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Antena de comunicação RF

Entrada de rosca para antena RF

Módulo RF

Pino de interrupção de RF

Placa de proto�pagem universal

Pinos de ligação ao Arduino

2 x SOT26

3 x SSOT223 

2 x TSSOP-8 (=) 1 x TSSOP-16

SOIC16

4 x TO-92

Conectores rápidos fêmea
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Dimensões 68.6mm x 53.4mm x 20.01mm

Exterior Material: FR-4
Cor: Verde

Ligações SMA Fêmea
Conectores rápidos fêmea (ligação/extensão ao Arduino)

Inclui Antena
Comunicação entre

Módulos
Radiofrequência - 2.4GHz

Vida Útil Estimada > 5 Anos

Tensão de Funcion. 3.3 VDC

Sockets SMD 1 x SOIC16
2 x TSSOP 8 (=) 1 x TSSOP 16
3 x SSOT223
2 x SOT26

Espaçamento da
Placa

2.54mm - 100mil

Sockets TH 4 x TO-92

DIP/1206/0805/0603

TABELA DE ESPECIFICAÇÕES
Versão do Hardware HW01

Peso Líquido ~20 gramas (-0.71 oz)

Garantia Garantia de hardware limitada a 3 anos

Consumo de energia 15mA - 0.05W
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3.a/b

INSTALAÇÃO 1

Ligações iniciais
Enrosque a antena de comunicações (1) ao 
módulo, através da entrada de rosca para a 
mesma (2).

Para uma melhor comunicação, é recomenda-
do que a antena (1) esteja perperdicular ao 
módulo e desobstruída.

1

2
Após a colocação da antena, o UserBot shield 
está pronto a ser montado no Arduino.

Ligação ao Arduino

- Arduino UNO;
- Arduino Duemilanove;
- Arduino Leonardo com conectores fêmea;
- Genuino Zero.

Antes de prosseguir com a montagem, 
verifique a compa�bilidade do seu Arduino 
com o UserBot. Lista de modelos compa�veis:
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Antes de montar o UserBot shield no Arduino, 
confirme que o Arduino está corretamente 
montado e pronto a u�lizar (siga o manual de 
instruções oficial do Arduino). Verifique 
também se o Arduino não está ligado à fonte de 
alimentação.

Coloque o Arduino numa super�cie firme, 
longe de áreas propensas a inundações. Cer�fi-
que-se que os conectores rápidos fêmea do 
Arduino (A1) estão voltados para cima e que os 
pinos de ligação do UserBot (7) estão voltados 
para baixo.

Introduza de cima para baixo, os pinos de 
conexão do UserBot (7) nos conectores fêmea 
do Arduino (A1), tal como mostrado na figura 
acima.

A1

7

A2

    Evite o contato entre o UserBot shield e a entrada de 
energia USB do Arduino (A2).
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Ligação de periféricos
Como o UserBot é uma extensão para o Ardui-
no, significa que qualquer disposi�vo ou sensor 
que possa interagir com o Arduino também é 
compa�vel com o UserBot shield.

Desta forma, a lista de disposi�vos e sensores 
compa�veis é extremamente longa, sendo 
impossível listá-los, assim como explicar a 
ligação dos mesmos.

Ainda assim, iremos abordar dois exemplos: o 
primeiro mostra como ligar/amostrar um botão 
e um sensor de temperatura, assim como atuar 
num LED; o segundo explica como atuar num 
motor de corrente con�nua (CC).

         Antes de ligar qualquer sensor ou disposi�vo, verifique se 
o Arduino não está ligado à fonte de alimentação. Além disso, 
é aconselhável realizar a montagem numa super�cie firme, 
longe de áreas propensas a inundações. Use ferramentas 
adequadas para manejar componentes eletrónicos.
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6

6

6

6

BB

U1

R1

R2 D1S1

5

Exemplo 1
Ligação de um botão, um sensor de temperatura e um LED.

6
R1

S1
U1
D1

Conectores rápidos fêmea
Resistência de 10k� (pull down)

Botão tác�l SPST
Sensor de temperatura LM35
LED

5 Placa de proto�pagem universal

BB Placa de proto�pagem externa

R2 Resistência de 240� para LED
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O diagrama apresentado na página anterior, 
mostra a ligação de alguns componentes ao 
UserBot shield, através dos conectores rápdios 
fêmea (6).

O botão tác�l SPST (S1) é amostrado no pino 
analógico A0 do Arduino; o sensor de tempera-
tura LM35 (U1) é amostrado no pino analógico 
A1 do Arduino; o LED (D1) é controlado através 
do pino digital 3 do Arduino. Para controlar a 
‘velocidade/intensidade’ de um disposi�vo, é 
necessário usar um pino digital PWM do Ardui-
no (por exemplo, os pinos 3 e 5).

Use os pinos +5V, +3V3 e GND do Arduino, para 
alimentar os sensores e/ou disposi�vos. Por 
favor, consulte as restrições de energia desses 
pinos, na documentação oficial do Arduino.

O UserBot shield oferece uma placa de pro�pa-
gem embu�da (5), a qual pode u�lizar 
livremente. No entanto, para o diagrama, 
usámos uma placa externa (BB) para uma 
melhor compreensão.

    É crucial prestar atenção à polaridade dos diferentes 
componentes. Uma ligação incorreta pode danificar os 
componentes e/ou o Arduino/UserBot.
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Exemplo 2
Ligação de um motor CC (bomba peristál�ca, bomba de água...).

6 6

6 6

BB

Q1P1

M1

5

6
M1
BB
P1
Q1

Conectores rápidos fêmea

Motor de corrente con�nua (CC)

Placa de proto�pagem externa

Entrada de alimentação 12VDC

MOSFET �po N (p. ex. IRLZ14)

5 Placa de proto�pagem universal
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O diagrama apresentado na página anterior, 
mostra a u�lização de um MOSFET �po N (Q1) 
para controlar a tensão de alimentação de um 
motor CC (M1).

O motor CC (M1) é alimentado por 12VDC 
externos (P1) e tem controlo PWM control 
através do pino digital 5 do Arduino. Para 
controlar a "velocidade/intensidade" de um 
disposi�vo, é necessário usar um pino digital 
PWM do Arduino (por exemplo, os pinos 3 e 5).

A entrada de alimentação 12VDC (P1) e o 
MOSFET (Q1) também precisam estar ligados ao 
pino GND do Arduino.

Use os conectores rápidos fêmea do UserBot (6) 
para ligar a entrada de alimentação 12VDC (P1) e 
o MOSFET (Q1) ao respec�vos pinos do Arduino.

O UserBot shield oferece uma placa de pro�pa-
gem embu�da (5), a qual pode u�lizar 
livremente. No entanto, para o diagrama, 
usámos uma placa externa (BB) para uma 
melhor compreensão.

    É crucial prestar atenção à polaridade dos diferentes 
componentes. Uma ligação incorreta pode danificar os 
componentes e/ou o Arduino/UserBot.
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Preparar o código-fonte
Depois de montar os sensores e disposi�vos, é 
altura de preparar o código-fonte para os 
controlar.

A Open Grow fornece o código de firmware 
base em formato de código aberto. O código 
está disponível para download na seguinte 
página do GitHub:

github.com/OpenWeGrow/UserBot

Desta forma, a primeira tarefa é fazer o down-
load do código. Como existem várias formas de 
o fazer (ex.: através de aplicações de gestão de 
repositórios ou, download direto da página 
web do GitHub), não iremos detalhar nenhum 
método específico. No entanto, se precisar de 
ajuda, entre em contato com nosso suporte 
técnico:

www.opengrow.pt support@opengrow.pt

NOTA: Os exemplos fornecidos por este manual baseiam-se 
no código disponível a 14 de agosto de 2019.
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Como a essência do UserBot shield é integrar o 
Arduino com o sistema GroLab, então para 
preparar o código, iremos u�lizar o IDE do 
Arduino. Se a qualquer momento encontrar 
algum problema ou obstáculo com o IDE do 
Arduino, por favor, consulte a documentação 
oficial do Arduino.

Após download do código base, deverá 
copiar/mover o conteúdo das pastas ‘libraries’ 
e ‘examples’, para as respec�vas pastas 
(mesmo nome) dentro da pasta de instalação 
do Arduino no seu PC.

Cer�fique-se que a placa Arduino selecionada 
no IDE é a correta. Para isso, abra o IDE  do 
Arduino e navegue até Ferramentas → Placa e 
selecione a placa Arduino correta baseada no 
seu Arduino �sico.

O próximo passo é abrir o código com o IDE do 
Arduino, para isso navegue até Ficheiro* → 
Exemplos → OpenGrow → UserBot e clique 
para abri-lo.

*’Ficheiro’ em Português de Portugal é equivalente a ‘arquivo’ 
em Português do Brasil.
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Antes de prosseguir com a alteração do código, 
listaremos a estrutura do arquivo e explicare-
mos um pouco:
→ libraries
    → OpenGrow
        • ComsTask.cpp
        • ComsTask.h
        • CRC16.cpp
        • CRC16.h
        • EEPROM_U�ls.cpp
        • EEPROM_U�ls.h
        • GroBot_Variables.h
        • nRF24L01.h
        • RF24.cpp
        • RF24.h
        • RF24_config.h
        • OpenBus.cpp
        • OpenBus.h
        • SerialTask.cpp
        • SerialTask.h

Máquina de estados para a gestão de tarefas 
de comunicação.

Calculadora CRC por Tim W. Shilling.

Funções de gestão de NVM.

Definições de entradas/saídas do UserBot.

Driver NRF24L01, por J. Coliz <maniacbug@y-
mail.com> com ajustes feitos pela Open Grow.

Gestor de comandos de comunicação.

Máquina de estados para a gestão comandos 
UART.

→ examples
    → OpenGrow
        → UserBot
            • SensorsTask.cpp
            • SensorsTask.h
            • UserBot.ino

Uma máquina de estados dedicada para 
amostragem de sensores e controle de saída.

Ficheiro do �po Arduino (.ino) e o código base 
para executar o programa. Este é o ficheiro de 
configuração principal do UserBot. Todas as 
entradas e saídas devem ser configuradas 
neste ficheiro.

→ examples
    → OpenGrow
        → UserBot-DCMotor
           (Mesma estrutura de ficheiros que: examples → OpenGrow → UserBot.)
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Resumindo, para a maioria dos casos (se não 
todos), o u�lizador só precisa de alterar ou 
duplicar os seguintes ficheiros:
→ examples
    → OpenGrow
        → UserBot
            • SensorsTask.cpp
            • SensorsTask.h
            • UserBot.ino

Após ter o código base preparado, é necessário 
alterar o mesmo para estar de acordo com os 
componentes montados.

Alterar o código

Como as alterações necessárias ao código, 
dependem dos componentes montados pelo 
u�lizador e, a variedade de combinações de 
de sensores e disposi�vos é infinita, não é 
possível apresentar a solução exata para 
todos os casos.

No entanto, iremos apresentar o código 
necessário para os dois diagramas exemplo 
mostrados anteriormente.
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Exemplo 1
Ligação de um botão, um sensor de temperatura e um LED.

Para fazer a interface do código com o botão,  
o sensor de temperatura e o LED, abra o 
UserBot.ino (examples → OpenGrow → 
UserBot) e navegue até à função setup. Esta 
função contém a configuração para todas as 
entradas e saídas. Deverá ajustar o código 
para corresponder à eletrónica montada. 
Para o diagrama de exemplo, o código deverá 
ser o seguinte:

CONFIGURAÇÃO DE ENTRADAS
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NOTA: O UserBot shield suporta até 10 entradas e 10 saídas.

CONFIGURAÇÃO DE SAÍDAS

Os diferentes �pos de entradas e saídas, estão 
declarados no ficheiro GroBot_Variables.h 
(libraries → OpenGrow) abaixo dos comen-
tários ‘Possible Input Types’ e ‘Possible Output 
Types’.

As alterações ao primeiro ficheiro estão 
concluídas. O próximo passo é abrir o ficheiro 
SensorsTask.cpp (examples → OpenGrow → 
UserBot).
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Depois de abrir o ficheiro SensorsTask.cpp, 
navegue até à função SensorsTask e procure o 
comentário ‘* IO Config *’. Abaixo do comen-
tário, encontrará um exemplo de configuração 
de pinos, a qual deverá ser ajustada para corres-
ponder aos componentes montados. Para o 
diagrama do exemplo 1, o código deverá ser o 
seguinte:

De seguida, navegue até à função GoSensors-
Task e observe o switch. Dentro do case 
GET_IOS, deverá adicionar o código para amos-
trar as entradas e, atualizar os respe�vos valores 
no array inputs. Por exemplo:
    if (digitalRead(inputs[INPUT_INDEX0].arduinoPin))
        inputs[INPUT_INDEX0].value = 255;
    else
        inputs[INPUT_INDEX0].value = 0;

No caso das saídas, deverá adicionar o código 
para atuar nas mesmas, dentro do case 
ACT_ON_IOS. Por exemplo:
    if (outputs[OUTPUT_INDEX0].value > 0)
        digitalWrite(outputs[OUTPUT_INDEX0].arduinoPin, HIGH);
    else
        digitalWrite(outputs[OUTPUT_INDEX0].arduinoPin, LOW);
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Pode adicionar mais cases consoante as suas 
necessidades. Para o esquema do examplo 1, o 
código dentro do switch deverá ser o seguinte:

Observe que adicionámos mais código rela�vo à 
atuação na saída. Estas alterações adicionam 
suporte à variável ‘speed’ (p. ex. para controlo da 
intensidade do LED) e a outras funcionalidades 
implementadas no sistema GroLab (como o tempo 
de arrefecimento para disposi�vos sensíveis).

NOTA: Os arrays de entradas e saídas armazenam os valores 
amostrados pelos sensores, bem como o estado das saídas. 
Estes arrays são cruciais para a troca de informações com o 
sistema GroLab.
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Se precisar de alterar os cases do switch, será 
necessário alterar o enum que contém os 
cases. Este enum está declarado no ficheiro 
SensorsTask.h (examples → OpenGrow → 
UserBot).

Após completar todos os passos anteriores, o 
código estará pronto a manejar os compo-
nentes montados no diagrama do exemplo 1. 
O próximo passo é compilar e fazer upload do 
código para o seu Arduino.

Se precisar de ajuda para compilar e fazer o 
upload do código, consulte a documentação 
oficial do Arduino ou entre em contato com o 
centro de suporte do Arduino.

Após o upload do código para o seu Arduino, 
ainda há um passo necessário para que este 
esteja operacional e pronto a comunicar com 
o sistema GroLab: definir as configurações 
de fábrica (número de série e canal de comu-
nicação). Por favor, consulte as instruções nas 
páginas 25 e 26.
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Exemplo 2
Ligação de um motor CC (bomba peristál�ca, bomba de água...).

Para fazer a interface do código com o motor 
CC, abra o ficheiro UserBot.ino (examples → 
OpenGrow → UserBot-DCMotor) e navega até à 
função setup. Esta função contém a configu-
ração para todas as entradas e saídas. Deverá 
ajustar o código para corresponder à eletrónica 
montada. Para o diagrama do exemplo 2, o 
código deverá ser o seguinte:

CONFIGURAÇÃO DE ENTRADAS
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CONFIGURAÇÃO DE SAÍDAS

NOTA: O UserBot shield suporta até 10 entradas e 10 saídas.

Os diferentes �pos de entradas e saídas, estão 
declarados no ficheiro GroBot_Variables.h 
(libraries → OpenGrow) abaixo dos comen-
tários ‘Possible Input Types’ e ‘Possible Output 
Types’.

As alterações ao primeiro ficheiro estão 
concluídas. O próximo passo é abrir o ficheiro 
SensorsTask.cpp (examples → OpenGrow → 
UserBot-DCMotor).
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Depois de abrir o ficheiro SensorsTask.cpp, 
navegue até à função SensorsTask e procure o 
comentário ‘* IO Config *’. Abaixo do comen-
tário, encontrará um exemplo de configuração 
de pinos, a qual deverá ser ajustada para corres-
ponder aos componentes montados. Para o 
diagrama do exemplo 2, o código deverá ser o 
seguinte:

De seguida, navegue até à função GoSensors-
Task e observe o switch. Dentro do case 
ACT_ON_IOS, deverá adicionar o código para 
atuar nas saídas. Por exemplo:
    if (outputs[OUTPUT_INDEX0].value > 0)
        digitalWrite(outputs[OUTPUT_INDEX0].arduinoPin, HIGH);
    else
        digitalWrite(outputs[OUTPUT_INDEX0].arduinoPin, LOW);

NOTA: O array de saídas armazena os estados das saídas. Este 
array é crucial para a troca de informações com o sistema 
GroLab.
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Pode adicionar mais cases consoante as suas 
necessidades. Para o esquema do examplo 2, o 
código dentro do switch deverá ser o seguinte:

Observe que adicionámos mais código rela�vo 
à atuação na saída. Estas alterações adicionam 
suporte à variável ‘speed’ e a outras funcionali-
dades implementadas no sistema GroLab 
(como o tempo de arrefecimento para 
disposi�vos sensíveis).

Se precisar de alterar os cases do switch, será 
necessário alterar o enum que contém os 
cases. Este enum está declarado no ficheiro 
SensorsTask.h (examples → OpenGrow → 
UserBot-DCMotor).
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Após completar todos os passos anteriores, o 
código estará pronto para fazer a gestão dos 
componentes montados no diagrama do 
exemplo 2. O próximo passo é compilar e 
fazer upload do código para o seu Arduino.

Se precisar de ajuda para compilar e fazer o 
upload do código, consulte a documentação 
oficial do Arduino ou entre em contato com o 
centro de suporte do Arduino.
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Após o upload do código para o seu Arduino, 
ainda há um passo necessário para que este 
esteja operacional e pronto para comunicar com 
o sistema GroLab: definir as configurações de 
fábrica (número de série e canal de comuni-
cação).

Cer�fique-se de que o seu Arduino está ligado ao 
PC via USB e que a porta série não está a ser 
u�lizada por outra aplicação. Abra o IDE do 
Arduino e selecione a respec�va porta série. 
Acesse o ‘Monitor Série’* do Arduino e defina a 
taxa de transmissão para 230400. Envie o 
comando ‘R’ com a opção ‘Sem final de linha’. 
Espere um momento, até ver a resposta RST no 
‘Monitor Série’. Reinicie o Arduino (interrupção 
de energia ou botão de reset, se disponível).

Abra novamente o ‘Monitor Série’ e envie o 
comando ‘M’ com a opção ‘Sem final de linha’. 
Em seguida, envie o número rela�vo ao canal de 
comunicação em uso pelo seu GroNode**, com 
a opção ‘Nova linha e retorno de linha’. 

Definir configurações de fábrica

*’Monitor Série’ em Português de Portugal, ‘Monitor Serial’ 
em Português do Brasil.
**Os canais de comunicação estão definidos de 1 a 5, sendo o 
5 o canal padrão.
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Envie o comando ‘S’ com a opção ‘Sem final de 
linha’, digite o número de série desejado (envie 
um número por vez) e quando chegar ao 
úl�mo número, envie-o com a opção ‘Nova 
linha e retorno de linha’. O número de série 
deve ser composto por 10 números e começar 
pelo número ‘5’, por exemplo, ‘5123456789’.*

Para verificar se as configurações foram 
corretamente aplicadas, envie o comando ‘D’ 
com a opção ‘Sem final de linha’. Deverá ver, 
através do ‘Monitor Série’, algo semelhante à 
seguinte imagem:

Após a conclusão de todas os passos anteriores, 
o seu Arduino estará totalmente configurado e 
pronto a comunicar com o GroNode através do 
UserBot shield.

*O número de série ‘5999999999’ está reservado como 
número padrão e não deverá ser u�lizado.
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COMUNICAÇÃO 2

Ligação ao GroNode
Cer�fique-se que o GroNode está corretamente 
instalado e acessível através do software GroLab. 
Caso contrário, siga as instruções disponíveis no 
manual do GroNode.

Após concluir todos os passos de instalação do 
UserBot shield, abra o software GroLab e estabe-
leça ligação com o GroNode. Após estabelecer 
ligação, deverá aceder ao painel dos Módulos 
através do menu principal de configurações.

Normalmente, 2 ou 3 minutos são suficientes 
para o GroNode detectar um módulo recém-ins-
talado. Uma vez detectado, aparecerá automa�-
camente no painel dos Módulos, na secção 
respec�va ao �po de módulo.

Pode verificar a lista de módulos do mesmo �po 
no lado direito do painel dos Módulos. Um 
GroNode suporta um máximo de 4 módulos de 
cada �po.
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Problemas ou falhas de 
comunicação
O GroNode foi desenhado para comunicar com 
os restantes módulos GroLab, através de sinais 
de radiofrequência. O raio de ação é de 25 
metros (82 pés) em espaços interiores e 100 
metros (328 pés) em espaços abertos, depen-
dendo das condições do espaço.

Acesse o painel dos Módulos através do softwa-
re GroLab e verifique se os seus módulos estão 
acessíveis. Caso não estejam acessíveis ou 
apresentem falhas/perdas de comunicação, é 
possível que tenha excedido a distância entre os 
seus módulos e o GroNode.

Dentro do painel dos Módulos, poderá encon-
trar um ícone de sinal sem fios, o qual indica se o 
módulo apresentado está ligado ao GroNode e a 
comunicar corretamente.

       AVISO: Algumas paredes de suporte de carga e disposi�vos 
eletrónicos podem causar interferência no sinal.

ES

FR

EN

PT

IT



29
www.opengrow.pt support@opengrow.pt

Se o problema persis�r, faça o seguinte: coloque 
o módulo próximo ao GroNode e verifique o 
estado da comunicação através do software 
GroLab. Se a comunicação for restabelecida com 
sucesso, repita o processo a distâncias diferen-
tes até iden�ficar a distância máxima de comu-
nicação.

Se o módulo não consegue estabelecer comuni-
cação com o GroNode, tente percorrer os 
diferentes canais de comunicação até encontrar 
os seus módulos (deve aguardar 3 minutos 
entre cada mudança de canal).

Para alterar o canal de comunicação, aceda ao 
painel de Configurações (do GroNode) e, de 
seguida, à seção Configurações Gerais. Nesta 
seção, encontrará o campo de configuração 
rela�vo ao canal de comunicação. Clique no 
botão no canto inferior direito para a�var a 
edição e mudar o canal de comunicação para o 
canal desejado. Para aplicar as alterações, clique 
no botão verde no canto inferior direito.

Se, após seguir as etapas anteriores, os seus 
módulos ainda não aparecem no software 
GroLab, por favor, entre em contato com nosso 
suporte técnico.
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ATUALIZAÇÕES
Atualizações de firmware
Tenha em atenção que algumas atualizações de 
so�ware, podem exigir a atualização do 
firmware dos seus módulos GroLab.

Todas as atualizações fornecem melhorias 
importantes, as quais asseguram o melhor 
desempenho do sistema.

No entanto, como o firmware do UserBot é 
compilado e aplicado pelo u�lizador, é neces-
sário que o u�lizador esteja atento ao repositó-
rio de código do UserBot no GitHub. Caso 
sejam subme�das atualizações ao código, o 
u�lizador deverá aplicar essas atualizações ao 
seu código. Será também necessário voltar a 
compilar o código, fazer upload do mesmo para 
o Arduino e, reaplicar as configurações de 
fábrica. 
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4INSTR. DE SEGURANÇA
As seguintes diretrizes gerais de segurança são fornecidas para ajudar a 
garan�r sua própria segurança pessoal e proteger o seu disposi�vo 
contra possíveis danos.

•Não tente reparar ou desmontar o disposi�vo. Para alguns disposi�vos 
com bateria subs�tuível pelo u�lizador, leia e siga as instruções 
fornecidas pelo manual de instalação.
•Mantenha o disposi�vo longe de radiadores e fontes de calor.
•Mantenha o disposi�vo longe de temperaturas extremamente quentes 
ou frias para garan�r que seja u�lizado dentro da faixa de operação 
especificada.
•Não derrame alimentos ou líquidos no seu disposi�vo.
•Antes de limpar seu disposi�vo, desconecte-o da tomada elétrica. 
Limpe o seu disposi�vo com um pano macio e seco. Não use líquidos.
•Se o seu disposi�vo não funcionar normalmente - em par�cular, se 
houver sons ou odores incomuns - desconecte-o imediatamente e entre 
em contato com um revendedor autorizado ou com o centro de suporte 
da Open Grow.
•Para ajudar a evitar o risco potencial de choque elétrico, não conecte ou 
desconecte cabos, nem faça manutenção ou reconfiguração do seu 
disposi�vo durante tempestades ou em períodos propícios à ocorrência 
de trovoada.
•Verifique a voltagem antes de ligar o disposi�vo a uma tomada elétrica 
para garan�r que a voltagem e a frequência necessárias correspondam à 
fonte de energia disponível.
•Além disso, cer�fique-se de que os seus módulos GroLab e disposi�vos 
conectados aos mesmos, estejam classificados eletricamente para 
operar com a energia CA disponível na sua localização.
•Não ligue os cabos de energia a uma tomada elétrica se os cabos de 
energia es�verem danificados.
•Para evitar choque elétrico, ligue os cabos de energia em tomadas 
elétricas corretamente aterradas.
•Se usar um cabo extensor de alimentação, confirme que a amperagem 
total dos disposi�vos ligados não excede a amperagem do cabo extensor.
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5GARANTIA

A garan�a descrita abaixo é concedida pela Open Grow, Lda. (doravante 
designada por OPEN GROW). Esta garan�a só é válida mediante 
apresentação do comprova�vo de compra.

Termos Gerais

EXCETO NOS TERMOS EXPRESSAMENTE ESTABELECIDOS NESTA GARANTIA, A OPEN 
GROW NÃO CONCEDE QUAISQUER OUTRAS GARANTIAS, EXPRESSAS OU IMPLÍCITAS, 
INCLUINDO QUAISQUER GARANTIAS IMPLÍCITAS DE COMERCIABILIDADE E ADEQUAÇÃO 
A UM DETERMINADO FIM. A OPEN GROW RENUNCIA EXPRESSAMENTE A TODAS AS 
GARANTIAS NÃO DECLARADAS NESTA GARANTIA. QUAISQUER GARANTIAS IMPLÍCITAS 
QUE PUDEREM SER IMPUTADAS POR LEI ESTÃO LIMITADAS À DURAÇÃO DO PERÍODO DE 
GARANTIA.

NA EXTENSÃO PERMITIDA PELA LEI LOCAL, OS RECURSOS PREVISTOS NESTA GARANTIA 
SÃO OS ÚNICOS E EXCLUSIVOS RECURSOS CONTRA A OPEN GROW. ESTES NÃO AFETAM 
NEM RESTRINGEM OS DIREITOS QUE O CLIENTE POSSUA CONTRA O COMERCIANTE 
ONDE ADQUIRIU O PRODUTO OPEN GROW. EM NENHUM CASO A OPEN GROW SERÁ 
RESPONSÁVEL POR PERDA DE DADOS OU POR DANOS INDIRETOS, ESPECIAIS, 
INCIDENTAIS, CONSEQUENTES (INCLUINDO LUCROS CESSANTES OU PERDA DE DADOS) 
OU OUTROS DANOS, SEJA COM BASE EM CONTRATO, DELITO OU OUTRA NATUREZA. NO 
ENTANTO, NADA NESTE ACORDO LIMITA A RESPONSABILIDADE DA OPEN GROW PARA 
CONSIGO (I) EM CASO DE MORTE OU LESÃO PESSOAL DECORRENTE DE NEGLIGÊNCIA DA 
OPEN GROW, (II) EM CASO DE DECLARAÇÃO FRAUDULENTA POR PARTE DA OPEN GROW, 
OU (III) EM CASO DE REGULAMENTOS DE PROTEÇÃO AO CONSUMIDOR APLICÁVEIS. 
ALGUNS PAÍSES NÃO PERMITEM: (1) A RENÚNCIA DE GARANTIAS IMPLÍCITAS; (2) A 
LIMITAÇÃO DA DURAÇÃO DE UMA GARANTIA IMPLÍCITA OU SUA EXCLUSÃO; OU (3) A 
LIMITAÇÃO DE DANOS INCIDENTAIS OU CONSEQUENTES EM PRODUTOS DE CONSUMO. 
NESTES PAÍSES, ALGUMAS EXCLUSÕES OU LIMITAÇÕES DESTA GARANTIA LIMITADA 
PODEM NÃO SER APLICÁVEIS A SI. ESTA GARANTIA CONFERE-LHE DIREITOS LEGAIS 
ESPECÍFICOS. PODE TAMBÉM TER OUTROS DIREITOS QUE VARIAM DE PAÍS PARA PAÍS. É 
RECOMENDADO CONSULTAR AS LEIS LOCAIS APLICÁVEIS PARA UMA DETERMINAÇÃO 
COMPLETA DOS SEUS DIREITOS.

Esta garan�a aplica-se a qualquer produto de hardware com a marca 
OPEN GROW vendido pela OPEN GROW, suas subsidiárias, afiliadas, 
revendedores autorizados ou distribuidores (doravante designados por 
PARCEIROS), abrangido por esta garan�a.
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A OPEN GROW garante que o produto, sob uso normal, está isento de 
defeitos materiais nos materiais e na execução durante o período de 
garan�a, desde que o produto seja u�lizado e man�do de acordo com o 
manual do u�lizador e outra documentação fornecida ao comprador no 
momento da compra (ou conforme alterada periodicamente). A OPEN 
GROW não garante que o produto funcionará de forma ininterrupta ou 
sem erros, nem que todas as deficiências, erros, defeitos ou não conformi-
dades serão corrigidos. Esta garan�a não se aplica, e a OPEN GROW não 
será responsável por, problemas ou danos resultantes de: (a) alterações ou 
acessórios não autorizados; (b) negligência, abuso ou uso indevido, 
incluindo a falha em operar o produto de acordo com as especificações, 
instruções ou requisitos de interface; (c) manuseamento, uso ou 
armazenamento inadequados; (d) falha de bens ou serviços que não 
foram ob�dos da OPEN GROW ou que não estejam cobertos por uma 
garan�a ou contrato de manutenção da OPEN GROW em vigor; (e) fogo, 
água, causas naturais ou outros eventos catastróficos.
Esta garan�a também não se aplica se qualquer número de série da OPEN 
GROW no produto �ver sido removido ou danificado de qualquer forma.

Limitação da garan�a

O período de garan�a do produto começa na data da compra junto da 
OPEN GROW ou dos seus PARCEIROS. O seu recibo datado de venda ou 
entrega, que mostra a data da compra do produto, serve como comprova-
�vo da data de compra.
Pode ser solicitado que apresente este comprova�vo como condição para 
receber o serviço de garan�a. Terá direito ao serviço de garan�a de acordo 
com os termos e condições deste documento caso seja necessária uma 
reparação do seu produto OPEN GROW durante o período de garan�a do 
produto.
Esta garan�a aplica-se apenas ao comprador original do produto OPEN 
GROW e não é transferível para qualquer pessoa que adquira a proprieda-
de do produto pelo comprador original.

Período de garan�a 
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Caso ocorra algum defeito, a única obrigação da OPEN GROW será reparar 
ou subs�tuir o produto gratuitamente, desde que este seja devolvido ao 
serviço pós-venda da OPEN GROW durante o período de garan�a. Tal 
reparação ou subs�tuição será realizada apenas pela OPEN GROW num 
centro de assistência autorizado. Todos os componentes ou produtos 
subs�tuídos ao abrigo desta garan�a passam a ser propriedade da OPEN 
GROW. A subs�tuição mantém o PERÍODO DE GARANTIA REMANESCENTE 
do produto. A subs�tuição não necessita de ser nova ou do mesmo 
modelo, marca ou peça; a OPEN GROW pode, a seu critério, proceder à 
subs�tuição por quaisquer equivalentes recondicionados.

Desempenho da garan�a

Open Grow, Lda.,
Parque Industrial de Coimbrões,
Edi�cio Expobeiras,
3500-618, Viseu,
Portugal
VAT: PT513181547
(+351) 232 458 475
www.opengrow.pt

Garan�dor

Não envie diretamente para a OPEN GROW sem antes consultar-nos para 
verificar o procedimento a seguir.

Contacte os nossos serviços técnicos pelo email support@opengrow.pt.

AVISO LEGAL:
A aplicação da garan�a está excluída caso a avaria da(s) peça(s) 
defeituosa(s) resulte do uso inadequado e/ou negligente do produto. 
Considera-se uso inadequado e/ou negligente qualquer u�lização 
diferente daquela para a qual o produto foi concebido e/ou recomendada 
no manual de instruções, a não realização das operações de manutenção 
recomendadas no manual, a execução de operações diferentes das 
indicadas que comprometam a qualidade do produto, modificações que 
não sejam efetuadas por reparadores autorizados e/ou com peças não 
originais ou não aprovadas.
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Este símbolo no produto ou embalagem significa que, de acordo com as 
leis e regulamentações locais, este produto não deve ser descartado no 
lixo domés�co, mas sim enviado para reciclagem. Por favor,  uma vez 
que tenha a�ngido o fim de sua vida ú�l, leve-o para um ponto de 
recolha designado pelas autoridades locais, alguns aceitarão recolher os 
produtos gratuitamente. Ao reciclar o produto e sua embalagem dessa 
maneira, estará a ajudar a preservar o meio ambiente e a proteger a 
saúde humana.

Este símbolo no produto ou embalagem significa que este produto está 
em conformidade com os regulamentos RoHS da Dire�va do 
Parlamento e do Conselho Europeu sobre as Restrições do Uso de 
Determinadas Substâncias Perigosas em Equipamentos Elétricos e 
Eletrónicos (2011/65/EU).

A Open Grow, LDA, reserva-se ao direito de atualizar e/ou modificar o 
conteúdo de seus produtos a qualquer momento, sem aviso prévio. 
Consulte os nossos Termos e Condições em www.opengrow.pt. 

6CONFORMIDADE

Este símbolo no produto ou embalagem significa que este produto 
está em conformidade com as seguintes diretrizes e regulamentos:
•(2014/53/UE) Dire�va Rela�va aos Equipamentos de Rádio.
•(2011/65/EU) Dire�va RoHS.
•(2014/35/EU) Dire�va Rela�va à Baixa Tensão.
•(2014/30/EU) Dire�va Rela�va à Compa�bilidade Eletromagné�ca.

Banda(s) de 
Frequência

Max. Potência de 
Saída (EIRP)

2.4 G 2.4 - 2.4835 GHz 100 mW
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