se encuentra en el 
camino del producto, deténgalo inmediatamente.
• Apague siempre el producto cuando no esté en funcionamiento.
• No utilice el producto simultáneamente con un aspersor emergente. Utilice la función de programación 
para garantizar que el producto y el aspersor emergente no funcionen simultáneamente.
• Evite disponer un canal de conexión donde estén instalados los aspersores emergentes.
• No utilice el producto si hay agua estancada en el área de trabajo, como durante lluvias intensas o en pre-
sencia de charcos.

1.3 Instrucciones de seguridad para el funcionamiento

• Apague el producto antes de iniciar tareas de mantenimiento.
• Después de limpiarlo, asegúrese de colocar el producto en el suelo en su orientación normal, no boca aba-
jo.
• No dé la vuelta al producto para limpiar el chasis. Si le da la vuelta para limpiarlo, asegúrese de volver a 
colocarlo en su orientación correcta cuando termine. Esta es una precaución necesaria para evitar que entre 
agua en el motor y afecte al funcionamiento normal.
• Desconecte el enchufe de la estación de carga o active el dispositivo de desactivación antes de limpiarla o 
realizar tareas de mantenimiento.
• No utilice limpiadores de alta presión ni disolventes para limpiar el producto.

1.4 Instrucciones de seguridad para el mantenimiento

Las baterías de iones de litio pueden explotar u ocasionar incendios si se desmontan, cortocircuitan, expo-
nen al agua, al fuego o a altas temperaturas. Manipúlelas con cuidado, no desmonte ni abra la batería y evite 
cualquier tipo de mal uso eléctrico o mecánico. Guárdelas alejadas de la luz solar directa.
1. Utilice exclusivamente el cargador y la fuente de alimentación de la batería suministrados por el fabricante. 
El uso de un cargador y una fuente de alimentación inadecuados puede derivar en descargas eléctricas o 
sobrecalentamiento.
2. ¡NO INTENTE REPARAR NI MODIFICAR NUNCA LAS BATERÍAS! Intentar repararla puede conllevar lesiones 
físicas graves debido a explosiones o descargas eléctricas. Si se produce una fuga, recuerde que los electroli-
tos liberados son corrosivos y tóxicos.
3. Este aparato contiene baterías que solo deben sustituir el personal cualificado.

1.5 Seguridad de la batería
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1.7 Símbolos y adhesivos

ADVERTENCIA -
Lea las instrucciones de uso antes de operar la máquina.

ADVERTENCIA -
Manténgase a una distancia segura de la máquina durante su funcio-
namiento.

ADVERTENCIA -
Accione el dispositivo de desactivación antes de usar o levantar la 
máquina.

ADVERTENCIA -
No se suba a la máquina.
No toque la cuchilla giratoria.

ADVERTENCIA -
No está permitido desechar este producto con la basura doméstica 
normal. Asegúrese de reciclar siguiendo los requisitos legales locales.
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Este producto satisface las normativas aplicables de la CE.

Clase III

Lea las instrucciones antes de cargar.

Corriente continua

Clase II
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Nombre Descripción

LiDAR

Obtiene información medioambiental y facilita el posicionamiento del robot, la evasión de 
obstáculos y la detección de agua y suciedad.
Rango de detección (a 100 klx): 40 m con una reflectividad del 10 %; 70 m con una reflec-
tividad del 80 %
Campo de visión: 360° (horizontal) × 59° (vertical)

Cámara fron-
tal

Detecta obstáculos, límites del césped y presencia humana. 
Ángulo de visión: 89° (horizontal), 58° (vertical) y 97° (diagonal)
Resolución: 2 MP

GPS El robot cuenta con GPS integrado. Puede rastrear la ubicación del robot en tiempo real 
en Google Maps a través de la aplicación.
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Color del indicador LED Significado

Rojo intermitente/constante

1. Hay un problema con la estación de carga (por ejemplo, con la co-
rriente o la tensión de carga).

2. El robot se acopla a la estación de carga, pero la carga es anóma-
la (por ejemplo, los contactos de carga presentan un cortocircuito).

Azul constante La estación de carga tiene energía. 
El robot no está en la estación de carga.

Verde intermitente El robot se está cargando en la estación de carga.

Verde constante El robot se carga completamente en la estación/fuera del horario de 
carga.

5

4



ES173

Icon Estado

Nivel de batería (muestra el nivel actual de la batería.)

Carga (el robot se acopla correctamente a la estación de carga).

Bluetooth (el robot está conectado a la app por Bluetooth).

Wi-Fi (el robot se conecta a la app a través de una red Wi-Fi).

Servicio de enlace (el servicio de enlace está activado).

Programa (hay una tarea programada para hoy que aún no ha comenzado).

Controles

Botón Función

Encendido/
apagado 

Para encender o apagar el robot, mantenga pulsado el botón  durante 2 segun-
dos. Asegúrese de que está fuera de la estación de carga.

Iniciar 
Para iniciar el corte de todas las zonas o reanudar las tareas pausadas, pulse el botón 

 y cierre la tapa en 5 segundos. La tarea se cancelará si la tapa no se cierra en 5 
segundos.

Home Para devolver el robot a la estación de carga, pulse el botón  y cierre la tapa en 
5 segundos. La tarea se cancelará si la tapa no se cierra en 5 segundos.

Atrás Para subir un nivel en el menú, pulse el botón .
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Perilla

Para confirmar la selección en los menús, pulse la perilla.

Para activar el modo de emparejamiento Bluetooth, mantenga pulsada la perilla durante 
3 segundos.

Para navegar por el menú, gire la perilla en sentido horario/antihorario.

Inicio + Atrás Para restablecer el robot a la configuración de fábrica, pulse simultáneamente los boto-
nes  y  durante 3 segundos. El código PIN no se borrará.

Volver a la esta-
ción + Atrás

Mantenga pulsados simultáneamente los botones  y  durante 3 segundos para 
acceder a la página About (Acerca de) en Ajustes. La página Acerca de desaparecerá 
en 5 segundos.

Perilla + Atrás Para restablecer el código PIN, presione simultáneamente la perilla y el botón  duran-
te 3 segundos.

Parada Pulse el botón Stop (Parada) para abrir la cubierta superior y detener el robot. Es preci-
so introducir el código PIN en el panel de control para reanudar la operación.

Página principal

Programa

Ajustes

Modo
Corte de todas las zonas

Corte de bordes

Ver Programa

Activar/desactivar programa

Eficiencia de corte

Altura de corte

Altura para evasión de obstáculos

Modo No molestar

Protección contra la lluvia

Protección contra escarcha

Alarma de elevación

Alarma de fuera del mapa

Cambiar el código PIN

Volumen

Idioma

Reiniciar el robot

Acerca de
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2s

Color Significado

Rojo fijo

1. El robot está en espera.

2. El robot está realizando una tarea o está en pausa.

3. La batería está completamente cargada (el brillo es menor que 
cuando está completamente cargada).

4. El robot está acoplado a la estación de carga y cargándose.

Desplazamiento El robot se ha acoplado a la estación de carga.

Luz roja rítmica

1. El robot está realizando rondas.

2. El vídeo en tiempo real de la cámara frontal se muestra a través de 
la app.

3. El robot avanza hacia la ubicación designada.

Rojo intermitente El robot ha sufrido un fallo durante la tarea.

Onda central El robot se está encendido.

2

1
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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5.4 Establecer camino
En el caso de las zonas aisladas, cree un camino para conectarlas. Las zonas aisladas sin camino son inac-
cesibles para el robot.
Nota: por defecto, el robot solo avanza por el camino, sin cortar el césped.
Importante: si su césped está dividido por pasillos o senderos de más de 5,5 cm de altura, coloque un 
objeto con una pendiente igual a la altura del paso (como una rampa).

＞5.5cm
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Add map
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Pieza Frecuencia de sustitución

Cuchillas Cada 6-8 semanas o antes
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Problema Causa Solución

El robot no está conec-
tado a la app.

1. El robot no tiene cobertura 
de señal Wi-Fi ni Bluetooth.
2. El robot está apagado o 
se está reiniciando.

1. Compruebe si el robot se ha encendido por 
completo.
2. Compruebe si el router funciona correcta-
mente.
3. Acérquese al robot para establecer una cone-
xión Bluetooth.

Se ha levantado el 
robot.

La rueda no está en contac-
to con el suelo.

1. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.
2. Introduzca el código PIN del robot y confirme.
3. El robot no puede superar objetos de más de 
5,5 cm. Mantenga el suelo nivelado donde esté 
trabajando el robot.

Robot inclinado. El robot se inclina más de 
37°. 

1. Vuelva a colocar el robot en un suelo plano.
2. Introduzca el código PIN del robot y confirme.
3. El robot no puede ascender pendientes supe-
riores al 80 % (38°).

Robot atrapado. El robot está atrapado y no 
logra salir.

1. Retire los obstáculos circundantes y vuelva a 
intentarlo.
2. Mueva manualmente el robot a un lugar plano 
y despejado dentro del mapa e intente reiniciar la 
tarea. Si el problema persiste, vuelva a intentarlo 
cuando el robot esté en la estación de carga.
3. Compruebe si hay agujeros en el suelo. Rellene 
los agujeros antes de cortar el césped para evitar 
que el robot quede atrapado.
4. Compruebe si el césped circundante tiene más 
de 10 cm de altura. Puede ajustar la altura para 
evasión de obstáculos o usar un cortacésped tradi-
cional para cortar el césped con antelación y evitar 
que el robot quede atrapado.
5. Si el robot queda atrapado a menudo en esta 
ubicación, puede configurarla como zona prohibi-
da.

Fallo de funcionamiento 
de las ruedas frontales 
y traseras, tanto izquier-
das como derechas.

La rueda no gira o el motor 
de la rueda tiene un proble-
ma.

1. Limpie las ruedas traseras y vuelva a intentar-
lo.
2. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El disco de cuchillas no 
gira.

El disco de cuchillas no gira 
con normalidad o el motor 
de corte tiene un problema.

1. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a inten-
tarlo.
2. Compruebe si el césped circundante tiene 
más de 10 cm de altura. Puede usar un corta-
césped tradicional para cortar el césped con 
antelación y evitar que el disco de cuchillas 
quede bloqueado por la hierba alta.
3. Compruebe si hay agua debajo del disco de 
cuchillas. Si hubiera agua, mueva el robot a un 
lugar seco y vuelva a intentarlo.
4. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
5. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.
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Problema Causa Solución

El disco de cuchillas 
no se mueve arriba ni 
abajo.

El disco de cuchillas no se 
mueve arriba ni abajo.

1. Limpie el disco de cuchillas y vuelva a inten-
tarlo.
2. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
3. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

El disco de cuchillas no 
se mueve lateralmente.

El disco de cuchillas no se 
mueve lateralmente.

1. Limpie el sistema de corte y retire cualquier 
residuo u objeto extraño.
2. Si el error persiste, puede desactivar primero 
la función EdgeMaster™.
3. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Fallo del paragolpes.
El sensor del paragolpes 
delantero se activa constan-
temente.

1. Compruebe si el robot está atrapado en algún 
lugar.
2. Golpee suavemente el paragolpes y asegúre-
se de que rebota.
3. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
4. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Error de carga.

El robot se acopla a la es-
tación de carga, pero la co-
rriente o la tensión de carga 
presentan un problema.

1. Compruebe si la estación de carga está co-
nectada correctamente a la corriente.
2. Compruebe si los contactos de carga del 
robot y de la estación de carga están limpios.
3. Cuando termine de comprobarlo, intente 
volver a acoplar el robot a la estación de carga.
4. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

Temperatura de la ba-
tería demasiado eleva-
da.

La temperatura de la batería 
es ≥ 60 °C.

1. Utilice el robot en un lugar donde la tem-
peratura ambiente sea inferior a 40 ℃. Puede 
esperar a que la temperatura de la batería baje 
automáticamente.
2. Puede apagar el robot y volver a encenderlo 
transcurrido un tiempo.
3. Si el problema persiste, contacte con el ser-
vicio posventa.

La temperatura de la 
batería es elevada.

La temperatura de la batería 
es ≥ 45 °C.

1. La carga puede fallar si la temperatura de la 
batería es superior a 45 ℃.
2. Utilice el robot en un lugar donde la tempe-
ratura ambiente sea inferior a 40 ℃.

La temperatura de la 
batería es baja.

La temperatura de la batería 
es ≤ 6 ℃.

1. La carga puede fallar si la temperatura de la 
batería es inferior a 6 ℃.
2. Utilice el robot en un lugar donde la tempe-
ratura ambiente sea superior a 6 ℃.

LiDAR está bloqueado.

LiDAR está bloqueado (por 
ejemplo, si no se retira la 
cubierta protectora del 
LiDAR).

1. Retire la cubierta protectora del LiDAR y vuel-
va a intentarlo.
2. Si el LiDAR de la parte superior del robot 
está muy sucio, deberá limpiarse con un paño 
sin pelusa y volver a intentarlo.
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Problema Causa Solución

Fallo del LiDAR. El LiDAR está muy sucio o 
hay un error en el sensor.

1. Compruebe si el LiDAR está sucio. Límpielo si 
procede y vuelva a intentarlo.
2. Si el error persiste, intente reiniciar el robot.
3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El LiDAR está sucio. El LiDAR está sucio.
Limpie el sensor LiDAR de la parte superior del 
robot con un paño limpio. Mantenga el LiDAR 
seco tras la limpieza.

Temperatura del LiDAR 
elevada.

La temperatura de LiDAR es 
≥ 80 °C.

1. El robot intentará regresar automáticamente 
a la estación de carga para enfriarse.
2. Asegúrese de que el robot funcione a una 
temperatura ambiente inferior a 40 °C.
3. Coloque el robot en un área sombreada, 
fresca y bien ventilada. La alarma se detendrá 
cuando la temperatura regrese a un rango nor-
mal.
4. El robot reanudará su funcionamiento auto-
máticamente una vez que se detenga la alarma.
5. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Temperatura del LiDAR 
demasiado elevada.

La temperatura de LiDAR es 
≥ 90 °C.

1. El LiDAR se ha apagado debido a las altas 
temperaturas.
2. Asegúrese de que el robot funcione a una 
temperatura ambiente inferior a 40 °C.
3. Coloque el robot en un área sombreada, 
fresca y bien ventilada. La alarma se detendrá 
cuando la temperatura regrese a un rango nor-
mal.
4. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El robot se ha perdido. Se ha perdido el posiciona-
miento.

1. Compruebe si el LiDAR de la parte superior 
del robot está sucio. La suciedad afecta al posi-
cionamiento.
2. Mueva el robot de forma manual a un lugar 
abierto dentro del mapa y vuelva a intentar 
iniciar la tarea.
3. Si no se recupera el posicionamiento, contro-
le el robot de forma remota para regresar a la 
estación de carga usando la app y luego inicie 
la tarea de corte.

Error del sensor. Error del sensor.
1. Reinicie el robot y vuelva a intentarlo.
2. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

El robot se encuentra 
en la zona prohibida.

El robot se encuentra en la 
zona prohibida.

1. Saque el robot de forma manual de la zona 
prohibida y vuelva a intentarlo.
2. Controlar a distancia el robot con la app para 
sacarlo de la zona prohibida y volver a intentar-
lo.
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Problema Causa Solución

El robot se encuentra 
fuera del mapa.

El robot se encuentra fuera 
del mapa.

1. Mueva el robot de forma manual dentro de 
los límites del mapa y vuelva a intentarlo.
2. Devuelva el robot mediante control remoto al 
interior del mapa con la app y vuelva a intentar-
lo.

La parada de emergen-
cia está activada.

El botón de parada del robot 
está pulsado. Introduzca el código PIN del robot y confirme.

Batería baja. El robot se 
apagará pronto. El nivel de batería es ≤ 10 %. Acople el robot a la estación de carga para que 

se cargue debidamente.

El robot se encuentra 
lejos del mapa. Riesgo 
de robo.

El robot se encuentra lejos 
del mapa.

1. Introduzca el código PIN del robot y confirme.
2. Puede desactivar la alarma de fuera del mapa 
en los Ajustes de la app.

Fallo al volver a la esta-
ción de carga.

El robot no encuentra la es-
tación de carga al regresar a 
ella.

1. Compruebe si hay obstáculos que bloqueen al 
robot. Retire los obstáculos y vuelva a intentarlo.
2. Controle el robot de forma remota para regre-
sar a la estación de carga usando la app.

No se pudo acoplar a la 
estación de carga.

El robot encuentra la esta-
ción de carga, pero no se 
acopla.

1. Compruebe si las películas reflectantes de la 
estación están sucias o bloqueadas.
2. Compruebe si hay obstáculos delante de la 
estación.
3. Compruebe si la estación se ha movido.
4. Compruebe si la placa base está cubierta de 
barro espeso.
5. Compruebe si la estación se encuentra en 
una pendiente.
6. Compruebe si la estación tiene energía.
7. Ayude al robot a acoplarse a la estación de 
carga utilizando el control remoto o manual-
mente.

Error de posiciona-
miento.

Fallo de posicionamiento 
cuando el robot intenta 
iniciar una tarea de corte de 
césped.

1. El LiDAR podría estar obstruido. Mueva ma-
nualmente el robot a un lugar plano y despeja-
do dentro del mapa e intente reiniciar la tarea.
2. Si el error persiste, vuelva a intentarlo cuando 
el robot esté acoplado a la estación de carga.

Espacio insuficiente 
para girar delante de la 
estación.

Espacio insuficiente para 
girar delante de la estación.

1. Si la estación se encuentra en el borde del 
mapa o dentro de él, asegúrese de que haya al 
menos 1 m de espacio libre entre la zona frontal 
de la placa base de la estación y el límite del 
mapa; de lo contrario, el robot podría no ser 
capaz de girar.
2. Reubique la estación o cambie el mapa en 
Edición del mapa.

Camino obstruido. Camino obstruido.

1. Compruebe si se ha establecido una zona pro-
hibida en el camino.
2. Compruebe si hay obstáculos que bloqueen al 
robot. 
3. Si el robot aún no puede pasar, elimine el cami-
no en Edición del mapa y establezca uno nuevo.
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Problema Causa Solución

La cámara frontal está 
sucia. La cámara frontal está sucia. Limpie la cámara frontal con un paño limpio.

Hay un problema con la 
cámara frontal.

Hay un problema con la 
cámara frontal.

1. Limpie la cámara frontal con un paño limpio.
2. Intente reiniciar el robot.
3. Si el problema persiste, contacte con el servi-
cio posventa.

Cámara frontal blo-
queada. Cámara frontal bloqueada. Limpie la cámara frontal con un paño limpio.

Error de detección de 
límites durante el ma-
peo automático.    

Error de detección de límites 
durante el mapeo automáti-
co.

1. Asegúrese de que las condiciones de ilumina-
ción sean adecuadas, ni demasiado brillantes ni 
demasiado débiles. 
2. Confirme que el clima esté despejado, evi-
tando niebla ni lluvia. 
3. Asegúrese de que la cámara frontal esté 
limpia y sin obstrucciones. 
4. Asegúrese de que la superficie del suelo esté 
nivelada, ya que los baches pueden afectar a la 
detección. 
5. Si la detección de límites continúa fallando, 
cambie al modo de control remoto para el ma-
peo.

Vibraciones anómalas. Vibraciones anómalas.

1. Inspeccione el disco de cuchillas para deter-
minar si está dañado. Si detecta daños, sustitu-
ya el disco.
2. Si el disco está intacto, contacte con el servi-
cio posventa.
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A3 3500

Información 
básica

Nombre del producto Robot cortacésped de Dreame A3 AWD Pro

Marca Dreame

Modelo MXXA9300

Dimensiones 740 × 532 × 325 mm

Peso (batería incluida) 23,9 kg

Corte

Capacidad de trabajo recomenda-
da 3 500 m²

Eficiencia de corte (estándar 
EGMF)

Estándar: 2500 m²/24hrs 
Eficiente: 3500 m²/24hrs 
Rápido : 5000 m²/24hrs

Altura de corte 3-10 cm (en incrementos de 5 mm)

Anchura de corte ≥40 cm

Tiempo de carga [2] 85 min

Emisiones de 
ruido

Nivel de potencia acústica LWA 65 dB(A)

Incertidumbres sobre la potencia 
acústica KWA 3 dB(A)

Nivel de presión del sonido LpA 54 dB(A)

Incertidumbres de presión acústi-
ca KpA 3 dB(A)

Condiciones 
de funciona-

miento

Temperatura de funcionamiento 0~50 °C 
Recomendado: 10~35 °C

Temperatura de almacenamiento 
a largo plazo

-10~35 °C
Recomendado: 0~25 °C

Clasificación IP
Robot: IPX6 

Estación de carga: IPX4
Fuente de alimentación: IP67

Pendiente máxima del área de 
corte 80%

Conectividad

Rango de frecuencia Bluetooth 2,4 GHz ~ 2,4835 GHz

Máx. potencia RF

802,11b:16±2dBm(a 11 Mbps) 
802,11g:14±2dBm(a 54 Mbps) 

802,11n:13±2dBm(a HT20,HT40) 
Bluetooth: 7,49 dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
(2 400–2 483,5 M)

Servicio de enlace [3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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A3 3500

Motor de 
accionamiento

Velocidad de conducción 
con control remoto 0,45 m/s–0,8 m/s

Velocidad de avance duran-
te el corte de césped

Estándar: 0,35 m/s  
Eficiente: 0,6 m/s  
Rápido: 0,8 m/s

Tipo de motor Motor de rueda

Motor de corte Velocidad 2 800/min

Batería (robot)

Modelo de batería MBPA30

Tipo de batería Batería de litio

Capacidad nominal 7 500 mAh

Tensión nominal Máximo 36 V

Fuente de 
alimentación

Modelo de cargador MPAA30

Tensión de entrada 100~240 V de CA

Tensión de salida 42 V

Corriente de salida 5 A

Estación de 
carga

Modelo de estación de 
carga MCA20

Tensión de entrada 42 V

Tensión de salida 42 V

Corriente de entrada 5 A

Corriente de salida 5 A
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Estándares Ban-
da

Enlace as-
cendente 

(MHz) 

Enlace 
descen-
dente 
(MHz) 

Máx. potencia de 
salida de RF GNSS Banda de 

frecuencia

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/GLO-
NASS/BDS/

Galileo/
QZSS

1 559 - 1 592 
MHz

3 1710 -1785 1805 -1880 23 ± 2

7 2500 -2570 2620 -2690 23 ± 2

8 880 -915 925 -960 23 ± 2

20 832 -862 791 -821 23 ± 2

28 703 -748 758 -803 23 ± 2

38 2570 -2620 2570 -2620 23 ± 2

40 2300 -2400 2300 -2400 23 ± 2

41 2496 -2690 2496 -2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 -1980 2110 -2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2
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• Houd uw handen en voeten uit de buurt van de draaiende maaimessen. Plaats uw handen of voeten niet in 
de buurt van of onder het product wanneer het is ingeschakeld.
• Til het product niet op en verplaats het niet, wanneer het ingeschakeld is.
• Gebruik de parkeerstand of zet het apparaat UIT wanneer er mensen, met name, kinderen of dieren in het 
werkgebied aanwezig zijn.
• Zorg ervoor dat er geen voorwerpen zoals stenen, takken, gereedschap of speelgoed op het gazon liggen. 
Anders kunnen de maaimessen beschadigd raken wanneer ze in contact komen met een voorwerp.
• Plaats geen voorwerpen bovenop het product of op het oplaadstation.
• Gebruik het product niet als de STOP-knop niet werkt.
• Vermijd botsingen tussen het product en mensen of dieren. Als een persoon of dier in de buurt van het 
pad van het product komt, stop het product dan onmiddellijk.
• Zet het apparaat altijd UIT als het niet in gebruik is.
• Gebruik het product niet tegelijkertijd met een pop-up sproeier. Gebruik de functie Schema om ervoor te 
zorgen dat het product en de pop-up sproeier niet tegelijkertijd werken.
• Vermijd het plaatsen van een verbindingskanaal waar pop-up sproeiers zijn geïnstalleerd.
• Gebruik het product niet in de aanwezigheid van plekken waar water in het werkgebied staat, zoals bij hevi-
ge regen of plassen water.

1.3 Veiligheidsinstructies voor gebruik

• Zet het apparaat UIT wanneer u onderhoud uitvoert.
• Zorg ervoor dat het product na het wassen op de grond wordt gelegd in zijn normale stand, niet onderste-
boven.
• Draai het product voor het reinigen van het chassis niet om. Wanneer u hem omdraait om hem schoon te 
maken, zorg er dan voor dat u hem daarna weer in de juiste stand zet. Deze voorzorgsmaatregel is nodig om 
te voorkomen dat water de motor binnendringt en mogelijk de normale werking beïnvloedt.
• Haal de stekker uit het oplaadstation of gebruik de blokkeervoorziening voordat u het oplaadstation reinigt 
of onderhoud uitvoert.
• Gebruik geen hogedrukreiniger of oplosmiddelen om het product schoon te maken.

1.4 Veiligheidsinstructies voor bij onderhoud

Lithium-ion accu's kunnen ontploffen of brand veroorzaken als ze worden gedemonteerd, kortgesloten of 
worden blootgesteld aan water, vuur of hoge temperaturen. Ga voorzichtig met ze om, demonteer of open de 
accu niet en vermijd elke vorm van elektrisch/mechanisch misbruik. Bewaar ze uit de buurt van direct zonlicht.
1. Gebruik alleen de acculader en voeding die door de fabrikant worden geleverd. Het gebruik van een ver-
keerde oplader en voeding kan elektrische schokken en / of oververhitting veroorzaken.
2. PROBEER ACCU'S NIET TE REPAREREN OF TE WIJZIGEN! Als u probeert een accu te repareren, kan dat 
leiden tot zwaar persoonlijk letsel door explosie of een elektrische schok. Als er een lek ontstaat, zijn de vrij-
gekomen elektrolyten corrosief en giftig.
3. Dit apparaat bevat accu's die alleen door vakmensen kunnen worden vervangen.

1.5 Accuveiligheid

Draag beschermende handschoenen bij het vervangen van de maaimessen om letsel te voorkomen.

1.6 Restrisico's
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WAARSCHUWING -
Lees de gebruikersinstructies voordat u het apparaat bedient.

WAARSCHUWING -
Houd tijdens het werken een veilige afstand aan ten opzichte van de 
machine.

WAARSCHUWING -
Gebruik de blokkeervoorziening voordat u aan de machine werkt of 
deze optilt.

WAARSCHUWING -
Rijd niet op de machine.
Raak een draaiend maaimes niet aan.

WAARSCHUWING -
Het is niet toegestaan om dit product bij het normale huishoudelijke 
afval te doen. Zorg ervoor dat het product wordt gerecycled in over-
eenstemming met de plaatselijke wettelijke vereisten.
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Dit product voldoet aan de toepasselijke EG-richtlijnen.

Klasse Ⅲ

Lees voordat u gaat opladen de instructies.

Gelijkstroom

Klasse Ⅱ
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Naam Beschrijving

LiDAR

Verkrijgt omgevingsinformatie en vergemakkelijkt de positionering van de robot, het 
vermijden van obstakels en het detecteren van water en vuil.
Detectiebereik (bij 100 klx): 40 meter bij 10% reflectiviteit; 70 meter bij 80% reflectiviteit
Beeldveld: 360° (horizontaal) × 59° (verticaal)

Camera 
voorzijde

Detecteert obstakels, gazongrenzen en menselijke aanwezigheid. 
Beeldhoek: 89° (horizontaal), 58° (verticaal), 97° (diagonaal)
Resolutie: 2 MP

GPS De robot is uitgerust met een ingebouwde GPS-functie. U kunt de realtime locatie van 
de robot in de app volgen op Google Maps.
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Lichte kleur LED-lampje Betekenis

Knipperend/continu rood

1. Er is een probleem met het oplaadstation (zoals een probleem met 
de laadstroom of de laadspanning).

2. De robot dockt in het oplaadstation maar het opladen is abnor-
maal (bijvoorbeeld kortsluiting in de laadcontacten).

Brandt blauw Het oplaadstation heeft stroomvoorziening. 
De robot is niet in het oplaadstation.

Knippert groen De robot wordt opgeladen in het oplaadstation.

Brandt groen De robot is volledig opgeladen in het oplaadstation / buiten de op-
laaduren.

5

4
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Icon Status

Accuniveau (toont het huidige accuniveau).

Opladen (De robot dockt met succes in het oplaadstation).

Bluetooth (De robot is via Bluetooth verbonden met de app).

Wi-Fi (De robot is verbonden met de app via een Wi-Fi-netwerk).

Link-service (Link-service is geactiveerd).

Schema (Een taak is gepland voor vandaag en is nog niet begonnen).

Bedieningselementen

Knop Functie

Aan/uit Houd de knop  gedurende 2 seconden ingedrukt om de robot in of uit te schake-
len. Zorg ervoor dat het zich buiten het oplaadstation bevindt.

Starten 
Om het maaien van het hele gebied te starten of gepauzeerde taken te hervatten, 
drukt u op de knop  en sluit u vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De taak 
wordt geannuleerd als de bovenklep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

Home 
Om de robot terug te sturen naar het oplaadstation om op te laden, drukt u op de 
knop  en sluit u vervolgens binnen 5 seconden de bovenklep. De taak wordt 
geannuleerd als de bovenklep niet binnen 5 seconden wordt gesloten.

Terug Druk op de knop  om te navigeren naar een hoger niveau in het menu.
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Draaiknop

Druk op de draaiknop om de selectie in de menu's te bevestigen.

Houd de draaiknop 3 seconden ingedrukt om de Bluetooth-koppelmodus in te schake-
len.

Draai de draaiknop rechtsom/linksom om door het menu te navigeren.

Start + Terug Houd tegelijkertijd de knop  en de knop  gedurende 3 seconden ingedrukt om de 
robot te resetten naar de fabrieksinstellingen. De pincode zal niet worden gewist.

Home + Terug Houd tegelijkertijd de knop  en de knop  gedurende 3 seconden ingedrukt om on-
der Instellingen naar de pagina Over te gaan. De pagina Over verdwijnt na 5 seconden.

Draaiknop + 
terug

Om de pincode te resetten, houdt u tegelijkertijd de draaiknop en de knop  geduren-
de 3 seconden ingedrukt.

Stoppen Druk op de Stop-knop om de bovenklep te openen en de robot te stoppen. De pincode 
moet worden ingevoerd op het bedieningspaneel om de werking te hervatten.
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2s

Kleur Betekenis

Brandt rood

1. De robot staat stand-by.

2. De robot voert een taak uit of is gepauzeerd.

3. De accu is volledig opgeladen (de helderheid is lager dan wanneer 
deze volledig is opgeladen).

4. De robot is gedockt in het oplaadstation en wordt opgeladen.

Lopend De robot is gedockt in het oplaadstation.

Pulserend rood

1. De robot is op patrouille.

2. Realtime video vanaf de camera aan de voorzijde wordt weerge-
geven in de app.

3. De robot beweegt in de richting van de aangewezen locatie.

Knippert rood De robot heeft tijdens het uitvoeren van de taak een storing onder-
vonden.

Golvend vanuit het midden De robot wordt ingeschakeld.

2

1
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≤36%(20°)
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＞5.5cm

＞10cm
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＞5.5cm
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Add map
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OF
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Onderdeel Vervangingsfrequentie

Maaimessen Elke 6-8 weken of eerder
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Probleem Oorzaak Oplossing

De robot is niet met de 
app verbonden.

1. De robot bevindt zich niet 
binnen het bereik van het 
Wi-Fi-signaal of Bluetooth.
2. De robot is uitgeschakeld 
of wordt opnieuw opgestart.

1. Controleer of de robot het proces van inscha-
kelen heeft voltooid.
2. Controleer of de router goed werkt.
3. Ga dichter bij de robot staan om een Blue-
tooth-verbinding tot stand te brengen.

Robot opgetild. Het wiel staat niet op de 
grond.

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.
2. Voer de pincode op de robot in en bevestig.
3. De robot kan niet over objecten hoger dan 5,5 
cm rijden. Houd de grond waar hij werkt vlak.

Robot gekanteld. De robot kantelt meer dan 
37°. 

1. Zet de robot terug op een vlakke ondergrond.
2. Voer de pincode op de robot in en bevestig.
3. De robot kan hellingen van meer dan 80% 
(38°) niet beklimmen.

Robot zit vast. De robot zit vast en slaagt er 
niet in om eruit te komen.

1. Haal de obstakels in de omgeving weg en pro-
beer het opnieuw.
2. Breng de robot handmatig naar een vlakke en 
open plek op de kaart en voer de taak opnieuw uit. 
Als dit probleem zich blijft voordoen, probeer het 
dan opnieuw als de robot zich in het oplaadstation 
bevindt.
3. Kijk of er geen gaten in de grond zitten. Vul de 
gaten op voordat de robot gaat maaien om te 
voorkomen dat de robot vast komt te zitten.
4. Controleer of het omringende gras hoger is 
dan 10 cm. U kunt de obstakelvermijdingshoogte 
aanpassen of een handmaaier gebruiken om het 
gazon van tevoren te maaien om te voorkomen dat 
de robot vast komt te zitten.
5. Als de robot vaak vast komt te zitten op deze 
plek, kunt u dit gebied instellen als verboden zone.

Storing van de linker- 
en rechtervoorwielen 
en/of de linker- en 
rechterachterwielen.

Het wiel kan niet draaien 
of de wielmotor heeft een 
probleem.

1. Maak de achterwielen schoon en probeer het 
opnieuw.
2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de 
robot opnieuw op te starten.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

De maaikop kan niet 
draaien.

De maaikop kan niet nor-
maal draaien of er is een 
probleem met de snijmotor.

1. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.
2. Controleer of het omringende gras hoger is 
dan 10 cm. U kunt een duwmaaier gebruiken 
om het gazon van tevoren te maaien om te 
voorkomen dat de maaikop wordt geblokkeerd 
door hoog gras.
3. Controleer of er water onder de maaikop ligt. 
Als dit het geval is, breng de robot dan naar een 
droge plek en probeer het opnieuw.
4. Als deze fout blijft optreden, probeert u de 
robot opnieuw op te starten.
5. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.
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Probleem Oorzaak Oplossing

De maaikop kan niet 
omhoog of omlaag 
bewegen.

De maaikop kan niet om-
hoog of omlaag bewegen.

1. Reinig de maaikop en probeer het opnieuw.
2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de 
robot opnieuw op te starten.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

De maaikop kan niet 
opzij bewegen.

De maaikop kan niet opzij 
bewegen.

1. Maak het snijsysteem schoon en verwijder 
vuil of vreemde voorwerpen.
2. Als deze fout zich blijft voordoen, kunt u eerst 
de EdgeMaster™-functie uitschakelen.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

Bumperstoring.
De sensor voor de voor-
bumper wordt constant 
geactiveerd.

1. Controleer of de robot ergens vastzit.
2. Tik zachtjes op de bumper en controleer of 
hij terugveert.
3. Als deze fout blijft optreden, probeer dan de 
robot opnieuw op te starten.
4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

Fout tijdens het opla-
den.

De robot dockt in het op-
laadstation, maar er is een 
probleem met de laad-
stroom of het laadvoltage.

1. Controleer of het oplaadstation correct op het 
elektriciteitsnet is aangesloten.
2. Controleer of de laadcontacten op de robot 
en het oplaadstation schoon zijn.
3. Probeer de robot opnieuw in het oplaadstati-
on te docken nadat u alles gecontroleerd hebt.
4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

Accutemperatuur te 
hoog.

De accutemperatuur is ≥ 
60℃.

1. Gebruik de robot op plaatsen waar de om-
gevingstemperatuur lager is dan 40℃. U kunt 
wachten tot de temperatuur van de accu auto-
matisch daalt.
2. U kunt de robot uitschakelen en na een tijdje 
opnieuw opstarten.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

Batterijtemperatuur is 
hoog.

De accutemperatuur is ≥ 
45℃.

1. Het opladen kan mislukken als de accutem-
peratuur hoger is dan 45℃.
2. Gebruik de robot op plaatsen waar de omge-
vingstemperatuur lager is dan 40℃.

Batterijtemperatuur is 
laag.

De accutemperatuur is ≤ 
6℃.

1. Het opladen kan mislukken als de accutem-
peratuur lager is dan 6℃.
2. Gebruik de robot waar de omgevingstempe-
ratuur hoger is dan 6℃.

LiDAR is geblokkeerd.

LiDAR is geblokkeerd 
(bijvoorbeeld de bescherm-
kap van de LiDAR is niet 
verwijderd).

1. Verwijder de beschermkap van de LiDAR en 
probeer het opnieuw.
2. Als de LiDAR aan de bovenkant van de robot 
erg vuil is, reinig deze dan met een pluisvrije 
doek en probeer het opnieuw.
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Probleem Oorzaak Oplossing

LiDAR-storing. LiDAR is erg vuil of er is een 
sensorfout.

1. Controleer of de LiDAR vuil is. Reinig indien 
nodig en probeer het opnieuw.
2. Als deze fout blijft optreden, probeert u de 
robot opnieuw op te starten.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

LiDAR is vies. LiDAR is vies.
Veeg de LiDAR-sensor boven op de robot 
schoon met een schone doek. Houd de LiDAR 
na het schoonmaken droog.

LiDAR-temperatuur is 
hoog.

De temperatuur van de 
LiDAR is ≥80 ℃.

1. De robot zal automatisch proberen terug te 
keren naar het oplaadstation om af te koelen.
2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een omge-
vingstemperatuur werkt van lager dan 40 ℃.
3. Zet de robot op een schaduwrijke, koele 
en goed geventileerde plek. Het alarm stopt 
wanneer de temperatuur weer in het normale 
bereik valt.
4. De robot zal automatisch weer in werking 
treden zodra het alarm stopt.
5. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met klantenservice.

LiDAR-temperatuur is 
te hoog.

De temperatuur van de 
LiDAR is ≥90 ℃.

1. De LiDAR is uitgeschakeld vanwege de hoge 
temperaturen.
2. Zorg ervoor dat de robot werkt bij een omge-
vingstemperatuur werkt van lager dan 40 ℃.
3. Zet de robot op een schaduwrijke, koele 
en goed geventileerde plek. Het alarm stopt 
wanneer de temperatuur weer in het normale 
bereik valt.
4. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met klantenservice.

Robot is verdwaald. De positionering is ver-
dwaald.

1. Controleer of de LiDAR aan de bovenkant van 
de robot vuil is. Vuil heeft invloed op de positio-
nering.
2. Breng de robot handmatig naar een open 
plek op de kaart en probeer de taak opnieuw uit 
te voeren.
3. Als de positionering nog steeds niet goed 
gaat, stuur de robot dan op afstand via de app 
terug naar het oplaadstation en start de maai-
taak dan.

Sensorfout. Sensorfout.
1. Herstart de robot en probeer het opnieuw.
2. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

De robot bevindt zich in 
de verboden zone.

De robot bevindt zich in de 
verboden zone.

1. Haal de robot handmatig uit de verboden 
zone en probeer het opnieuw.
2. Bestuur de robot op afstand via de app om 
hem uit de verboden zone te halen en probeer 
het opnieuw.
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Probleem Oorzaak Oplossing

De robot bevindt zich 
buiten de kaart.

De robot bevindt zich buiten 
de kaart.

1. Breng de robot handmatig binnen de kaart en 
probeer het opnieuw.
2. Stuur de robot op afstand via de app terug 
binnen de kaart en probeer het opnieuw.

Noodstop geactiveerd. Er is op de Stop-knop op de 
robot gedrukt. Voer de pincode op de robot in en bevestig.

Batterij bijna leeg. De 
robot wordt spoedig 
uitgeschakeld.

Accu niveau is ≤ 10%. Dock de robot in het oplaadstation om op te 
opladen.

De robot is van de kaart 
af. Risico op diefstal. De robot is van de kaart af.

1. Voer de pincode op de robot in en bevestig.
2. U kunt in de app onder Instellingen de functie 
Alarm buiten kaart uitschakelen.

Het is niet gelukt om 
terug te keren naar het 
oplaadstation.

De robot kan het oplaadsta-
tion niet vinden bij terugke-
ren naar het oplaadstation.

1. Controleer of er obstakels zijn die de robot 
blokkeren. Haal de obstakels weg en probeer het 
opnieuw.
2. Stuur de robot op afstand via de app terug naar 
het oplaadstation.

Kan niet docken in het 
oplaadstation.

De robot vindt het oplaad-
station maar slaagt er niet in 
om te docken.

1. Ga na of de reflecterende folies op het op-
laadstation vuil of geblokkeerd zijn.
2. Controleer of er obstakels voor het station 
zijn.
3. Controleer of het oplaadstation is verplaatst.
4. Controleer of de grondplaat bedekt is met 
dikke modder.
5. Controleer of het station op een helling staat.
6. Controleer of het station stroomvoorziening 
heeft.
7. Help de robot handmatig of met de afstands-
bediening in het oplaadstation te docken.

Positionering mislukt.
De positionering mislukt 
wanneer de robot een maai-
taak probeert te starten.

1. De LiDAR wordt mogelijk geblokkeerd. Breng 
de robot handmatig naar een vlakke en open 
plek op de kaart en voer de taak opnieuw uit.
2. Als deze fout zich blijft voordoen, probeer het 
dan opnieuw als de robot zich in het oplaadsta-
tion is gedockt.

Onvoldoende ruimte 
om vóór het station te 
keren.

Onvoldoende ruimte om 
vóór het station te keren.

1. Als het station aan de rand van de kaart of 
daarbinnen is geplaatst, zorg er dan voor dat er 
ten minste 1 m vrije ruimte is tussen het voorste 
gebied van de grondplaat van het station en de 
grens van de kaart; anders kan de robot moge-
lijk niet keren.
2. Verplaats het station of wijzig de kaart in 
Kaart bewerken.

Pad geblokkeerd. Pad geblokkeerd.

1. Controleer of er een verboden zone is ingesteld 
op het pad.
2. Controleer of er obstakels zijn die de robot 
blokkeren. 
3. Als de robot nog steeds niet kan passeren, ver-
wijdert u het pad in Kaart bewerken en stelt u een 
nieuwe in.
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Probleem Oorzaak Oplossing

De camera aan de voor-
zijde is vuil.

De camera aan de voorzijde 
is vuil.

Veeg de camera aan de voorzijde schoon met 
een schone doek.

Er is een probleem met 
de camera aan de voor-
zijde.

Er is een probleem met de 
camera aan de voorzijde.

1. Veeg de camera aan de voorzijde schoon met 
een schone doek.
2. Probeer de robot opnieuw op te starten.
3. Als het probleem aanhoudt, neemt u contact 
op met de klantenservice.

De camera aan de 
voorzijde wordt geblok-
keerd.

De camera aan de voorzijde 
wordt geblokkeerd.

Veeg de camera aan de voorzijde schoon met 
een schone doek.

Fout bij grensdetectie 
tijdens Auto-Mapping.    

Fout bij grensdetectie tij-
dens Auto-Mapping.

1. Zorg ervoor dat de lichtomstandigheden 
geschikt zijn, niet te fel en niet te donker. 
2. Controleer of het helder weer is, zonder mist 
of regen. 
3. Zorg ervoor dat de camera aan de voorzijde 
schoon is en het zicht ervan onbelemmerd is. 
4. Zorg ervoor dat het grondoppervlak gelijkma-
tig is, want oneffenheden kunnen de detectie 
beïnvloeden. 
5. Als de grensdetectie blijft mislukken, schakel 
dan over naar de afstandsbedieningmodus voor 
het in kaart brengen.

Abnormale trillingen. Abnormale trillingen.

1. Inspecteer de integriteit van de maaikop om 
te bepalen of deze beschadigd is. Als schade 
wordt geconstateerd, vervangt u de maaikop.
2. Als de maaikop intact is, neemt u contact op 
met de klantenservice.
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A3 3500

Basisinformatie

Productnaam Dreame Robotmaaier A3 AWD Pro

Merk Dreame

Model MXXA9300

Afmetingen 740 × 532 × 325 mm

Gewicht (inclusief accu) 23,9 kg

Maaien

Aanbevolen werkcapaciteit 3500 m²

Maai-efficiëntie (EGMF-norm)
Standaard: 2500 m²/24hrs 
Efficiënt: 3500 m²/24hrs 
Haast : 5000 m²/24hrs

Maaihoogte 3 - 10 cm (in stappen van 5 mm)

Maaibreedte ≥40 cm

Oplaadtijd[2] 55 min

Geluidsemissie

Geluidsvermogensniveau LWA 65 dB(A)

Geluidsvermogen onzekerheden 
KWA 3 dB(A)

Geluidsdrukniveau LpA 54 dB(A)

Geluidsdruk onzekerheden KpA 3 dB(A)

Bedrijfsomstan-
digheden

Bedrijfstemperatuur 0 ~ 50°C 
Aanbevolen: 10 ~ 35°C

Opslagtemperatuur op lange 
termijn

10 ~ 35°C
Aanbevolen: 0 ~ 25°C

IP-beschermingsgraad
Robot: IPX6 

Oplaadstation: IPX4
Voeding: IP67

Maximale helling voor maaigebied 80%

Connectiviteit

Bluetooth-frequentiebereik 2,4 GHz ~ 2,4835 GHz

Max. RF-vermogen

802.11b: 16 ± 2 dBm (@ 11 Mbps) 
802.11g: 14 ± 2 dBm (@ 54 Mbps) 

802.11n: 13 ± 2 dBm (@ HT20, HT40) 
Bluetooth: 7,49dBm

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz
(2400 – 2483.5 MHz)

Link-service[3] LTE-FDD: B1/3/7/8/20/28A
LTE-TDD: B38/40/41

GNSS GPS/GLONASS/BDS/Galileo/QZSS
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Aandrijfmotor

Rijsnelheid bij afstandsbediening 0,45 m/s – 0,8 m/s

Rijsnelheid tijdens het maaien
Standaard: 0,35 m/s  

Efficiënt: 0,6 m/s  
Snel: 0,8 m/s

Motortype Naafmotor

Snijmotor Toerental 2800/min

Accu (robot)

Model accu MBPA30

Type accu Lithiumaccu

Nominale capaciteit 7500 mAh

Nominale spanning Max. 36 V

Voeding

Model oplader MPAA30

Ingangsspanning 100 ~ 240 V AC

Uitgangsspanning 42 V

Uitgangsstroomsterkte 5 A

Oplaadstation

Model oplaadstation MCA20

Ingangsspanning 42 V

Uitgangsspanning 42 V

Ingangsstroomsterkte 5 A

Uitgangsstroomsterkte 5 A
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Normen Band Uplink 
(MHz)  

Downlink 
(MHz)  

Max. RF-uit-
gangsvermogen GNSS Frequentie-

band

LTE

1 1920 - 1980 2110 - 2170 23 ± 2

GPS/GLO-
NASS/BDS/

Galileo/
QZSS

1559 - 1592 
MHz

3 1710 – 1785 1805 – 1880 23 ± 2

7 2500 – 
2570

2620 – 
2690 23 ± 2

8 880 – 915 925 – 960 23 ± 2

20 832 – 862 791 – 821 23 ± 2

28 703 – 748 758 – 803 23 ± 2

38 2570 – 
2620

2570 – 
2620 23 ± 2

40 2300 – 
2400

2300 – 
2400 23 ± 2

41 2496 – 
2690

2496 – 
2690 23 ± 2

GSM
3 1710 - 1785 1805 - 1880 30 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

WCDMA
1 1920 – 1980 2110 – 2170 23 ± 2

8 880 - 915 925 - 960 23 ± 2

 






