NARWAL™

User Manual

Narwal Freo X Ultra Robot Vacuum and Mop

Model: YJCCO15



Dear users:

Thank you for purchasing Narwal products. To access comprehensive support from Narwal, you are recommended to read carefully the
manual and illustrations before sing the product. Please keep the manual properly.

The manual may be updated from time to time based on product updates and user feedback. Please scan the R code below to browse
the official website and view the latest version.
In case of any problemin using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways

Customer service email:

support@nawal.com (North America)

support.eu@global.narwal.com(Germany)

support.it@global.narwal.com(Italy)

support.jp@narwal.com(Japan)

support.fr@global.narwal.com(France)

support kr@narwal.com (South Korea)

support.es@global.narwal.com(Spain)

*For other countries, please refer to the after-sales contact information provided by your local vendors

We wish you a pleasant experience!
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1. Product At A Glance
11 Check list

Main parts

Robot x 1 (including Base station x 1 (including cleaning
disposable dust bag x 1, base x 1, cleaning tray x 1, clean wate
mopping module x 2) rtank x 1, dirty water tank x 1)

Accessories

=

Side brush x2 Power cord x 1 Dedicated detergent x 1

Disposable Dust Bag x 2 Dustbinx1
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1.2 Robot

Front (top cover closed)

Radar positioning sensor
(laser ranging sensor)

Recall button

Start/Stop
button

Structured light
forward sensor

Structured light

Bumper (pressure)
edge sensor

sensor

Dust bin

/"

/ @i Dust Bin Filter

[ |
N 4 ~ Dustbino

— pen button

Robot top cover

Disposable dust bag

RESET button . Dustbagsnap

Dust bag filter

Top cover slot
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Robot bottom

Infrared ranging and
anti-drop sensor x5

Ultrasonic carpet sensor

Nameplate o o) Side brush x2

(S/Nincluded)

(@] (e
Cyclonic deflector Dri
tangle-freer [ h r:\ie2
oller brush whee

Mopping module x1 A
7\ @ Caster
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1.3 Base station

Front (lid closed)

Touch panel

Freo Mind On/Off button Child Lock indicator

Recall/Exit button Mop washing/

drying button

Base Station indicator
Start/Stop button

Robot entrance

Cleaning tray

Cleaning base
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Front (lid open)

Clean water tank

—
Clean water tank s

Base station lid )
ponge filter

Dirty Water Tank

Base station
handle

Back

=

Power interface
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1.4 Buttons and indicators

Robot buttons

Button

Action

Function

Start/Stop (h

Short press

Start/pause/resume current task

Press and hold for 2s

Power on/off

Recall (yxome  Short press Return to the base station
Short press Enter the pairing mode
Reset - Press and hold for 5s  Unbind the account and clear user data

Press and hold for 10s

Base station buttons

Restore factory settings

Button Action Function
Short press Start/pause/resume current task
- Pressand hold for 2sduringatask  End current task
Short press (Cancel) Recall/Exit
- Press and hold for 2s turn on child lock
{3 +&  Pressand hold for 2s Child Lock off
Short press Turn On/Off Freo Mind
- Press and hold for 10s Enter Standby Mode (For US Market)
Short press Start/cancel mop washingand drying
- Press and hold for 10s Refill/discharge self-check
)y +[> Pressandhold for2s Enter/exit the pairing mode
>+ ¢ Pressandhold for2s Restart mapping
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Robot & base station indicators

Indicator Robot Base Station Meaning
indicator indicator

Robot is turned off
Off N N Base station shutdown or touch
panel in AOD. Touch to wake up

Steady white N N Base station and robot on standby

Breathing white v N Base station and robot idle

Steady blue v N Cleaning underway

Breathing blue J v Cleaning paused

Steady purple v N Disinfection underway

Breathing purple v N Disinfection paused

Breathingred I ortesesttonmaroot
disconnected

Breathing orange N N Pairing or update underway

Colorfulmeteorlight — x J Waking up the base station

2. 2. Get Ready Before Use R

Install the side brushes

Press side brushes into the slots as
indicated by color until they click into
place.
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Remove the anti-collision foam

Open the robot top cover and remove
the anti-collision foam.

Place the base station

Plug the power cord into the socket on
the back of the base station and leave an
open space of at least 1.0m in front of the
base station for the robot to enter and
leave the base station.

Note: If the base station is placed tilted or there
are table legs, curtains, and ornaments around,

the robot's obstacle avoidance function may be %/%/// '

triggered, affecting its entry and exit.

Place dedicated detergent

« Turn the detergent upside down (DO NOT
remove the cap) and insert it into the slot.
The dedicated detergent bottle is properly
in place when it is fixed without tipping over.
+You can set in the App whether to add the
detergent automatically when mopping.

09



Add clean water

Before mopping, add water to the clean
water tank for mop washing.

- Lift up the base station lid. Take out the
clean water tank, snap it open and fill it
with clean water (DO NOT exceed the MAX
water level mark).

« Snap the tank shut and put the water
tank back into the base station.

Note: DO NOT add any third-party detergents or
disinfectants into the clean water tank to avoid
product damage.

Startup settings

Push the robot into the base station with
side brushes facing outward. The base
station will beep once to indicate that
charging is successful and the robot will
switch itself on and broadcast the
message.

Connect and bind the robot in
the App

Scan the QR code to download the
Narwal Freo App, tap “Add Device”
and select the model in the App, and
follow the instructions for
connecting and binding the robot.




3. How to Use

Before using the robot, please make sure you have finished the installation

and base station setup in Chapter 2.

3.10rganize the home environment

A. Put away the clutter on the floor,
e.g. scattered cables, rags, slippers,
clothes and books.

C. Leave other doors closed and
install the fence to prevent the robot
from entering elevated or low areas.

B. Open the doors of the rooms to be
cleaned and arrange the furniture to
leave as much space as possible for
cleaning.

D. The maximum obstacle crossing
height is 20mm and the robot
cannot enter rooms with a threshold
height of over 20mm. You can
purchase Narwal Threshold Ramp to
help the robot climb over and around
obstacles more efficiently.



E.DO NOT stand in front of the robot,
on the threshold or in narrow aisles
to avoid omission.

3.2 Mapping

Before cleaning a new home, the robot needs to explore the environment and
create a map. Before first-time cleaning, you can trigger mapping by short
pressing the I> [Start/Stop] button on the robot or tapping “Start Mapping”
inthe App.

Note:

1.0nce a map is created, it can be edited in the App.

2 Please do not move the base station after a map is created, or you have to
restart mapping. If large furniture in your home is rearranged, it is
recommended to create a new map.

3.3 Cleaning

Select cleaning modes

The product comes with four built-in cleaning modes: Vacuum, Mop, Vacuum
and Mop, and Vacuum then Mop. You can select and adjust parameters like
cleaning cycles, suction, and mop humidity for each mode in the App.

Set Freo Mind

The Freo Mind is an intelligent cleaning assistant. When the Freo Mind is
enabled, the robot can:

- set cleaning parameters based on the environmental data collected by sensors;
-enhance edge-to-edge cleaning.

You can enable the Freo Mind in two ways:



- Select the Freo Mind in the cleaning modes in the App;
- Short press () [Freo Mind On/Off] button on the base station. When the
indicator turns on, it means the Freo Mind is on.

Start cleaning task

You can start the robot for cleaning in the following three ways:

+Tap () [Start Cleaning] in the App

- Short press the (O [Start/Stop] button on the robot and the robot will
activate the Vacuum Mode by default;

+Short press the > [Start/Stop] button on the base station to start
cleaning. The robot will activate the Vacuum and Mop Mode by default;

Note: You canadjust the cleaning mode and set more cleaning parameters in the App.

Pause/resume current task

You can pause/resume current task in three ways:

«Tap & [Pause]/ () [Resume] inthe App;

«Short press the () [Start/Stop] button on the robot;
+Short press the > [Start/Stop] button on the base station.

Mop washing

If the robot is set for multiple mopping runs or the area for cleaning is large,
the robot will automatically return to the base station for mop washing.
The number of mopping runs and returns can be modified in the App before
cleaning starts, and cannot be modified during the current cleaning task.

End current task

The robot will navigate itself back to the base station when cleaning ends. You
can view the current cleaning report in the App.
You can manually end the task in the following three ways:
«Pressandhold ( [Finish] for 2sin the App;
- Short press the () [Recall] button on the robot;
«Short press the 0y +ome [Recall] button or press and hold the |[> [Start/Stop]
button on the base station for 2s.
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Drying and disinfection

After the last mopping run, the robot will return to the base station for mop
washing and drying. The drying time can be modified in the App.
You can also start mop washing and drying manually in the following two

ways:

+Tap & [Mop Washing & Drying] in the App;
+Short press & [Mop Washing & Drying] on the base station.

4. Parameters

4.1 Specifications

Robot

Base station

Dimensions: 350*350*107 mm

Dimensions: 415*370*434mm

Color: White

Color: White

Weight: ~4.25kg

Weight: ~8.5kg

Wi-Fi

Rated input: 100-240V~

Protocol: [EEE 80211b/g/n

Rated output: 20V = 3.0A

Frequency Range: 2412~2472MHz

Rated frequency: 50-60Hz

Max.
Transmitter Power (EIRP): =20dBm

Rated power: 72W

Bluetooth

Bluetooth

Protocol: BLE 5.0

Protocol: BLE 5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): =10dBm

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm
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Battery (Robot)

Battery Type Rechargeable Li-ion Battery
Battery Pack Quantity Per Pack 1pcs
Quantity of Battery Cells Per Battery Pack 8pcs

Rated Capacity, Rated Energy

5000mAh, 72Wh

Nominal Voltage

14.4V =
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1. Produkt-Ubersicht
1.1 Checkliste

Hauptteile

Roboter x 1 (einschl. Dockingstation x 1 (einschl.
Einweg-Staubbeutel x 1, Reinigungsbasis x 1, Reinigungswanne x 1,
Wischmodul x 2) Frischwassertank x 1, Schmutzwassertank x 1)
Zubehor
D
8
Seitenblrste x 2 Netzkabel x 1 Spezial-Reinigungsmittel x 1

Einweg-Staubbeutel x 2 Staubbehalter x 1
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1.2 Roboter

Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)

Radar-Positionssensor
(Laser-Entfernungssensor)

RUckruf-Taste

Start/

Stopp-Taste
Strukturierter

Vorwarts-Lichtsensor

StoBfanger-

Strukturierter Sensor (Druck)

Kanten-Lichtsensor

Vorderseite (obere Abdeckung geéffnet)
Staubbehalter

ya N
\ Filter fur

Staubbehalter

g ) Taste zum Offnen

. des Staubbehélters

Obere Abdeckung
des Roboters

Staubbeutel-
Schnappverschluss

Staubbeutel-

RESET-Taste "\ Schnappverschluss
/ Staubbeutel-
Filter
/
Schlitz in der
oberen Abdeckung



Roboter-Unterteil

IR-Entfernungsmesser
und Fallschutz-Sensor x 5

Ultraschall-Teppichsensor

Typenschild /

(einschl. SNr.) ©) fe) SeitenbUrste x 2
(e} (e}
Verhedderungsfreie
WalzenbUrste mit
Zyklonabweiser
Antriebsrad x 2

\ g

Wischmodul x 1 A
/ @ Lenkrolle

e ~_




1.3 Dockingstation

Vorderseite (Deckel geschlossen):

Touchscreen

Ein/Aus-Taste fur Freo-Mind Anzeige fir

Kindersicherung

Rackruf-/Ende-Taste Taste zum Waschen/
Trocknen des Mopps
Anzeige der Ladestation

Start/Stopp-Taste

Roboter-Eingang

Reinigungsschale

Reinigungsbasis



Vorderseite (Deckel offen)

Frischwasser-Tank

 Schwammfilter des

Deckel der Frischwasser-Tanks

Dockingstation

Schmutzwasser-
Tank

Griff der
Dockingstation

Rickseite

.

Stromanschluss @ {:}
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1.4 Tasten und Anzeigen

Roboter-Tasten

Taste Aktion

Funktion

Start/Stopp ()  Kurz drdcken

Start/Pause/Fortsetzen der
aktuellen Aufgabe

Drucken und 2s halten

Strom Ein/Aus

Abrufen (yrome  Kurz dricken

Zurick zur Dockingstation

Kurz dricken

Zum Kopplungsmodus

Rucksetzen «

DrUcken und 5s halten

Entbinden des Nutzerkontos und
Léschen der Nutzerdaten

Drucken und 10s halten

Dockingstations-Tasten

Taste  Aktion

Rucksetzen auf
Werkseinstellungen

Funktion

> Kurz dricken

Start/Pause/Fortsetzen der
aktuellen Aufgabe

Wahrend einer Aufgabe
dricken und 2s halten

Beenden der aktuellen Aufgabe

O Kurz drticken

(Abbrechen) Ruckruf/Beenden

DriUcken und 2s halten

Kindersicherung einschalten

Y +6&  DrlUckenund 2s halten

Kindersicherung ausschalten

o) Kurz drticken

Freo Mind ein-/ausschalten

[2) Kurz drticken

Mopp-Waschen und -Trocknen
starten/abbrechen

DrUcken und 10s halten

Nachfullen/Entleeren-Selbstprifung

{3 +[> Drlckenund 2s halten

Kopplungsmodus ein-/ausschalten

>+ &  Drickenund 2s halten

Kartenerstellung neustarten
21



Roboter- und Dockingstation-Anzeigen

Anzeige Roboter Dockingstation Bedeutung
-Anzeige -Anzeige

Aus J J Roboter ist ausgeschaltet,
Dockingstation runtergefahren
oder Touchscreen im Ruhe-Modus.
BerUhren zum Aufwecken.

Standig wei3 J J Dockingstation und Roboter in
Bereitschaft

Atmend weil3 J J Ladestation und Roboter im
Leerlauf

Sténdig blau J J Reinigen lauft

Atmend blau J J Reinigen pausiert

Sténdig violett v J Desinfektion lauft

Atmendviolett v J Desinfektion pausiert

Atmend rot J J Dockingstation oder Roboter
abnormal,oder Dockingstation und
Roboter abgekoppelt.

Atmendorange J Kopplung oder Aktualisierung lauft

Farbiges X v Aufwecken der Dockingstation

Meteorlicht

2. 2. \lorbereitung vor Einsatz

Anbringen der Seitenblrsten

DrUcken Sie die Seitenbursten in die
farblich gekennzeichneten Schlitze, bis
sie einrasten.




Entfernen des Schutzschaums

Offnen Sie die obere Abdeckung des
Roboters und entfernen Sie den
Schutzschaum.

Aufstellen der Dockingstation

Stecken Sie das Netzkabel in den Sockel
auf der RUckseite der Dockingstation und
lassen Sie vor der Dockingstation mind. 1Tm
Freiraum, damit der Roboter die Docking-
station betreten und verlassen kann.
Hinweis: Wenn die Dockingstation schief steht
oder sich Tischbeine, Vorhange und Ornamente ]
in der Nahe befinden, kann die Hindernisumge- “an)
hungs-Funktion des Roboters ausgeldst
werden, wodurch das Ein- und Ausfahren des
Roboters gestort wird.

s

BN

Einsetzen des Spezial-Reinigung-
smittels

« Drehen Sie die Reinigungsmittel-Flasche
auf den Kopf (den Deckel NICHT abnehmen)
und setzen Sie sie in den Schlitz ein. Die
Flasche istrichtig platziert, wenn sie fest
sitzt und nicht umkippt.

- Siekénnenin der App einstellen, ob das
Reinigungsmittel beim Wischen automa-
tisch hinzugefuigt werden soll.
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Einflllen von Frischwasser

Fallen Sie vor dem Wischen sauberes
Wasser in den Frischwasser-Tank zum
Moppwaschen ein.

« Heben Sie den Deckel der Dockingstation
an.Nehmen Sie den Frischwasser-Tank
heraus, klappen Sie ihn auf und fullen Sie ihn
mit sauberem Wasser (Uberschreiten Sie
NICHT die MAX-Wasserstandsmarkierung).

- Schnappen Sie den Tank zu und setzen Sie
ihn wieder in die Dockingstation ein.

Hinweis: Geben Sie KEINE fremden Reinigungs-
oder Desinfektionsmittel in den Frischwasser-Tank,
um Produktschaden zu vermeiden.

Erster Start des Roboters

Schieben Sie den Roboter so in die
Dockingstation, dass die Seitenbursten nach
aufBen zeigen. Die Dockingstation piept
einmal, um anzuzeigen, dass der Ladevor-
gang erfolgreich war, und der Roboter
schaltet sich ein und sendet die Nachricht.

Koppeln und Einbinden des
Roboters mit der App

Scannen Sie den QR-Code, um die
Narwal-App herunterzuladen. Tippen
Sie auf "Geréat hinzuflUgen’, wahlen
Sie das Modell in der App aus und
folgen Sie den Anweisungen zum
Koppeln und Einbinden des Roboters.
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3. Benutzung des Produkts

Vor der Inbetriebnahme des Roboters stellen Sie bitte sicher, dass Sie die
Dockingstation gemaB Kap. 2 installiert und eingerichtet haben.

3.1 Aufraumen der hduslichen Umgebung

A. Raumen Sie die Unordnung auf
dem Boden auf, z. B. verstreute
Kabel, Lappen, Hausschuhe,
Kleidung und Bucher.

C. SchlieBen Sie die Ubrigen Taren
und benutzen Sie ggf. einen Zaun,
um den Roboter daran zu hindern,
erhohte oder niedrige Bereiche zu
betreten.

B. Offnen Sie die Turen der zu
reinigenden Raume und stellen Sie
die Mébel so auf, dass so viel Platz
wie moglich fUr die Reinigung bleibt.

D. Die maximale Hohe zur Uberwind-
ung betragt 20mm, und der Roboter
kann keine Rdume mit einer
Schwellenhdhe Uber 20mm
betreten. Sie kdnnen die Narwal
Schwellenrampe erwerben, um
Roboter zu helfen, besser Uber und
um Hindernisse herum zu klettern.
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E.Stellen Sie sich NICHT vor den
Roboter, auf die Schwelle oder in enge
Gange, um Auslassungen zu vermeiden.

3.2 Kartenerstellung

Vor dem Reinigen einer neuen Wohnung muss der Roboter die Umgebung
erkunden und sich eine Karte erstellen. Vor dem ersten Reinigen konnen Sie
die Kartierung durch kurzes Driicken der Taste I[> [Start/Stopp] am Roboter
oder durch Antippen von “Kartierung starten” in der App veranlassen.
Hinweis:

1.Sobald eine Karte erstellt wurde, kann sie in der App bearbeitet werden.

2 Bitte bewegen Sie die Dockingstation nicht, nachdem eine Karte erstellt
wurde, sonst missen Sie die Kartierung neu starten. Nach Umstellen von
groBen Mdbeln in Inrer Wohnung empfiehlt es sich, eine neue Karte zu erstellen.

3.3 Reinigen
Auswahl der Reinigungs-Modi

Das Gerat verflgt Uber vier integrierte Reinigungsmodi: Staubsaugen,
Wischen, Saugen und Wischen sowie Saugen dann Wischen. Fur jeden
Modus kénnen Sie in der App Parameter wie Reinigungszyklen, Saugleistung
und Moppfeuchtigkeit auswéhlen und einstellen.

Einstellen vom Freo Mind

Freo-Modus ist ein intelligenter Reinigungsassistent. Wenn er aktiviert ist,
kann der Roboter:

- die Reinigungsparameter auf der Grundlage der von den Sensoren
erfassten Umgebungsdaten einstellen;
- die Rand-zu-Rand-Reinigung verbessern.

Sie kdnnen Freo Mind auf zwei Arten aktivieren:
26



»Wahlen Sie Freo Mind in den Reinigungsmodi in der App aus;
- Dricken Sie kurz die Taste () [Freo Mind Ein/Aus] an der Dockingstation.
Wenn die Anzeige aufieuchtet, ist Freo-Modus aktiviert.

Start der Reinigungsaufgabe

Sie kénnen den Roboter auf folgende zwei Arten zum Reinigen starten:

- Tippen Sie in der App auf () [Reinigen starten].

- Driicken Sie kurz die Taste () [Start/Stopp] auf dem Roboter und der
Roboter aktiviert standardmaBig den Modus Saugen;

«Driicken Sie kurz die Taste > [Start/Stopp] an der Dockingstation, um das
Reinigen zu starten. Der Roboter aktiviert standardmaBig den Modus
Saugen-und-Wischen;

Hinweis: Sie kdnnen den Reinigungsmodus anpassen und weitere Reinigung-

sparameter in der App einstellen.

Anhalten/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

Sie konnen die aktuelle Aufgabe auf drei Arten pausieren/fortsetzen:
- Tippen Sie inder App auf & [Pause]/ (O [Fortsetzen];

- Driicken Sie kurz die Taste () [Start/Stopp] auf dem Roboter;

- Druicken Sie kurz die Taste > [Start/Stopp] an der Dockingstation.

Moppwaschen

Wenn der Roboter fUr mehrere Wischvorgénge eingestelltist oder der zu
reinigende Bereich groB ist, kehrt der Roboter automatisch zum
Moppwaschen zur Dockingstation zurtck.

Die Anzahl der Wischvorgange und Ruckfahrten kdnnen vor Start der Reinigung in
der App gedndert werden und danach wahrend der laufenden Reinigung nicht mehr.

Beenden der aktuellen Aufgabe

Der Roboter navigiert sich selbst zurlck zur Dockingstation, wenn die Reinigung

beendet ist. Sie kbnnen den aktuellen Reinigungsbericht in der App ansehen.
27



Sie kénnen die Aufgabe auf folgende drei Arten manuell beenden:

+Halten Sie in der App die Taste () [Beenden] 2s gedriickt;

- Driicken Sie kurz die Taste () vome [RUckruf] auf dem Roboter;

- Driicken Sie kurz die Taste () [Ruckruf] oder halten Sie die Taste [> [Start/
Stopp] an der Dockingstation 2s gedriickt.

Trocknen und Desinfizieren

Nach dem letzten Wischvorgang kehrt der Roboter zur Dockingstation
zurdck, um den Mopp zu waschen und zu trocknen. Die Trocknungszeit kann
in der App eingestellt werden.

Sie kbnnen das Waschen und Trocknen des Mopps auch manuell auf folgende
zwei Arten starten:

« Tippen Sie in der App auf A: [Mopp waschen & trocknen];

«Dricken Sie kurz auf & [Mopp waschen & trocknen] an der Dockingstation.

4. Parameter

4.1 Technische Daten

Roboter Dockingstation
Abmessungen: 350x350x107 mm Abmessungen: 415x370x434 mm
Farbe: Wei3 Farbe: Wei3

Gewicht: ca. 4.25kg Gewicht: ca. 8.5kg

W-lan Eingangsspannung: 100-240V~
Protokoll: IEEE 80211b/g/n Nennleistung: 20V ==3.0A
Frequenzbereich: 2412 ~ 2472 MHz Nennfrequenz: 50-60Hz

Max. Sendeleistung (EIRP): <20 dBm Nennleistung: 72W
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Bluetooth

Bluetooth

Protokoll: BLE 5.0

Protokoll: BLE 5.0

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Batteria (robot)

Tipo di batteria

Batteriaricaricabile agli ioni di litio

Quantita di batterie per confezione

1pz

Quantita di celle della batteria per pacco batteria

8pz

Capacita nominale, energia nominale

5000 mAh, 72 Wh

Tensione nominale

14.4V ===
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1.1l prodotto in breve

1.1 Lista di controllo

Parti principali

Robot x1 (incluso sacchetto Stazione base x1 (inclusa base di

per la polvere usa e getta x1, pulizia x1, vassoio di pulizia x1,
modulo di pulizia x2) serbatoio dell'acqua pulita x1,

serbatoio dellacqua sporca x1)
Accessori
(]
N\ 4
e -
I _ )
. -
Spazzola laterale x2 Cavo dialimentazione x1 Detergente dedicato x1

Sacchetto per la Contenitore per
polvere usa e getta x2 la spazzatura x1

30



1.2 Robot
Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Sensore di posizionamento
radar (sensore di portata laser)

Pulsante
richiama

Pulsante avvio/
arresto

Sensore della luce
strutturata in avanti

Sensore per bordi Sensore (pressione)

luminosi strutturati del paraurti
Anteriore (coperchio superiore aperto)
Cestino
N Filtro del
@i contenitore
) / \ della polvere
Coperchio ( |
superiore \ /
del robot . Pulsante di
N\ apertura del ¢
B ontenitore
Sacchetto per la dellapolvere
polvere usa e getta
o Chiusura
Pulsante
h ascatto
direset del sacchetto
per la polvere
> Filtro a sacco
/ — per la polvere
Fessura del

coperchio superiore
31



Fondo del robot

Sensore di portata a
infrarossi e antigoccia

Sensore tappeto
ad ultrasuoni

Targhetta

x5

(S/Nincluso)

Spazzolaarullo

antigroviglio con
defiettore ciclonico

Modulo di pulizia x1

Pad per mocio x2

Base per
mocio x2

(

\]

Spazzola
laterale x 2

Ruota
motrice x2

Rotella

32



1.3 Stazione base

Anteriore (coperchio chiuso):

Pannello touch

Pulsante di accensione/ ) .
. h . Spia del bl bambi
spegnimento di Freo Mind pia detblocco bambini
Tasto lavaggio/
asciugatura mocio

Pulsante Richiamal/Esci

Spia della stazione base
Pulsante avvio/arresto

Ingresso del robot

Vassoio per
la pulizia

Base per
lapulizia
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Anteriore (coperchio aperto)

Serbatoio dell'acqua pulita

Coperchio della

: Pulire il filtro in spugna
stazione base i

del serbatoio dell'acqua

Serbatoio
dellacqua sporca

Maniglia della
stazione base

Indietro

Interfaccia di potenza @ C]
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1.4 Pulsanti e spie

Pulsanti del robot

Pulsante Azione Funzione
Avvial (b Pressione breve Avviare/pausalriprendere
Interrompi I'attivita corrente

Tenere premuto per 2secondi  Accensione/spegnimento

Richiama

Oy Home  Pressione breve

Ritorno alla stazione base

Ripristina

Pressione breve

Accedere alla modalita di

. Tenere premuto per 5secondi  Scollegare I'account e

cancellare i dati dell'utente

Tenere premuto per 10 secondi  Ripristinare alle impostazi-

Pulsanti della stazione base

Pulsante

Azione

oni predefinite

Funzione

>

Pressione breve

Avviare/pausal/riprendere l'attivita
corrente

Tenere premuto per 2 secondi
durante un‘attivita

Terminare l'attivita corrente

O Pressione breve (Annulla) Richiamare/Uscire
Tenere premuto per 2 secondi Attivare il blocco bambini
)y +&  Tenere premuto per 2 secondi Blocco bambini disattivato
A Pressione breve Attivare/disattivare Freo Mind
o Pressione breve Avviare/annullare il lavaggio e
I'asciugatura del mocio
Tenere premuto per 10 secondi Autocontrollo di riempimento/scarica
{3 +[>  Tenerepremuto per 2 secondi Entrare/uscire dalla modalita di
accoppiamento
>+ 6  Tenere premuto per 2 secondi Riavviare la mappatura
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Spie del robot e della stazione base

Spia Spiadel Spiadella Significato
robot stazione base

Spento J J Il robot e spento
Spegnimento della stazione base o
pannello touch in AOD. Tocca per
riattivare

Bianco fisso J J Stazione base e robot in standby

Biano pulsante J Stazione base e robot inattivi

Blu fisso J J Pulizia in corso

Blu pulsante J J La pulizia & stata sospesa

Viola fisso J J Disinfezione in corso

Viola pulsante v J La disinfezione e stata sospesa

Rosso pulsante v J Stazione base o robot anomalo o
stazione base e robot disconnessi

Arancione v N Associazione 0 aggiornamento in

pulsante corso

Luce meteora X J Attivare la stazione base

colorata

2. Preparzione prima dell'uso —

Installare le spazzole laterali

Premere le spazzole laterali nelle fessure
come indicato dal colore finché non
scattano in posizione.




Rimuovere la schiuma anticollisione

Aprire il coperchio superiore del robot e
rimuovere la schiuma anticollisione.

Posizionare la stazione base

Collegare il cavo di alimentazione alla presa
sul retro della stazione base e lasciare uno
spazio aperto di almeno 1.0 m davanti alla
stazione base affinche il robot possa
entrare ed uscire dalla stazione base.

Nota: se la stazione base viene posizionata
inclinata o se intorno sono presenti le gambe di
un tavolo, tende e ornamenti, la funzione di

evitamento degli ostacoli del robot potrebbe
attivarsi, compromettendone l'entrata e l'uscita.

Posizionare il detergente dedicato

+ Capovolgere il detergente (NON togliere il
tappo) e inserirlo nella fessura. La bottiglia
del detergente dedicata & correttamente in
posizione quando e fissata senzaribaltarsi.
« Impostare tramite l'app se aggiungere
automaticamente detergente duranteil
lavaggio.
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Aggiungere acqua pulita

Prima di pulire, aggiungere acqua al
serbatoio dell'acqua pulita per il lavaggio
con mocio.

- Sollevare il coperchio della stazione
base. Estrarre il serbatoio dell'acqua
pulita, aprirlo e riempirlo con acqua pulita
(NON superare il segno del livello MAX
dell'acqua).

«Chiudere il serbatoio e riporlo nella
stazione base.

Nota: NON aggiungere detergenti o disinfettanti
di terze parti nel serbatoio dell'acqua pulita per
evitare danni al prodotto.

Impostazioni di avvio

Spingere il robot nella stazione base con
le spazzole laterali rivolte verso esterno.
La stazione base emettera un segnale
acustico per indicare che laricarica &
avvenuta con successo e il robot si
accendera e trasmettera il messaggio.

Connettere e associareiil
robot nellApp

Scansionare il codice QR per
scaricare 'App Narwal, toccare
"Aggiungi dispositivo’, selezionare il
modello nell'app e seguire le
istruzioni per connettere e
associare il robot.
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3. Come si utilizza

Prima di utilizzare il robot, assicurarsi di aver completato I'installazione e la
configurazione della stazione base nel Capitolo 2.

3.1 Organizzare 'ambiente domestico

/

A. Porre in ordine il pavimento, ad
esempio da cavi, stracci, pantofole,
vestiti e libri sparsi.

C. Lasciare le altre porte chiuse e
installare la recinzione per impedire
alrobot di entrare in aree elevate o
troppo basse.

B. Aprire le porte delle stanze da
pulire e disporre i mobili in modo da
lasciare quanto piu spazio possibile
per la pulizia.

D. L'altezza massima di superamento
degli ostacoli & di 20 mm e il robot
non puo entrare in stanze con
un‘altezza della soglia superiore a 20
mm. E possibile acquistare la Rampa
di Soglia Narwal per aiutare il robot a
superare e aggirare gli ostacoliin
modo piu efficiente.
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E.NON sostare davanti al robot, sulla
soglia o in corridoi stretti per evitare
omissioni.

3.2 Mappatura

Prima di pulire una nuova casa, il robot deve esplorare lambiente e creare una
mappa. Prima della prima pulizia, & possibile attivare la mappatura premendo
brevemente il pulsante I> [Avvia/Stop] sul robot o toccando “Avvia
mappatura” nell'app.

Nota:

1.Una volta creata una mappa, & possibile modificarla nell'app.

2.Non spostare la stazione base dopo aver creato una mappa, altrimenti si
dovra riavviare la mappatura. Se i mobili di grandi dimensioni della propria casa
vengono riorganizzati, si consiglia di creare una nuova mappa.

3.3 Pulizia

Seleziona le modalita di pulizia

Il prodotto e dotato di quattro modalita di pulizia integrate: Aspira, Lava,
Aspira e Lava e Aspira e poi Lava. Puoi selezionare e regolare parametri come
cicli di pulizia, aspirazione e umidita del mocio per ciascuna modalita nell'app.

Impostare Freo Mind

Freo Mind & un assistente intelligente per la pulizia. Quando Freo Mind &
abilitato, il robot puo:

-impostare i parametri di pulizia in base ai dati ambientali raccolti dai sensori;
+migliorare la pulizia da bordo a bordo.

E possibile abilitare Freo Mind in due modi:
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- Selezionare Freo Mind nelle modalita di pulizia dellApp;
«Premere brevemente il pulsante () [Freo Mind On/Off] sulla stazione base.
Quando la spia e si accende, significa che Freo Mind & acceso.

Avviare l'attivita di pulizia

E possibile avviare il robot per la pulizia nei due modi seguenti:

«Toccare () [Avvia pulizia] nellapp

«Premere brevemente il pulsante () [Avvio/Stop] sul robot e il robot attivera
la modalita Aspirazione per impostazione predefinita;

+Premere brevemente il pulsante > [Avvio/Stop] sulla stazione base per
avviare la pulizia. Per impostazione predefinita, il robot attivera la modalita
Aspirazione e Lavaggio;

Nota: & possibile regolare la modalita di pulizia e impostare pit parametri di pulizia nell'app.

Mettere in pausa/riprendere l'attivita corrente

E possibile mettere in pausa/riprendere I'attivita corrente in tre modi:
«Toccare () [Pausa)/ @ [Riprendi] nell'app;

«Premere brevemente il pulsante () [Start/Stop] sul robot;
«Premere brevemente il pulsante |> [Avvio/Stop] sulla stazione base.

Lavaggio con mocio

Se il robot & impostato per piu cicli di pulizia o se I'area da pulire & ampia, il
robot tornera automaticamente alla stazione base per il lavaggio con mocio.
Ilnumero di cicli di pulizia e di resi puo essere modificato nellapp prima dellinizio
della pulizia e non pud essere modificato durante l'attivita di pulizia corrente.

Terminare l'attivita corrente

Altermine della pulizia, il robot tornera alla stazione base. E possibile visualizza-
re ilrapporto di pulizia corrente nell'app.

E possibile terminare manualmente I'attivita nei tre modi seguenti:

« Tenere premuto () [Fine] per 2 secondi nell'app;

« Premere brevemente il pulsante O tome [Richiama] sul robot;

« Premere brevemente il pulsante {0 [Richiama] o tenere premuto il pulsante

> [Avvio/Stop] sulla stazione base per 2 secondi.
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Asciugatura e disinfezione

Dopo ['ultimo ciclo di pulizia, il robot tornera alla stazione base per lavare e
asciugare il mocio. Il tempo di asciugatura pud essere modificato nellApp.
E inoltre possibile avviare manualmente il lavaggio e I'asciugatura del mocio

nei due modi seguenti:

-Toccare & [Lavaggio & asciugatura del mocio] nell'app;
+Premere brevemente & [Lavaggio & asciugatura del mocio] sulla stazione

base.

4. Parametri
4.1 Specifiche

Robot

Stazione base

Dimensioni: 350*350*107 mm

Dimensioni: 415*370*434 mm

Colore: bianco

Colore: bianco

Peso: ~4.25kg

Peso: ~8.5kg

Wifi

Ingresso nominale: 100-240 V~

Protocollo: IEEE 802.11b/g/n

Uscitanominale: 20V=—=3.0 A

Gamma di frequenza: 2412~2472 MHz

Frequenza nominale: 50-60Hz

Massimo. Potenza del trasmettitore (EIRP):

=<20dBm

Potenza nominale: 72 W

Bluetooth

Bluetooth

Protocollo: BLE 5.0

Protocollo: BLE 5.0

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Massimo. Potenza del trasmettitore (EIRP):

<10dBm

Massimo. Potenza del trasmettitore (EIRP):
<10dBm
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Batteria (robot)

Tipo di batteria

Batteria ricaricabile agli ioni di litio

Quantita di batterie per confezione

1pz

Quantita di celle dellabatteria per pacco batteria

8pz

Capacita nominale, energia nominale

5000 mAh, 72 Wh

Tensione nominale

14.4V ===
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1. Apercu du produit

1.1 Liste de controle

Pieces principales

1robot (avec 1sac a 1 station de base (comprenant la
poussiére jetable et 2 base de nettoyage, le plateau de
modules de lavage du sol) nettoyage, le réservoir d'eau

propre, le réservoir d'eau sale)
Accessoires

2 brosse latérales 1cordon d'alimentation 1détergent spécifique

2 sacs a poussiere jetables 1bac a poussiére
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1.2 Robot

Avant (couvercle fermé)

Capteur de positionnement
radar (capteur de distance laser)

Bouton
de rappel
Bouton
Marche/Arrét
Capteuravanta
lumiere structurée
Capteur de rebord & Capteur (de pression)

lumiere structurée du pare-chocs

Bac a poussiére

Filtre pour bac
apoussiere

Couvercle
durobot @ﬁ
~ Bouton d'ouverture
du bac a poussiéere
Sac a poussiére jetable
Bouton Fermeture du
REINITIALISER sac & poussiére
Filtre du sac
apoussiere
/
Encoche du couvercle
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Fond du robot

5 capteurs a infrarouge té
Iémétrie et antichute

Capteur ultrasonique
pour tapis

Plaque signalétique 2brosse
(n° de série inclus) Ie) l:] (@] latérales

Brosse a

rouleau sans m
enchevétrement

avec séparateur L
cyclonique

2roues
motrices

1module de

lavage du sol @ Roulette

2 serpillieres

2basesde
serpilliéres
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1.3 Station de base

Avant (couvercle fermé)

Ecran tactile

Indicateur de
la sécurité enfant

Bouton Activer/ S
Désactiver Freo Mind

Bouton de lavage/

Bouton Rappel/Quitter
séchage de la serpilliere

Indicateur de la \
station de base \

Bouton Marche/Arrét

Entrée du robot

Plateaude
nettoyage

Base de
nettoyage
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Avant (couvercle ouvert)

Nettoyer le réservoir d'eau propre

Nettoyer le filtre éponge
du réservoir d'eau propre

Couvercle de la
station de base

Réservoir
d'eau sale

Poignée de la
station de base

Retour

Interface d'alimentation
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1.4 Boutons et indicateurs

Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Marche/ (h  Appuicourt Démarrer/suspendre/
Arrét poursuivre la tdche en cours
Appuipendant 2 s. Eteindre/allumer
Rappel  (yrome  Appui court Retour & la station de base
Appui court Passer en mode appairage
Reinitialiser « Appuipendant5s. Déconnecter le compte et effacer

les données de ['utilisateur

Appuipendant 10 s.

Boutons de la station de base

Restaurer les réglages d'usine

Bouton Action Fonction
> Appui court Demarrer/suspendre/poursuivre la
tache en cours
Appui pendant 2 s. au cours Terminer la téache en cours
d'une tache
O Appui court (Annuler) Rappeler/Quitter
Appuipendant 2s. activer la sécurité enfant
) +6&  Appuipendant2s. Sécurite enfant désactivee
@) Appui court Activer/Désactiver Freo Mind
S Appui court Démarrer/annuler le lavage et le
séchage de la serpilliere
Appuipendant 10 s. Autocontrole de larecharge/décharge
Oy +[> Appuipendant2s. Activer/désactiver le mode appairage
>+ &  Appuipendant2s. Redémarrer la cartographie

49



Indicateurs du robot et de la station de base

Indicateur Indicateur Indicateur Signification
durobot delastation
de base

Désactive J J Lerobot est éteint.La station de
base est eéteinte ou I'écran tactile
est en affichage permanent (AOD).
Toucher pour reveiller

Blanc fixe v v La station de base et le robot sont
enveille

Blanc v v La station de base et le robot sont

clignotant lent inactifs

Bleu fixe v v Nettoyage en cours

Fleu clignotant v N Nettoyage interrompu

ent

Pourpre fixe v v Désinfection en cours

Pourpre J J o I

clignotant lent Désinfection interrompue

Rouge v v Anomalie de la station de base ou

clignotant lent du robot ou la station de base et le
robot sont déconnectés

Orange N Appairage ou mise & jour en cours

clignotant lent

Eclairage coloré x J Reveil de la station de base

météores

2. Se préparer avant
I'utilisation
Installez les brosses latérales

Insérez les brosses latérales dans les fentes en
suivant les couleurs jusqu'a ce qu'elles s'enclenchent.




Retirez la mousse anti-collision

Ouvrez le couvercle durobot et retirez la
mousse anticollision.

Positionnez la station de base

Branchez le cordon d'alimentation dans la
prise située al'arriere de la station de base
et laissez un espace libre d'aumoins Tm
devant la station pour que le robot puisse
entrer et sortir de la station de base.
Remarque : Si la station de base est inclinee ou
si des pieds de table, des rideaux ou des
ornements se trouvent & proximité, la fonction

d'évitement des obstacles du robot peut se
déclencher et affecter son entrée et sa sortie.

Ajoutez le détergent spécifique

« Placez le détergent téte en bas (SANS
enlever le bouchon) etinsérez-le dans
lencoche. Le flacon de détergent spécifique
esten place lorsqu'il est fixé de maniere ane
pas basculer.

« Vous pouvez définir dans l'application sile
détergent doit étre ajouté automatique-
ment lorsque vous lavez le sol.
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Ajouter de I'eau propre

Avant de passer la serpilliere, ajoutez de
I'eau dans le réservoir d'eau propre pour
le lavage de la serpilliere.

- Soulevez le couvercle de la station de
base. Retirez le réservoir d'eau propre,
ouvrez-le et remplissez-le d'eau propre
(NE dépassez PAS le repere de niveau
d'eau MAX).

- Refermez le réservoir et replacez-le
dans la station de base.

Remarque : N'ajoutez PAS de détergents ou de
desinfectants d’autres marques dans le réservoir
d'eau propre afin d'éviter dendommager le produit.

Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base en
orientant les brosses latérales vers lextérieur.
La station de base émet un bip pour indiquer
que lacharge estamorceée. Le robot
s'allume de lui-méme et émet le message.

Connectez et appairez le
robot dans l'application

Scannez le code QR pour télécharg-
er l'application Narwal, appuyez sur
« Ajouter un appareil » et sélection-
nez le modéle dans l'application,
puis suivez les instructions pour
connecter et appairer le robot.




Mode d’emploi

Avant d'utiliser le robot, assurez-vous d'avoir terminé l'installation et la
configuration de la station de base au chapitre 2.

3.1 Organiser I'environnement domestique

A.Débarrassez le sol de tout ce qui
traine, par exemple les cables, les
chiffons, les pantoufies, les
vétements et les livres.

C. Laissez les autres portes fermées
etinstallez la barriere pour
empécher le robot de pénétrer dans
les zones en hauteur ou en
contrebas.

B. Ouvrez les portes des pieces a
nettoyer et disposez les meubles de
maniere a deégager le plus d'espace
possible pour le nettoyage.

D. La hauteur maximale de franchisse-
ment des obstacles est de 20 mm et
le robot ne peut pas entrer dans les
pieces dont la hauteur de seuil est
supérieure & 20 mm. Vous pouvez
acheter une rampe de seuil Narwal
pour permettre au robot de franchir
et de contourner les obstacles plus
efficacement.
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E.NE vous mettez PAS devant le
robot, sur le seuil ou dans les
couloirs étroits pour éviter les
oublis.

3.2 Cartographie

Avant de nettoyer un nouveau logement, le robot doit explorer I'environne-
ment et créer une carte. Avant le premier nettoyage, vous pouvez déclencher
la cartographie en appuyant brievement sur le bouton > [Marche/Arrét] du
robot ou en touchant “Démarrer la cartographie” dans 'application.
Remarque :

1.Une fois la carte creee, elle peut étre modifiée dans l'application.

2.Ne déplacez pas la station de base aprés la création d'une carte, sinon vous
devrez recommencer la cartographie. En cas de déplacement de meubles
volumineux dans votre logement, il est recommandeé de créer une nouvelle carte.

3.3 Nettoyage
Sélection des modes de nettoyage

Le produit propose quatre modes de nettoyage intégres : aspiration, lavage
du sol, aspiration et lavage du sol, et aspiration puis lavage du sol. Vous
pouvez sélectionner et modifier des parametres tels que les cycles de
nettoyage, la force d’aspiration et le niveau d’humidité de la serpilliere pour
chaque mode dans I'application.

Configuration de Freo Mind

Le Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque le Freo Mind
estactivé, le robot peut :

- definir les paramétres de nettoyage en fonction des données environne-
mentales collectées par les capteurs ;
«améliorer le nettoyage bord & bord.
Vous pouvez activer le Freo Mind de deux maniéres :
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- Sélectionnez le Freo Mind dans les modes de nettoyage de I'application ;
« Appuyez brievement sur la touche () [Activer/Désactiver Freo Mind] de la
station de base. Lorsque l'indicateur s'allume, cela signifie que le Freo Mind est active.

Démarrer une tache de nettoyage

Vous pouvez démarrer le robot pour le nettoyage de deux manieres :

- Tapez sur () [Démarrer le nettoyage] dans I'application

Appuyez brievement sur le bouton (h [Marche/Arrét] du robot pour activer le
mode Aspiration par défaut ;

« Appuyez brievement sur le bouton [> [Marche/Arrét] de la station de base
pour démarrer le nettoyage. Le robot activera le mode Aspiration et lavage du
sol par défaut ;

Remarque : Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir d'autres paramétres de
nettoyage dans l'application.

Suspendre/poursuivre la tache en cours

Vous pouvez suspendre/poursuivre la tadche en cours de trois manieres :

- Tapez sur () [Suspendre]/ () [Poursuivre] dans I'application ;

« Appuyez brievement sur le bouton () [Marche/Arrét] du robot ;

« Appuyez brievement sur le bouton [> [Marche/Arrét] de la station de base ;

Lavage de la serpilliére

Sile robot est réglé pour plusieurs passages de serpilliére ou sila zone a
nettoyer est étendue, le robot retournera automatiqguement a la station de
base pour laver la serpilliere.

Le nombre de passages et d'allers-retours peut étre modifié dans l'applica-
tion avant le début du nettoyage et ne peut pas étre modifie quand le
nettoyage est en cours.

Terminer la tache en cours

Le robot retournera de lui-méme a la station de base lorsque le nettoyage sera

terminé. Vous pouvez consulter le rapport de nettoyage actualisé dans l'application.
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Vous pouvez mettre fin manuellement a la tache de trois manieres différentes :
« Appuyez sur () [Terminer] pendant 2 s. dans 'application ;
« Appuyez briévement sur le bouton 0 #eme [Rappel] durobot ;
- Appuyez brivement sur la touche () [Rappel]l ou appuyez sur la touche
> [Marche/Arrét] de la station de base pendant 2 s.

Séchage et désinfection

Aprés la derniere opération de nettoyage, le robot retourne a la station de
base pour le lavage et le séchage de la serpilliere. Le temps de séchage peut
étre modifie dans l'application.

Vous pouvez également lancer le lavage et le séchage de la serpilliere
manuellement de deux maniéres :

+ Appuyez sur A [Lavage et séchage de la serpilliére] dans I'application ;

« Appuyez brievement sur & [Lavage et séchage de la serpilliere] sur la
station de base.

4. Parametres
4.1 Spécifications

Robot station de base

Dimensions : 350 x 350 x 107 mm Dimensions : 415 x 370 x 434 mm
Couleur : Blanc Couleur : Blanc

Poids : = 4,25kg Poids : = 8.5kg

Wifi Entrée nominale : 100-240 V~
Protocole : IEEE 80211b/g/n Sortie nominale : 20V=—=3 A
Gamme de frequences : 2412 ~ 2472 MHz Fréquence nominale : 50-60 Hz
Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) : . .

<20dBm Puissance nominale : 72 W
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Bluetooth Bluetooth

Protocole : BLE 5.0 Protocollo: BLE 5.0

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) : Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) :
<10dBm <10dBm

Batterie (robot)

Type de batterie Batterie Li-ion rechargeable
Nombre de batteries par emballage 1piece

Quantité de cellules par batterie 8 pieces

Capacité nominale, Energie nominale 5000mAh, 72Wh

Tension nominale 14.4V —
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1. Unvistazo al producto

1.1 Lista de comprobacion

Partes principales

Robot x 1 (incluye bolsa de
polvo desechable x 1,
madulo de mopa x 2)

Accesorios

Bolsa de polvo desechable x 2

Estacion base x 1 (incluye base de
limpieza x 1, bandeja de limpieza x 1,
deposito de agua limpia x 1,
depdsito de agua sucia x 1)

Cable de alimentacion x 1 Detergente especifico x 1

Contenedor de polvo x 1
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1.2 Robot

Frontal (tapa superior cerrada)

Sensor de posicionamiento
por radar (sensor laser)

Boton de
recuperacion

Boton de

inicio/parada

Sensor de avance de
luz estructurada

Sensor de
parachoques (presion)

Cubo del polvo
/ \ Filtro del
dep05|to de polvo

Cubierta superior
del robot @ﬁ
/" Botonde apertura
— del depésito de polvo
Bolsa de polvo desechable
Botdn RESET S V A Cierre de
labolsa

Ranuradela
cubierta superior
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Fondo del robot

Sensor infrarrojo
de alcance y antigoteo x5

Sensor ultrasonico

de alfombras =
Placa de caracteristicas
(S/N incluido) o l:]
(e} (e}

Cepillo de rodillo
sin enredos con L

defiector ciclénico

Cepillo lateral x 2

Rueda
motriz x2

Ruedas

Mddulo de fregado x1 Z( )E/\

Base del
trapeadorx2
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Estacion base

Frontal (tapa cerrada)

Panel tactil

Boton Encender/
apagar Freo Mind

Indicador de
bloqueo para nifios

Boton de llamada/salida Boton de lavado/

|
Indicador de Ia secado del trapeador

estacion base

Boton de inicio/parada

Entrada del robot

Bandejade
limpieza

Base de limpieza
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Frontal (tapa abierta)

Deposito de agua limpia

Filtro de esponja del
deposito de agua limpia

Tapadela
estacion base

Deposito de
agua sucia

Asadela
estacion base

Atras

.

Interfaz de alimentacion

62



1.4 Botones e indicadores

Botones del robot

Boton Accion Funcién
Inicio/ Pulsacion corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea
Parada actual

Mantenerpulsadopor2s  Encender/apagar

Recuperar () +ome  Pulsacion corta

Volver a la estacion base

Pulsacion corta

Acceder al modo de emparejamiento

Reiniciar « Mantenerpulsadopor5s ~ Desvincular la cuentay borrar los
datos de usuario
Mantener pulsadopor10s  Restaurar los ajustes de fabrica

Botones de la estacion base

Botdon  Accion

Funcion

> Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea
actual

Mantener pulsado por 2's
durante una tarea

Finalizar la tarea actual

() Pulsacion corta

(Cancelar) Recuperar/Salir

Mantener pulsado por 2's

Activar el bloqueo para nifios

)y + &  Mantener pulsado por2's

Bloqueo infantil desactivado

o) Pulsacion corta

Encender/apagar Freo Mind

2 Pulsacion corta

Inicio/cancelacion del lavado y
secado del trapeador

Pulsar y mantener pulsado

Autocomprobacion de recargal/-

por 10s descarga
Oy + > Mantener pulsado por 2s Entrar/salir del modo de
emparejamiento
>+ & Mantener pulsado por2s Reiniciar el mapeo
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Indicadores del robot y de la estacion base

Indicador Indicador Indicadorde Significado
delrobot laestacionbase

Apagado J J Robot apagado
Estacion base apagada o panel
tactil en AOD. Toque para despertar

Blanco fijo v v Estacion base y robot en espera
Respirando v v Estacion base y robot en reposo
blanco

Azul fijo v v Limpieza en curso

Respiracion J J Limpieza en pausa

azu

Morado fijo N N Desinfeccion en curso

Respirar N N Desinfeccion en pausa

purpura

Respirar rojo J J Estacion base o robot anormal o

estacion base y robot desconectados

Respirando J J Emparejamiento o actualizacion en
naranja curso

Luzde X N Despertar de la estacion base
meteorito de

colores

2. Preparacion antes del uso

Instale los cepillos laterales

Presione los cepillos laterales en las
ranuras indicadas por color hasta que
encajen en su sitio.



Retire la espuma anticolision

Abrala cubierta superior del roboty
retire la espuma anticolision.

Coloque la estacion base

Enchufe el cable de alimentacionenla
toma situada en la parte posterior de la
estacion base y deje un espacio abierto de
al menos 1,0 m delante de la estacion base
para que el robot pueda entrar y salir de la
misma.

Nota: Sila estacion base se coloca inclinada o
hay patas de mesa, cortinas y adornos
alrededor, la funcion de evitacion de obstaculos
del robot puede activarse, afectando a su
entraday salida.

Colocar el detergente dedicado

« Coloque el detergente boca abajo (NO
retire el tapdn) e introduzcalo en laranura.
Labotella de detergente dedicado esta
correctamente colocada cuando se fija sin
volcarse.

« Puede configurar en la App si desea afiadir
el detergente automaticamente al trapear.
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Anadir agua limpia

Antes de fregar, aflada agua al depdsito
de agua limpia para lavar el trapeador.

« Levante la tapa de la estacion base.
Saque el deposito de agua limpia, abraloy
llénelo de agua limpia (NO sobrepase la
marca de nivel de agua MAX).

- Cierre el dep0osito y vuelva a colocarlo
en la estacion base.

Nota: NO anada detergentes ni desinfectantes
de terceros en el deposito de agua limpia para
evitar dafos en el producto.

Ajustes de arranque

Introduzca el robot en la estacion base
con los cepillos laterales hacia fuera. La
estacion base emitira un pitido para
indicar que la carga se ha realizado
correctamente y el robot se encendera
soloy emitiré el mensaje.

Conectar y vincular el robot
enlaApp

Escanee el codigo QR para
descargar la App Narwal, pulse
"Afadir dispositivo’, seleccione el
modelo enlaappy siga las
instrucciones para conectary
vincular el robot.




3. Instrucciones de uso

Antes de utilizar el robot, asegurese de haber finalizado la instalacion y la
configuracion de la estacion base en el Capitulo 2.

3.1 0rganice el entorno doméstico

A. Aparta el desorden del suelo, por
ejemplo, cables desperdigados,
trapos, zapatillas, ropay libros.

C. Deje cerradas las demas puertas
e instale la valla para evitar que el
robot entre en zonas elevadas o
bajas.

B. Abre las puertas de las
habitaciones que vayas a limpiar y
ordena los muebles para dejar el
mayor espacio posible parala
limpieza.

D. La altura maxima de cruce de
obstaculos es de 20 mmyy el robot
no puede entrar en habitaciones con
una altura de umbral superior a 20
mm. Puede adquirir larampa de
umbral Narwal para ayudar al robot a
superar y rodear obstaculos de
forma mas eficiente.
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E.NO se coloque delante del robot,
en elumbral o en pasillos estrechos
para evitar omisiones.

3.2 Trazado de mapas

Antes de limpiar un nuevo hogar, el robot necesita explorar el entornoy crear
un mapa. Antes de limpiar por primera vez, puede activar el mapeo pulsando
brevemente el boton > [Iniciar/Detener] en el robot o tocando “Iniciar el
trapeado” en la App.

Nota:

1.Una vez creado el mapa, se puede editar enla App.

2.No mueva la estacion base después de crear un mapa, o tendra que reiniciar
el mapeo. Si se reorganizan los muebles grandes de su casa, se recomienda
crear un nuevo mapa.

3.3 Limpieza
Seleccionar modos de limpieza

El producto viene con cuatro modos de limpieza incorporados: Aspirar, fregar,
Aspirar y fregar, y Aspirar y después fregar. Puede seleccionar y ajustar
parédmetros como los ciclos de limpieza, la succién y la humedad del
trapeador para cada modo en la App.

Configurar Freo Mind

El Freo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Cuando el Freo Mind esta
activado, el robot puede:

- establecer parametros de limpieza basados en los datos ambientales
recogidos por los sensores;
-mejorar la limpieza de borde a borde.

Puede activar el Freo Mind de dos formas:
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- Seleccione Freo Mind en los modos de limpieza de la App;

-Pulse brevemente el boton (2 [Freo Mind encendido/apagado] de la
estacion base. Cuando el indicador se enciende, significa que el Freo Mind
esta activado.

Iniciar la tarea de limpieza

Puede iniciar la limpieza del robot de las dos maneras siguientes:

«Pulse (» [Iniciar limpieza] en la App

« Pulse brevemente el botén () [Inicio/Parada) del robot y este activarg el
Modo Aspiracion de forma predeterminada;

« Pulse brevemente el boton I> [Inicio/detener] en la estacion base para
iniciar la limpieza. El robot activara por defecto el Modo Aspiracion y el Modo
Trapeado;

Nota: Puede ajustar el modo de limpieza y configurar més parametros de limpieza en la App.

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de tres formas:

+Pulse @ [Pausar]/ (V) [Reanudar] en la App;

«Pulse brevemente el boton (O [Iniciar/Detener] del robot;

+ Pulse brevemente el boton |~ [Iniciar/Detener] en la estacion base.

Lavado del trapeador

Sielrobot estéa configurado para varias pasadas de mopa o lazonaa limpiar es grande,
el robot volvera automaticamente a la estacion base para lavar el trapeador.
El nimero de pasadas de mopa y de retornos puede modificarse en la App
antes de que comience la limpieza, y no puede modificarse durante la tarea
de limpieza en curso.

Finalizar la tarea actual

El robot volvera a la estacion base cuando finalice la limpieza. Puede ver el
informe de limpieza actual enla App.
Puede finalizar manualmente la tarea de las tres formas siguientes:
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+Mantenga pulsado () [Finalizar] por 2 segundos en la App;

« Pulse brevemente el boton ¢ Home [Recuperar] en el robot;

« Pulse brevemente el boton > [Recuperar] o mantenga pulsado el boton
3 [Iniciar/detener] de la estacion base por 2s.

Secado y desinfeccion

Después de la Ultima pasada de mopa, el robot volvera a la estacion base para
lavar y secar el trapeador. El tiempo de secado se puede modificar en la App.
Tambien puede iniciar el lavado y secado del trapeador manualmente de las
dos maneras siguientes:

+Pulse A& [Lavadoy secado del trapeador] enla App;

«Pulse brevemente & [Lavadoy secado del trapeador] en la estacion base.

4. Parametros
4.1 Especificaciones

Robot Estacion base
Dimensiones: 350*350*107 mm Dimensiones: 415*370*434mm
Color: Blanco Color: Blanco

Peso: ~4.25kg Peso: ~8.5kg

Wifi Entrada nominal: 100-240V~
Protocolo: IEEE 80211b/g/n Salida nominal: 20V=3.0A
Rango de frecuencia: 2412~2472MHz Frecuencia nominal: 50-60Hz
Max. Potencia del transmisor (EIRP):

<20dBm Potencia nominal: 72W
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Bluetooth

Bluetooth

Protocolo: BLE 5.0

Protocolo: BLE 5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Max. Potencia del transmisor (EIRP):
<10dBm

Maéx. Potencia del transmisor (EIRP):
<10dBm

Bateria (Robot)

Tipo de bateria Bateria de Li-ion recargable
Cantidad de baterias por paquete 1pza.
Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterias 8 pzas.

Capacidad nominal, energia nominal

5000mAh, 72Wh

Tension nominal

144V =
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1. 1. OnncaHue nsgenud
1.11.1 KoMnnekT nocTaBKu

OCHOBHbI€ YacTu

Po6oT x 1 (BkMtouas
O[IHOPAa30BbI MELIOK ANA
cbopa nbinu x 1, Moaynb
LNS BNaXHOM y6OpKK x 2)

BasoBas cTaHuus x 1 (BkoYas
OCHOBaHWe [N O4YMCTKM x 1, TOAA0H ANS
OYUCTKM x 1, BaK AN YNCTOM BOAbI % 1,
6aK Ans rpsisHoN BoAbl x 1)

Akceccyapbl

LWHyp nuTaHua x 1 CneumansHoe motollee CpeacTso x 1

OfHOpasoBbI MeLoK Mbinec6opHUK x 1
ans céopa nbinum x 2
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1.2 Po6oT

MepenHss yacTb (BEpPXHAA KpbiLKa 3aKpbiTa)

PafapHbiit faTumk
NO3NLMOHMPOBaHNA
(nasepHbI 4aTYMK 4anbHOCTH)

KHonka oT3biBa

KHorka Myck /
OcTaHoBka [aTuuk npsiMoro
nencTens
CTPYKTYPUPOBaHHOMO
ocselleHNs
Kpaesoit gaTumnk
CTPYKTYPUPOBaHHOMO
ocBselleHns

[aTuvk 6amnepa (naBneHus)

MepenHsas yacTb (BEpPXHAS KPbIlKa OTKPbITa)

Mbinec6opHmK

/ \ PunbTp
: L_\ﬂm j O] NbiNec6opHYKa
BepxHasa \
KpblLka poboTa i
/ KH

[
\ N
‘\\\ OMnKa OTKPbITUS

nbinecbopHuKa
OpHOpPa30Bbif MELLOK
nna céopa nbinm
KHonka N\ 3auwernka
RESET (c6poc) ‘ MeLuka ans
\ c6opa nbinu

' OunbTp Mewka
g NS nbinu

Ma3 BepxHel KPbILLKK
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HuxHss yacTb po6oTa

MHdpakpacHbIn gaTumnK
[anbHOCTY 1 3aLLMThI OT
naaeHvs x5

YnbTpa3ByKOBOW
[aTuMK KOBPOB

Wnnbamnk bokosas
(BkntouaeT C/H) @) I:J O weTka x 2

Ponvkosas weTka

HesanyTbiBaloLLasCst m
C LMKMOHUYECKNM L Beayluee
oTpaxaTeneM Koneco x 2

Moaynb

BNaxHON y6opku x 1 /' @ Hanpasnsiowee
7\ Koneco

Hacapka anga
wBabpbl X 2

ba3za
wBabpbl X 2
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1.3 ba3soBasi ctTaHUMA

MepenHss yacTb (KpbIlWKa 3aKpbITa):

CeHcopHas naHenb

KHomKa BKMoueHUs
[ BbIKITIOYEHNA
pexuma Freo Mind

WHoukaTtop
\ 6IOKMPOBKM OT AeTen

KHonka OT3biBa

KHorka npombIBku /
/ Bbixoga

CYLUKM LUBaBPbI
WHoukaTop
6a30B0M CTaHUMK

KHonka Myck /
OcTaHoBKa

BxoaHoe oTBEpCTUE
po6oTa

[MopnaoH ana
OUNCTKM

YucTawan 6a3a
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MepenHsas yacTb (KpbllKa OTKPbITA)

Bak ana yucTon Boabl

Kpbllka 6a30B0¥

[y6uaTbin GUnbT
CTaHumm Y ¢ P

6aKa YncTov Bodbl

Bak anga
rPS3HOM BOAbI

Pyuka 6a3oBoit
CTaHLMM

Hasap

WHTepdenc mutanmg —————| D
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1.4 KHONKM 1 MHAUKATOPbI

KHonku po6oTta

KHonka OevictBue DyHKUMA
Myck / h  Haxatve 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHNE
OcTaHoBKa TeKyLen 3agaum

3axaTbHa2cC

BkntoueHune / BblktoyeHue nutaHmnsa

OT3bIB () Home Haxatune

Bo3sspaT Ha 6a30BYyt0 CTaHLMIO

HaxaTtune

Bxons PeXnM conpsaxeHns

Cépoc - 3axaTbHabc

OTBA3Ka YU4EeTHOWM 3an1cu M o4ncTKa
Mob30BaTENbCKUX AaHHbIX

3axaTtbHal1l0c

KHonku 6a30BOM CTaHLUKU

KHonka [ewcTteue

BoccTaHoBWTL 3aBOACKME
HaCTPOMKM

DyHKUMNA

> HaxaTtue

3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHME
TekyLlen 3agaumn

3axmMuTe B TeYeHre 2 ¢ BO
BPEMS! BbINOMHEHVIS 3aaHUA

3aBeplueHve TekyLen 3aaa4m

O Haxatne

(OTmeHa) OT3biB / Bbixoa

3axatbHa2c

BK/tOYEHWE BNIOKMPOBKM OT fileTen

y+6 3BaxatbHa2c Bnokuposka oT feten - Bbikn.
o) HaxaTve BrrtounTb / BbIKIIOUNTL peskim Freo Mind
e Haxatne 3anyck / oTMeHa BNaxHoM y6opKku 1
CyLKM WwBabpbl
3axaTbHa1l0c CamonpoBepka 3anm1Bku / crnvea
Oy +[> 3axaTbHa2c Bxof / BbIX0OA 13 pexuma ConpsikeHmst
>+ &6 3axaTbHa2c INepesanyck CoCTaBNEHNA KapTbl
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MHankaTopbl po60Ta M 6a30BOM CTaHLMUK

WHaukatop WUHaukatop WHamkatop 3HaueHue

po6oTta 6a3oBon
CTaHuuu
Bblk/. J Po60T BbIK/OUEH
OTkNtoUeHe 6a30BON CTaHLMM UNn
CeHcopHou naHenu B AOD.
Haxmunte ana npobyxaeHns
[MOCTOSAHHbIN J BasoBasi cTaHUMs 1 POBOT B pexmme
6enbivt oxungaHns
MepenvBatoLummncs J Basosasi cTaHumMs 1 poboT
6enbiv npocTavBatoT
MOCTOAHHbIN CUHMIA J MpoBoaunTcs ybopka
MepenviBatowmncs J Y6opKa nprocTaHoBNeHa
CUHWI
[MOCTOSAHHbIV J MpoBoanTCcsa ae3nHpeKkLms
droneToBbIV
MepenuBatowmmncsa N [e3nHdeKkuma npuocTaHoBNEHa
droneToBbIV
MepenuBatowmmncs J OTKNOHEHWSI 6A30BOW CTaHLLMM UM
KpacHbIN po6oTa unn 6a3osas CTaHLUMA 1
POBOT OTKITIOHEHDI
MepenuBatowminca J MpoBoanTCs conpsixeHne nnm
OpaHXeBbIl OBHOBNEHMe
PasHouseTHbIN N MpobyxaeHne 6a30BoM CTaHLMK
METEOPUTHbIN CBET

2.MoagroTtoBKa
nepen ncnosib3oBaHMEM

YcTaHOBUTE 60KOBbBIE LETKN

BcTaBbTe 60KOBbIE WETKM B Nasbl,
0603HaueHHble LIBETOM, A0 LenyKa.




Ynanvute NoponoH Ans 3awmTbl oT
CTONIKHOBEHUI

OTKpONTE BEPXHIOK KPbILLKY poboTa 1
N3BNEKNTE NOPONOH ANS 3aLUMTbl OT
CTONKHOBEHWI.

PasmecTuTe 6a30BYIO0 CTaHLMUIO

BcTaBbTe WHYP NUTaHKs B pO3ETKY Ha
3agHen naHenv 6a3oBow CTaHLUK 1
oCTaBbTe nepef 6a30BoM CTaHLMeEN
cBO60/JHOE MPOCTPAHCTBO He MeHee 1,0
M NS BXOAa 1 BbIxoa poboTa 13
6a30BOV CTaHLMW.

IMprMeYdaHyie: ecrivi 6a30Bas CTaHLIMA PacrionoxeHa
noA4 HaKNOHOM U PAAOM HaxXOAATCH HOXKM
CTONa, WTOPbI, YKPALLEHWS, TO MOXET
cpaboTaTb GyHKLMS 06x0aa NPenaTCTBUN, UTO
MOBMUSIET Ha BXOL M BbIXOL pO6OTa.

PasmecTuTe cneunanbHoe
Molollee cpeacTso

« [NepeBepHWTE MotoLLIEe CPEACTBO
BBEpX AHOM (HE cHVMalTe Konnayok) v
BCTaBbTE €ro B rHe3/o. byTbinka co
creLmanbHbIM MOIOLLMM CPEeLCTBOM
HaxoaWTCs Ha CBOEM MeCTe, Koraa oHa
3aKpennaeTcs v He HaxoaMTCS B
OMPOKNHYTOM COCTOSIHWM.

* B NpUNoXeHU MOXHO HaCTPOWTb
aBTOMaTM4eckoe JobaBneHne
MOIOLLIEro CPefCcTBa Npu y6opkKe.
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HNo6aBuUTb YNCTYIO BOAY

Mepepn Hauanom ybopku nobasbTe BOAY B
6aK Ans YMCTov BOAbl AN NPOMbIBKM
LBabpbI.

« [oAHUMUTE KPbILLKY 6a30BOWM CTaHLLUW.
[locTaHbTe 6aK AN YUCTON BOAbI,
3allenkHUTE ero 1 3anonHUTEe YUCTOM
Bofon (HE npeBbiluaiTe 0TMETKY YPOBHS
Boabl MAX (Makc.)).

+ 3alleNIKHUTE KPbILLKY 6aKa 1 yCTaHOBUTE
ero 06paTHO B 6a30BYIO CTAHLMIO.

MpuMevaHmne: Bo M3bexaHne NoBpexaeHms
n3pnenua HE nobaenanTe B 6ak Ang YMCTOM BOAbI
MotoLLIMe M Ae3nHOUUMPYIoLWIe CPpeacTsa
CTOPOHHWX NPOU3BOAUTENEN.

HacTtpoiiku 3arpysku

BcTaBbTe poboTa B 6a30BYI0 CTaHLMIO
TaK, YTO6bI GOKOBbIE LETKMN Oblnit
HanpasneHbl Hapyxy. bazosas CTaHLMA
noJacT OAWH 3BYKOBOW CUrHan,
CBVAETENbCTBYIOLLMI 06 yCNeLHOM
3apsa/Ke, nocne Yero poboT BKIOUNTCS U
nepenacT coobLueHwve.

MoakntoueHne n npmesasKa
po6oTa B NPUIOXKEHUN

OtckanvpyinTe QR-Koa Ans 3arpy3ku
npunoxeHus Narwal, HaxmnTe
"[1o6aBnTb YCTPONCTBO', BbIbEPUTE
Moferb B NPUNOXEeHUN 1 cneaynTe
MHCTPYKLMAM MO MNOAKMOYEHMIO 1
npviBsA3ke poboTa.




3. Kak ucnonb3oBaTtb

Mepen HauyanoM paboTsl ¢ pO6OTOM ybeanTeCh, YTO Bbl 3aBEPLUMIN YCTaHOBKY
M HaCTPOVKy 6a30BOV CTaAHLIMK, Kak yKa3aHo B rnaBse 2.

3.1 OpraHusauus nomaluHen o6CTaHOBKU

A.HaBeaute nopanok Ha nony,
Hanpumep, ybepute pa3bpocaHHble
npoBo/a, TPAMKK, Tanouku, oaexay v
KHU.

C. OTkpoWTe ABepu B ybrpaemble
KOMHaTbl M paccTaBbTe Mebenb Tak,
4YTOBbI OCTaBUTbL Kak MOXHO 60rbLue
MecTa Ansg ybopku.

B. OTkponTe ABepw B ybrpaembie
KOMHaTbl M paccTaBbTe Mebenb Tak,
4YTOBbI OCTaBUTb Kak MOXHO 60rbLue
MecTa A5t yBOpKy.

D. MakcumanbHas BbiCoTa MpeooneHmns
npensaTcTeun coctasnseT 20 M, 1
POBOT HE MOXET BOMTU B KOMHATbI C
BblCOTOW nopora 6onee 20 MM. Bbl
MOXETE NProbpecT NOPOroByo
pamny Narwal, koTopasi mToMOXeT
poboTy 3adpdeKTMBHEE NPeoaonesaTb
NPenATCTBMSA 1 06X0OUTb UX.
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E.HE cTonte nepen pob6oTom, Ha
nopore U B y3kux Npoxoaax,
4YTObbI M36exaTb MPOMyCKOB Npu
ybopke.

3.2 CocTaBneHue KapTbl

Mpexae YeM NpUCTynNnUTL K ybopke HOBOMO A0OMa, POBOTY HEOBXOANMO
M3y4MTb OKPYXaloLLYIO Cpely 1 COCTaBUTb KapTy. lepen nepBot y6opKown
MOXHO 3aryCTUTb COCTABNEHUE KapTbl KOPOTKUM HaxaTueM kHorku > [Start/Stop]
(3anyck / OcTaHoBKa) Ha pOBOTe MK HaxaTueM KHomku “Start Mapping”
(3anyck cocTaBneHws KapTbl) B MPUNIOKEHUN.

MpumevaHwve:

1.Mocne co3aaHns KapTbl €€ MOXHO PeAaKTUPOBaTb B MPUIOXEHWN.

2 He nepemellaiiTe 6a30BYO CTAHLMIO NOCE CO3[aH1s KapTbl, Haye
npyAeTCa nepesanyckaTb COCTaBneHve KapTbl. [pu nepecTaHoBKe KPYNHON
Mebenv B JOMe PEKOMEHyeTCA CO31aTb HOBYIO KapTy.

3.3 Y6opka
Bbi60op pexnMoB y6opKku

M3penve nmeeT YeTbipe BCTPOEHHbIX PEXMMa yOOPKM: MblNecoc, BNaxHas
ybopka, Mbinecoc 1 BnaxHas ybopka, Mbinecoc, 3aTem BnaxHas yéopka. B
MPUIOXEHNI MOXHO BbIGpaTh U HACTPOUTL Takue NapameTpbl, Kak LMKIbl
y60pPKK, BCacbiBaHWE 1 BNAXHOCTb WBaBPbI ANS KaXA0ro pexvma.

YctaHoBka pexwuma Freo Mind

Freo Mind - 3To MHTENNEKTyaslbHbIN NOMOLLHWK B Y6opKe. Mpu BKNIOYEHHOM
pexvime Freo Mind po6oT MOXeT:

* yCTaHaBNM1BaTh NapaMeTpbl YBOPKKN Ha OCHOBE AaHHBIX 06 OKPYXKatoLLel
06CTaHOBKE, COBPaHHbIX AaT4MKaMu;
« yny4waeT y6opKy OT Kpasi 40 Kpasi.

BxntounTb pexunm Freo Mind MoXHO AByMs cnocobamu:
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«BbibepuTe Freo Mind B pexwvmMax ybopKkm B MPUNOXEHUN;

« HaxmuTe kHorky () [Freo Mind On/Off] (BkoueHme / BbIKMIOUEHWE pexmMa
Freo Mind) Ha 6a30B0# cTaHLMK. KOria vHAVMKATOP 3aropaeTcs, 370
03HayvaeT, YTo pexum Freo Mind BKIIOYEH.

3anyck 3agauum no yéopke

3anycTuTb PO6OT Ha YBOPKY MOXHO ABYMS CNeayoWMMm cCnocobamu:
«Haxwmute () [Start Cleaning] (HauaTb y6opky) B MpunoxeHum

«Haxmute kronky (O [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha POBOTE, U OH MO
YMOYaHUIO aKTUBUPYET PEXMM MNblNecoca;

« HaxmuTe kHorky > [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoeka) Ha 623080
CTaHLMK, YTOBbI HauaTb Y6OPKY. [10 yMONYaHWo po6OT akTUBMPYET PEXMM
nblnecoca 1 BNaxHOW y6opKu;

MpviMeyaHne: B NPUNOXEHNN MOXHO HaCTPOUTbL PEXMM YBOPKM 1 3afaTb Apyrie napameTpbl.

May3a/Bo306HOBNEHME TEKYLUEN 3aAaun

MP1OCTaHOBUTH/BO306HOBUTH BLIMOMHEHME TEKYLLEN 334341 MOXHO TPEMS]
crnocobamu:

«Haxmute () [Pause]/ () [Resume] (Maysa / Bo306HOBUTS) B MPUIOXEH;
« Haxxmure krorky (b [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBka) Ha po6oTe;

« HaxxmuTe kHorky > [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 6a30B0M CTAHLMW.

MoVika wBa6pbl

Ecnv poboT HaCcTpOeH Ha MHOrOKPaTHYIO YOOPKY 1in nnowais yoopku
BE/VIKa, OH aBTOMaTU4ECKM BO3BPALLaeTCA Ha 6a30BYI0 CTaHLIMIO NS
NMPOMbIBKM LUBaGPBI.

KonnuecTBo Npoxoa0B v BO3BPAaTOB B paMKax BiaxHOM yOopKu MOXET BbiTb
M3MEHEHO B MPUIOXEHWN 10 Ha4ana ybopKu U He MOXET BblTb N3MEHEHO BO
BPEMS BbINONHEHWSA TEKYLLEN 3a4a4n yOOpKU.

3aBeplueHue Tekyluen sagaumn

0 OKOHYaHIK YEOPKM POBOT CaMOCTOSITENBHO MEpPeMELLIaeTCs 06paTHO K 6a30B0M

CTaHUMW. B NpUAOXeH MOXHO NPOCMOTPETL TEKYLLMI OTHET 06 y6opke.
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3aBepLUMTb 3a4aH1E BPYYHYIO MOXHO CeaytoLLV MU TpeMst Crloco6amm:

« 3axmuTe kHonky (0 [Finish] (3aBeplueHme) B TeueHwe 2 ¢ B MpUNoXeHuu;

« HaxmuTe kHorky () vome [Recall] (OT3big) Ha poboTe;

« Haxmute kroriky 1 [Recall] (OT3biB) v 3axmuTe B TeqeHve 2 ¢ kHorky > [Start/
Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 6a30BO CTAHLMM.

CywKa 1 Ae3nHdeKums

rocne nocneaHero NporoHa B pamkax BaxHoW y6opky po60oT BO3BpaLLaeTcs
Ha 6a30BYI0 CTAHLMIO [/ MOWKM M CYLIKY WBABPbI. Bpemsi CyLIK1 MOXET BbITb
M3MEHEHO B MPUNOXEHNM.

3anycTuTb MPOLLECC NPOMBIBKM W CYLLKM LUBAGPbI BPYUHYIO TaKXe MOXHO
CcrnefyloWwmmMmn AByMs Cocobamu:

«Haxmute & [Mop Washing & Drying] (Movika v cyluka Wwsa6pbl) B
NPUNOXEHNM;

«Haxmute © [Mop Washing & Drying] (Moika v cyiuka Wwsabpel) Ha 633080
CTaHUMN.

4. NapameTpbl
4.1 XapaKTepUCTUKH

Po6oTt BasoBas cTaHUMA

labaputhbi: 350*350*107 MM labaputhl: 415*370*434 MM

LiBeT: 6enbin LiBeT: 6enbin

Bec: ~4.25kr Bec: ~8.5kr

Wifi HomuHanbHbIN Bxoa: 100-240 B~
Mpotokon: IEEE 80211b/g/n HoMWHanbHbI Bbixoa: 20 B=——=3.0 A
[Lnanazon yacTor: 2412~2472 M, HomuHanbHas yactoTa: 50-60 My,
Makc. MowHocTb nepeaaTuvika (EIRP):

<20 gbMm HomuHanbHas MOWHOCTb: 72 BT
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Bluetooth

Bluetooth

Mpotokon: BLE 5.0

MpoTtokon: BLE 5.0

[nana3oH YacToT: 2402-2480 Ml

[nana3oH YacToT: 2402-2480 Ml

Makc. MowHocTb nepefatuvika (EIRP):

Makc. MowHocTb nepefatuvika (EIRP):

<10 nbm <10 nbm
AkkymynsTop (po6oT)
Twvin akkymynatopa Mepesapskaembivi IMTUIA
~MOHHbI aKKyMynsaTop
KonnyecTso akkyMynsiTOPHbIX 6/10KOB B ynakoBke Twt
KonnyecTso aNeMeHTOB MUTaHUs B OAHON ynakoBke 8wT

HoMuHanbHas eMKOCTb, HOMUHabHas aHeprus

5000 MAY, 72 BTyY

HoMuHanbHoe HanpsxeHve

14.4V —
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4. BmfEFk
4.1 HH%EEM

ORyhk

N=RRAT=3>

<F3%:350*350*107 mm

<F3%:415*370*434mm

[SHE1S)

J=H=1S)

EE1#94.25kg

EE£:#78.5kg

Wi-Fi

EA&AFT:100-240V~

Z0Ob3JL: IEEE 802.11b/g/n

TEAGHSI:120V=3.0A

AR EEE: 2412~2472MHz

TEAE K E 1 50-60HZ

RAX(SES (EIRP): <20dBm

ERRBEST2W

TIL—bm—2

TIL—bm—2

Z0Ok3JL:BLES.0

Z0Ok3JL:BLES.O

AR AR HEEE: 2402-2480MHz

AR EEEE: 2402-2480MHz

BRAXEES (EIRP): <10dBm

RAZEEES (EIRP): <10dBm
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3. EmfEH

EIEX AR - FRACELREEE 2 EMHBARENELRE -

3.1 BIERERIR

A iR stE EBUERORM ~ A B. {TRAFFBREENERT - BBRIFHR
B ~ KM SHESHY - B BETHRANMERRZER -

C.FRIBRHRRENEF » AR D. B ANRAMESER20mm -
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ABIHEIEREST ©
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4. EmZBH
4. 1FE R

HBA

R 1 350*350*107 mm

R~ 1 415*370*434mm

=)

==l

B #94.25kg

BE : 498.5kg

Wi-Fi

FEEHA © 100-240V~

#%E : IEEE 802.11b/g/n

FEEHIH 1 20V = 3.0A

SASEEGE © 2412~2472MHz

$EFESER : 50-60Hz

RAESIIE (EIRP) : <20dBm EEE : T2W
B BF
7 : BLE5.0 #7E : BLE5.0

SESRESE © 2402-2480MHz

SESEEGE © 2402-2480MHz

RAESIE (EIRP) : <10dBm

BABHIHK (EIRP) : <10dBm
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Eith (HEEA)

BitEn ATt E T EM
SOUEMERE 1pcs
BEEOENEBHE 8 pcs

EERR ETEREE 5000mAh. 72Wh
ZRER 14.4V =

A2 ERPEEMESE

RAMES AR TERE

Declaration of the Presence Condition of the Restricted Substances Marking

R ERMBEquipment name : 51 —B8#28 ARobot Vacuum and mop
g% (8U3{) Type designation (Type) : YJCCO15 (with Charging Station YJCBO15)
B IRAEMER LB
Unit Restricted substances and its chemical symbols
b & i Ay SRR ZIRAKB
Lead Mercury | Cadmium | Hexavalent | Polybrominated | Polybrominated
(Pb) (Hg) (Cd) chromium biphenyls diphenyl ethers
(Cr+6) (PBB) (PBDE)
BEEAR X (©] (@] @] @] o
310 X O O O O O
e (@) O (@) @] (@] o
Bith O D ©) O D o
Bt O O @) O O O

EEL BH0.1 wt %’ K H8H0.01 wt %’ (RIEIRANE B L E BB HE D kS BRERE -
Note 1 : “Exceeding 0.1 wt %”and“exceeding 0.01 wt %”indicate that the percentage content of the
restricted substance exceeds the reference percentage value of presence condition.

BB ORI RERAYE B L SR RBHED LS ERERE -
Note 2 : “O”indicates that the percentage content of the restricted substance does not exceed the

percentage of reference value of presence.
BE3. - RIEZRRAYEBHIREAS -
Note 3 : The“—"indicates that the restricted substance corresponds to the exemption.SJ/T11364894E 4]
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1. Bir Bakigta Uriin

1.1 Kontrol listesi

Ana pargalar

Robot x 1 Ana istasyon x 1 (temizlik tabani x 1,
(tek kullanimlik toz torbasi x 1, temizleme tepsisi x 1, temiz su tanki x 1,
paspas moduld x 2 dahil) kirli su tanki = 1 dahil)

Aksesuarlar

B

Yan firgax2 Gug kablosux1 Ozel deterjan x 1

Tek Kullanimlik Toz Torbasi x 2 Toz haznesix1
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1.2 Robot
On (Ust kapak kapali)

Radar konumlandirma sensoru
(lazer mesafe sensora)

Gerigagirma
dagmesi

Baslat/Durdur

dagmesi
Yapilandiriimis

1sik ileri sensoru

Yapilandiriimis isik

L Tampon (basing) sensorl
kenari sensoru pon ( S)

On (Ust kapak agik)

(;op kova5|

/ _ \ Toz Haznesi
: Filtresi

Robotun “

Ust kapagi
Toz haznesi
agma dugmesi
Tek kullanimlik
toz torbasi

Yeniden Toz torbasi
baslatma tusu Gltert
Toz torbasi
filtresi

Ust kapak yuvasi
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Robotun alt kismi

Kizilétesi menzil ve disme
onleyici sensor x5

Ultrasonik hali senséru

isim plakasi / :]

(S/N danhil) [e) o) Yan firgax2
(] (e

Siklonik saptirici

dolagsmayan

- Tahrik
doéner firga tekerlegi x 2
Paspas modUltx1

Teker

Paspas pedix2

Paspas
tabani x 2
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1.3 Ana istasyon

On (kapak kapali)

Dokunmatik panel

Freo Mind Agma/ - GocukKilidi géstergesi
Kapama digmesi
Geri Gagirma/

Cikma dugmesi Paspas yikama/

kurutma dtgmesi
Ana istasyon géstergesi
Baslat/Durdur digmesi

Robot girisi

Temizleme tepsisi
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On (kapak agik)

Temiz su tanki

T Temiz sutanki
slinger filtresi

Anaistasyon
kapagi

Kirli Su Tanki

Anaistasyon kolu

Geri

Glg araylzu { i } :
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1.4 DUgmeler ve gostergeler

Robot digmeleri

Digme Aksiyon islev

Basla/Dur (b Kisa basis Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam ettir
2saniyebasilitutun  GUg agik/kapali

Gerigagirma () rome  Kisa basig Ana istasyona geri don

Sifirla - Kisa basis Eslestirme moduna girin
5saniye boyunca  Hesabin baglantisini kaldirin
basili tutun ve kullanici verilerini temizleyin
10saniyeboyunca  Fabrika ayarlarini geri ytkle
basili tutun

Ana istasyon dliigmeleri
Digme Aksiyon

islev

Kisa basig Gegerli gorevi baslat/duraklat
> /devam ettir
Bir gorev sirasinda 2 Mevcut gérevi sonlandir
saniye basili tutun
Kisa basis (iptal) Geri Gagirma/Gikma
O
2 saniye basili tutun cocuk kilidini a¢
>+ 6  2saniye basili tutun Cocuk Kilidi kapali

o) Kisa basig

Freo Mind'i Acma/Kapatma

Kisa basig Paspas ylkama ve kurutmayi baslat/iptal et
N 10saniye boyuncabasilitutun  Yeniden doldurma/bosaltma
otomatik kontrolt
) +I> 2saniye basilitutun Eslestirme moduna girin/gikin
>+ & 2saniye basilitutun Eslemeyi yeniden baslat
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Robot ve ana istasyon gostergeleri

Gosterge Robot Anaistasyon
géstergesi  goéstergesi

Anlam

Kapall Robot kapatildi Ana
V N istasyoun kapatilmasi veya
AOD'daki dokunmatik panel.
Uyandirmak igin dokunun
Sabit beyaz Ana istasyon ve robot
v J
beklemede
Yanip sénenbeyaz v N Ana istasyon ve robot bosta
Sabit mavi N N Temizlik devam ediyor
Yanip sénen mavi v N Temizleme duraklatildi
Sabit mor v N Dezenfeksiyon devam ediyor
Mor nefes v N Dezenfeksiyon duraklatildi
Kirmizi nefes Ana istasyon veya robot
v v anormal veya ana istasyon ile
robotun baglantisi kesildi
Yanip sénen turuncu J Eslestirme veya glincelleme
yapilliyor
Renklimeteorisigr  x N Ana istasyonu uyandirma

2. Kullanmadan Once Hazir Olun o,
D

Yan firgalari takin

Yan firgalari, yerine oturana kadar
renkle gosterilen yuvalara bastirin.




Carpisma 6nleyici kopugu ¢ikarin

Robotun Ust kapagini agin ve garpisma
onleyici kopugu gikarin.

Anaistasyonu yerlestirin

GUg kablosunu ana istasyonun
arkasindaki prize takin. Robotun girip
¢ikmasina izin vermek igin ana istasyonun
onunde en az bir metre bos alan
oldugundan emin olun.

Not: Ana istasyonun egik bir agida
konumlandiriimasi veya yakinlarda masa
ayaklari, perdeler veya sus esyalari bulunmasi
durumunda robotun giris ¢ikisinin engellenmesi
mUmkandur.

Ozel deterjani yerlestirin

Deterjani ters gevirerek yuvaya
yerlestirin (Kapagi CIKARMAYIN) Ozel
deterjan sisesi, devrilme riski olmadan
dik durdugunda yerine sabitlenir.
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Temiz su ekleyin

Moplamadan 6nce paspas yikamak igin
temiz su tankina su ekleyin.

« Ana istasyonun kapagini kaldirin, temiz
su tankini gikarin, vidalarini sokdn ve
tekrar temiz suyla doldurun (MAX su
seviyesi gostergesini agmamaya dikkat
edin).

Tanki kapattiktan sonra su tankiniana
istasyona yeniden takin.

Not: Uriiniin hasar gérmesini énlemek igin temiz
su tankina herhangi bir GgUncu taraf deterjan
veya dezenfektan eklemeyin.

Onyiikleme ayarlari

Robotu, yan firgalar disari dogru
yonlendirilmis haldeyken ana istasyona
yerlestirin. Basarili sarj sonrasinda, ana
istasyon tek bir bip sesi ¢ikaracak ve bu
noktada robot etkinlesecek ve mesaiji
iletmeye baslayacaktir.

Robotu uygulamaya baglayin
ve baglayin

Robotu baglamak ve baglamak igin,
Narwal Uygulamasini indirmek Gzere
QR kodunu tarayin, ardindan
uygulamadaki "Cihaz Ekle"ye
dokunup talimatlari izleyerek modeli
segin.
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3. Nasil kullanilir

Robotu galistirmadan énce |Utfen BolUm 2'de 6zetlenen kurulumun ve ana
istasyon yapilandirmasinin tamamlandigindan emin olun.

3.1 Ev ortamini diizenleyin

A. Yerdeki da@inikligi (6rnegin daginik
kablolar, pagavralar, terlikler, giysiler
ve kitaplar) ortadan kaldirin.

C. Diger kapilari kapali birakin ve
robotun yUksek veya algak alanlara
girmesini dnlemek igin git takin.

B. Temizlenecek odalarin kapilarini
acin ve mobilyalari temizlikigin
muUmkun oldugunca fazla yer
birakacak sekilde duzenleyin.

D. Maksimum engel gegme yUksekligi
20 mm'dir ve robot, esik yUksekligi 20
mm'nin Uzerinde olan odalara
giremez. Robotun engellerin
Uzerinden ve etrafindan daha verimli
bir sekilde tirmanmasina yardimci
olmak igin Narwal Esik Rampasi satin

alabilirsiniz.
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E.ihmalden kaginmak icin robotun
onunde, esikte veya dar koridorlarda
DURMAYIN.

3.2 Haritalama

Yeni bir konutu temizlemeden dnce, robotun gevredeki alanin bir haritasini
olusturmasi gerekir. Haritalama, ilk temizlikten énce robottaki > [Baslat
/Durdur]dugmesine kisa basilarak veya“Haritalamayi Baslat"ogesine
dokunarak baslatilabilir.

Not:

1.Bir harita olusturulduktan sonra Uygulamada duzenlenebilir.

2.Bir harita olusturulduktan sonra ana istasyonun taginmasi, haritalama
surecinin yeniden baslatiimasini gerektirecektir.Bir kisinin i¢ mekanindaki
onemli mobilyalar yeniden duzenlendiginde yeni bir harita olusturulmasi
tavsiye edilir.

3.3 Temizleme
Temizleme modlarini segin

Urtine dért temizleme modu entegre edilmistir: siplrme, paspas, stpurme ve
paspas ve suplrme sonra paspas Uygulama, kullanicilarin her mod igin emme,
temizleme donguleri ve paspas nemi gibi parametreleri se¢gmesine ve
degistirmesine olanak tanir.

Freo Mind'i Ayarla

Freo Mind akilli bir temizlik asistanidir. Freo Mind etkinlestirildiginde robot
sunlari yapabilir:
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- sensorler tarafindan toplanan gevresel verilere gore temizleme parametrel-
erini ayarlamak;
- ugtan uca temizligi gelistirin.

Freo Mind'1 iki sekilde etkinlestirebilirsiniz:

- Uygulamadaki temizleme modlarinda Freo Mind'i segin;

+Anaistasyondaki () [Freo Mind Agma/Kapama]tusuna kisa basin Gésterge
yandiginda Freo Mind agik demektir.

Temizleme gérevine baslayin

Robotu temizlik igin asagidaki iki sekilde baslatabilirsiniz:

-Uygulamada © [Temizligi Baslat]'a dokunun

-Robottaki (O [Baslat/Durdur]digmesine kisa siire bastiginizda robot
varsaylilan olarak Stptrme Modunu etkinlestirir;

« Temizligi baslatmak igin ana istasyondaki > [Baslat/Durdur]dugmesine kisa
basin Robot, varsayilan olarak Stpuirme ve Paspas Modunu etkinlestirecektir;
Not: Uygulamada temizleme modunu ayarlayabilir ve daha fazla temizleme
parametresi ayarlayabilirsiniz.

Gegerli gérevi duraklat/devam ettir

Gegerli gorevi g sekilde duraklatabilir/devam ettirebilirsiniz:
+Uygulamada () [Duraklat]/ () [Devam Ettir]6gesine dokunun;
+Robotun tzerindeki (h [Baslat/Durdur]digmesine kisa basin;
+Anaistasyondaki [> [Baslat/Durdur]dugmesine kisa basin.

Paspas yikama

Robot, birden fazla paspaslama gegisi gergeklestirmek Uzere programlanmig-
sa veya temizlenecek alan genisse, temizlenmesi gereken alani paspaslamak
icin otomatik olarak ana istasyona dénecektir.
Temizlik baglamadan énce paspaslama sayisi ve donls sayisi uygulamada
degistirilebilir ancak temizlik gérevi sirasinda degisiklik yapiimasi mimkan
degildir.
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Mevcut gérevi sonlandir

Temizlik bittiginde robot kendi kendine ana istasyona geri dénecektir. Mevcut
temizlik raporunu Uygulamada gorebilirsiniz.

Gdrevi agagidaki Gg yolla manuel olarak sonlandirabilirsiniz:

« Uygulamada @ [Bitir] tusunu 2 saniye basili tutun;

« Robottaki ) +ome [Geri Gagirl digmesine kisa basin;

+ (O [GeriGagirl dugmesine kisa basin veya ana istasyondaki|> [Baslat/
Durdur] digmesini 2 saniye basili tutun.

Kurutma ve dezenfeksiyon

Son silme isleminin ardindan robot, paspasin temizlenmesi ve kurutulmasi igin ana
istasyona donecektir.Uygulama, kuruma suresinin degistiriimesine olanak tanir.
Ayrica paspasl manuel olarak yilkamaya ve kurutmaya iki sekilde baslayabilirsiniz:
«Uygulamada & [Paspas Yikama ve Kurutma] 6gesine dokunun;
-Anaistasyonda & [Paspas Yikama ve Kurutma]tusuna kisa basin.

4. Parametreler
4.1 Ozellikler

Robot Ana istasyon

Boyutlar: 350*350*107mm

Boyutlar: 415*370*434mm

Beyaz renk Beyaz renk
Agirlik: ~4.25kg Agirlik: ~8.5kg
Wi-Fi (Robot) Nominal giris: 100-240V

Protokol: IEEE 802.11b/g/n

Nominal gikis: 20V=-=3.0A

Frekans Araligi: 2412~2472 MHz

Nominal frekans: 50/60Hz

Maks. Verici Gict (EIRP): =20 dBm

Anma glcu: 72W
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Bluetooth

Bluetooth

Protokol: BLE 4.2

Protokol: BLE 4.2

Frekans Araligi: 2402-2480 MHz

Frekans Arali§i: 2402-2480 MHz

Maks. Verici Giicti (EIRP): <10 dBm

Maks. Verici Glcu (EIRP): <10 dBm

Pil (Rotbot)

Pil TUrG Sarj Edilebilir Li-ion Pil
Pil Paketi Paket Basina Adedi 1adet

Pil Paketi Basina Pil Hucresi Sayisi 8 adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji

5000 mAh, 72 Wh

Nominal Gerilim:

4.4V —
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1. Produkt w skrocie
1.1 Lista kontrolna

Gtéwne czesci

Robot x 1 Stacja bazowa x 1 (w tym podstawa
(w tym jednorazowy worek na kurz x 1, czyszczaca x 1, taca czyszczaca x 1,
modut mopujgcy x 2) zbiornik czystej wody x 1,
zbiornik brudnej wody x 1)
Akcesoria
pN V4
e a‘
Szczotka boczna x 2 Przewdd zasilajgcy x 1 Dedykowany

$rodek czyszczacy x 1

B
‘ -
W -
Jednorazowy worek Pojemnik na kurz x 1
nakurz x2
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1.2 Robot
Przéd (goérna pokrywa zamknigta)

Radarowy czujnik potozenia
(laserowy czujnik odlegtosci)

Przycisk
przywotania

Przycisk |
start/stop ‘
Przedni czujnik
oswietlenia
,’ przestrzennego
Czujnik krawgdziowy / -
oswietlenia ull Czujnik z_geaaka
przestrzennego (ci$nienia)
Przdd (goérna pokrywa otwarta)
Pojemnik na kurz
e _ \ N\ Filtr pojemnika
’ \ na kurz

Gorna pokrywa
robota

@ / Przycisk otwierania

pojemnika na kurz

Jednorazowy
worek na kurz

Zatrzask
worka na kurz

Przycisk RESET

Filtr worka na kurz

Gniazdo gornej pokrywy
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Spad robota

Czujnik podczerwieni i czujnik
zapobiegajgcy upadkowi x5
Ultradzwigkowy

czujnik dywanowy

Tabliczka znamionowa
(SIN w zestawie) o) l:]

Cyklonowa
szczotka walcowa
z deflektorem

Modut mopujgcy x1

Naktadka
namopa x2

Podstawa
mopa x2

Szczotka
bocznax 2

Koto
napegdowe x2

Kotko jezdne
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1.3 Stacja bazowa

Przéd (pokrywa zamknigta)

Panel dotykowy

Wskaznik blokady

Przycisk wtgczania/
rodzicielskiej

wytgczania Freo Mind

Przycisk przywotania
Iwyjscia

Przycisk czyszczenia
Isuszenia mopa

Wskaznik stacji bazowej
Przycisk start/stop

Wejscie robota

Taca czyszczaca

Podstawa
czyszczaca
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Przéd (pokrywa otwarta)

Zbiornik czystej wody

Filtr ggbkowy zbiornika
czystej wody

Pokrywa stacji
bazowej

Zbiornik
brudnej wody

Uchwyt stacji
bazowej

Wstecz

Interfejs zasilania @ E
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1.4 Przyciski i wskazniki
Przyciski robota

Przycisk Dziatanie

Funkcja

Start/Stop (H

Krétkie nacisniecie

Start/pauza/wznowienie
biezgcego zadania

Nacisnij i przytrzymaj

przez 2s

Wigczanie/wytgczanie zasilania

Przywotanie () Home

Krotkie nacisniecie

Powroéc do stacji bazowej

Reset -

Krotkie nacisniecie

Wejdz w tryb parowania

Nacisnij i przytrzymaj

przez 5s

Roztgcz potgczenie konta i
wyczysc dane uzytkownika

Nacisnij i przytrzymaj

przez 10s

Przyciski stacji bazowej
Przycisk Dziatanie

Przywro¢ ustawienia fabryczne

Funkcja

> Krotkie nacisniecie

Start/pauza/wznowienie biezgcego
zadania

Nacisnijiprzytrzymaj przez
2 sekundy podczas
wykonywania zadania

Zakoncz biezace zadanie

[a) Krotkie nacisniecie

(Anuluj) Przywotanie/Wyjscie

Nacisniji przytrzymajprzez 2s

Witagcz blokade rodzicielskg

Oy + & Nacisnijiprzytrzymajprzez2s ~ Wytgcz blokade rodzicielskg
o) Krotkie nacisniecie Witgcz/wytgcz Freo Mind
o Krotkie nacisnigcie Uruchamianie/anulowanie czyszcze-
nia i suszenia mopa
Nacisnijiprzytrzymajprzez10s ~ Auto-kontrola napetniania/roztad-
owywania
)y + > Naci$nijiprzytrzymajprzez2s  Wejscie/wyjscie z trybu parowania
>+ &  Nacisnijiprzytrzymajprzez2s  Restart mapowania
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Wskazniki robota i stacji bazowej

Wskaznik Wskaznik Wskaznik
robota  stacji bazowej

Znaczenie

Wyt Robot jest wytgczony
N N Wytaczenie stacji bazowej lub
uspienie panelu dotykowego.
Dotknij, aby wybudzi¢
Biaty J J Stacja bazowa i robot w
trybie gotowosci
Migajacy biaty Stacja bazowa i robot w
N v stanie bezczynnosci
Niebieski N N Czyszczenie w toku
Migajgcy niebieski N v Czyszczenie wstrzymane
Fioletowy N v Dezynfekcja w toku
Migajgcy fioletowy v N Dezynfekcja wstrzymana
Migajgcy czerwony Stacja bazowa lub robot
dziatajg nieprawidtowo lub
v Y stacja bazowa i robot
roztgczone
Migajacy J J Trwa parowanie lub
pomaranczowy aktualizacja
Kolorowe swiatto X v Wybudzanie stacji bazowej
meteorytu
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2. Przygotowanie przed uzyciem _
Zamontowac szczotki boczne

Wcisngc¢ szczotki boczne w szczeliny
wskazane kolorem, az zatrzasng sie na
swoim miejscu.

Usung¢ pianke antykolizyjng

Otworzyc gorng pokrywe robota i
usunac pianke antykolizyjna.

Umiesci¢ stacje bazowa

Podtgczy¢ przewdd zasilajgcy do gniazda z
tytu stacji bazowej oraz pozostawic¢ wolng
przestrzen co najmniej 1,0 m przed stacjg
bazowa tak, aby robot mégt wjechac i
wyjechac ze stacji bazowej.

Uwaga: Jesli stacja bazowa jest przechylona lub
w poblizu znajdujg sig nogi stotu, zastony i
ozdoby, funkcja unikania przeszkod robota moze

zostac uruchomiona, wptywajgc na mozliwosc
wjazdu i wyjazdu.

Umiesci¢ dedykowany detergent

- Odwrdcic detergent do gory dnem (NIE
zdejmowac nasadki) i wtozy¢ go do
szczeliny. Dedykowana butelka na
detergent jest prawidtowo umieszczona,
gdy jest zamocowana i nie przewraca sie.
« W aplikacjimozna ustawi¢ automatyczne
dodawanie detergentu podczas mopowania.
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Dodac¢ czystg wode

Przed przystgpieniem do mopowania
nalezy dola¢ wody do zbiornika czyste]
wody w celu wyptukania mopa.
«Podnies¢ pokrywe stacji bazowej. Wyjgc
zbiornik czystej wody, zatrzasng¢ goi
napetnic czystg wodg (NIE przekraczac
oznaczenia maksymalnego poziomu
wody).

Zatrzasnac zbiornik i wtozy¢ go z
powrotem do stacji bazowe;.

Uwaga: NIE dodawac¢ zadnych detergentéw ani
$rodkéw dezynfekujgcych innych firm do zbiornika
czystej wody, aby unikng¢ uszkodzenia produktu.

Ustawienia uruchamiania

Wsunac robota do stacji bazowe;j
bocznymi szczotkami skierowanymi na
zewnatrz. Stacja bazowa wyda jeden
sygnat dzwigkowy, aby wskazac, ze
tadowanie zakoriczyto sie pomysinie, a
robot wigczy sie i wyemituje wiadomosc.

Potaczy¢ i powigzac robota w
aplikacji

Zeskanowac kod QR, aby pobra¢

aplikacjg Narwal, nacisnac¢ ,Dodaj
urzadzenie” i wybra¢ model w

aplikaciji, a nastepnie postepowac )
zgodnie z instrukcjami podtgczaniai =
powigzania robota.
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3. Jakuzywac

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy upewnic sie, ze instalacja i
konfiguracja stacji bazowej w rozdziale 2 zostaty zakonczone.

3.1 Organizacja srodowiska domowego

A. Uprzatng¢ batagan na podtodze,
np. porozrzucane kable, szmaty,
kapcie, ubrania i ksigzki.

C. Pozostawi¢ inne drzwi zamknigte i
zainstalowac ogrodzenie tak, aby
uniemozliwic robotowi wjazd na
podwyzszone lub niskie obszary.

B. Otworzy¢ drzwi pomieszczen do
sprzatania i ustawi¢ meble tak, aby
pozostawi¢ jak najwigcej miejsca do
sprzatania.

D. Maksymalna wysokos¢ przekrocze-
nia przeszkody wynosi 20 mm, wigc
robot nie moze wjezdzac do
pomieszczen, w ktorych wysokosc
progu przekracza 20 mm. Aby utatwic¢
robotowi sprawniejsze pokonywanie
przeszkod i omijanie ich, mozna
zakupi¢ rampe progowag Narwal.
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E.NIE stawac przed robotem, na
progu lub w waskich przejsciach, aby
unikng¢ przeoczenia.

3.2 Mapowanie

Przed rozpoczeciem sprzatania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i
stworzy¢ mape. Przed pierwszym czyszczeniem mozna uruchomi¢ mapowan-
ie poprzez krétkie nacisnigcie przycisku [> [Start/Stop]na robocie lub
dotknigcie przycisku “Rozpocznij mapowanie” w aplikacji.

Uwaga:

1.Po utworzeniu mapy mozna jg edytowac w aplikacji.

2.Po utworzeniu mapy nie nalezy przenosic stacji bazowej, gdyz spowoduje to
koniecznosc¢ ponownego uruchomienia mapowania. Przy zmianie uktadu
duzych mebli w domu zaleca sig utworzenie nowej mapy.

3.3 Czyszczenie
Wybodr trybdéw czyszczenia

Produkt posiada cztery wbudowane tryby czyszczenia: Odkurzanie,
mopowanie, odkurzanie z mopowaniem oraz odkurzanie i mopowanie. W
aplikacji mozna wybra¢ i dostosowac parametry, takie jak cykle czyszczenia,
ssanie i wilgotnos¢ mopa dla kazdego trybu.

Ustaw Freo Mind

Freo Mind to inteligentny asystent sprzgtania. Gdy Freo Mind jest wtgczony,
robot moze:
ustawiac¢ parametry czyszczenia na podstawie danych srodowiskowych
zebranych przez czujniki;
usprawnic czyszczenie od krawedzi do krawedzi.
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- ustawiac¢ parametry czyszczenia na podstawie danych srodowiskowych
zebranych przez czujniki;
- usprawnic czyszczenie od krawedzi do krawedzi.

Freo Mind mozna wtgczy¢ na dwa sposoby:

« Wybrac Freo Mind w trybach czyszczenia w aplikacij;

- Nacisngc krotko przycisk (0 [Wigczania/wytgczania Freo Mind] na stacji
bazowej. Wigczenie wskaznika oznacza, ze funkcja Freo Mind jest wtgczona.

Rozpoczecie zadania czyszczenia

Robota mozna uruchomic¢ na dwa sposoby:

+Nacisng¢ () [Rozpocznij czyszczeniel w aplikacii

-Krotko nacisnaé przycisk () [Start/Stop]na robocie, a robot domysinie
aktywuje tryb odkurzania;

+Krétko nacisnac przycisk [> [Start/Stop]na stacji bazowej, aby rozpoczagc
czyszczenie. Robot domysinie aktywuje tryb odkurzania i mopowania;
Uwaga: W aplikacji mozna dostosowac tryb czyszczenia i ustawi¢ wigcej parametrow
czyszczenia.

Pauza/wznowienie biezgcego zadania

Biezgce zadanie mozna wstrzymac/wznowic¢ na trzy sposoby:
+Nacisnag¢ () [Pauzal/ (0 [Wznow]w aplikacii;

-Krotko nacisngc przycisk () [Start/Stop]narobocie;
«Krotko nacisngc przycisk > [Start/Stop]na stacji bazowej.

Czyszczenie mopa

Jeslirobot ustawiony jest na wielokrotne mopowanie lub obszar do
czyszczenia jest duzy, robot automatycznie powrdci do stacji bazowej w celu
WycCzyszczenia mopa.

Liczbe przejazddw i powrotdw mozna zmienic¢ w aplikacji przed rozpoczeciem
czyszczenia, natomiast nie mozna jej zmienic¢ podczas biezgcego zadania
czyszczenia.
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Zakoncz biezace zadanie

Po zakonczeniu czyszczenia robot samodzielnie powrdci do stacji bazowej. W
aplikacji mozna wyswietli¢ biezgcy raport czyszczenia.

Zadanie mozna zakonczy¢ recznie na trzy ponizsze sposoby:

«Nacisngc i przytrzymac przycisk () [Zakoncz]przez 2 sekundy w aplikacji;
«Krotko nacisngc przycisk (1 +eme [Przywotaj] na robocie;

+Krotko nacisngc przycisk ) [Przywotaj]lub nacisnac i przytrzymac przez 2
sekundy przycisk [> [Start/Stop] na stacji bazowe;j.

Suszenie i dezynfekcja

Po zakorczeniu ostatniego mopowania robot powrdci do stacji bazowej w
celuumycia i wysuszenia mopa. Czas suszenia mozna zmodyfikowac w aplikaciji.
Czyszczenie i suszenie mopa mozna réwniez rozpoczac recznie na dwa
ponizsze sposoby:

-Nacisna¢ & [Czyszczenie i suszenie mopalw aplikacji;

-Krotko nacisngc przycisk & [Czyszczenie i suszenie mopa] na stacji bazowe;.

4. Parametry

4.1 Specyfikacje
Robot Stacja bazowa
Wymiary: 350*350*107mm Wymiary: 415*370*434mm
Kolor: Biaty Kolor: Biaty
Waga: ~4,25kg Waga: ~8,5kg
Wi-Fi (robot) Znamionowe napigcie wejsciowe: 100-240 V~
Protokdt: IEEE 802.11b/g/n Moc znamionowa: 20V == 3.0 A
Zakres czestotliwosci: 2412 ~ 2472 MHz | Czgstotliwos¢ znamionowa: 50-60 Hz
Maks. Moc nadajnika (EIRP): <20dBm | Moc znamionowa: 72W
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Bluetooth

Bluetooth

Protokot: BLE 4.2

Protokot: BLE 4.2

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. Moc nadajnika (EIRP): <10 dBm

Maks. Moc nadajnika (EIRP): <10 dBm

Bateria (Robot)

Typ baterii

akumulator litowo-jonowy

llos¢ akumulatorow w opakowaniu

1szt

llos¢ ogniw akumulatorowych w zestawie akumulatorowym 8szt

Pojemnosc¢ znamionowa, energia znamionowa

5000 mAh, 72Wh

Napigcie nominalne

4.4V =
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1. S6 Ludc Vé San Pham

1.1 Danh muc

B phén chinh

Robot x 1 Désacx 1 (bao gobm dé vé sinh x 1,
(bao gém tui rac dung mot an x 1, khay vé sinh x 1, binh nudc sach x 1,
md-dun lau nha x 2) binh nudc ban x 1)

Phu kién

=

Chéi canh x 2 D&y ngudn x 1 Chat tay rifa chuyén dung x 1

Tdi Rac Dung Mgt Lan x 2 Thungracx 1
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1.2 Robot
M3t trudc (ndp trén déng kin)

Cam bién dinh vi radar (cam
bién do khoang cach béng laser)

Nt Goi V&

Nt B&t Dau/Ding
Cambiénanhs

ang cau tric phia truéc

Cam bién canh &

. P Cam bién va cham (ap suét)
nh séng cau tric

Mt trudc (ndp trén mg)

N&p trén robot

NGt CAI LAI

Khéa tdi rac

B6 loc tui rac

Khe n3p trén
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Phan day cuta robot

Cam bién hong ngoai va chéng rai x5

Cam bién tham siéu dam ———————

Tam nhan

(Bao gobm S/N) D) {:] Chéi canh x 2

Chéi quét xoay
tron chong réi [

Banh xe i x2

M&-dun lau nha x1
7\ @ Banh xe xoay

Khén lau x2

Dé lau x2
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1.3 Pé€sac

Mt trudc (ndp déng):

Bang cam ling

NGt Bat/Tat Freo Mind Dén bdo Khéa Tré Em

Nt Goi Vé/Thodt Nt gist/lam khd chéi lau

Dén bdo Dé Sac
NGt B&t Dau/Diing

L&i vao clia robot

Khay vé sinh

DPEvésinh
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Mit trudc (ndp md)

Binh nudc sach

N&p dé sac

Binh Nudc Ban

Tay cam dé sac

Mat sau

=

Giaodiénnguon ———————————— D
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1.4 Cac nut va dén bao

Nuit robot
Nt Hanh déng Chic ning
/Bé;r?géu ) Nh&n nhanh B3t dau/tam diing/tiép tuc nhiém vy hién tai
Nhanva gili2 gidy ~ Bat/tat ngudn
Goive (yreme Nhannhanh Quay trd lai dé sac
Cailai - Nhan nhanh Vao ché d6 ghép néi
Nhanvagili5gidy  Huy lién két tai khoan va xba dii liéu ngusi dung
Nhanvagiti10gidy  Khdi phuc cai dat géc
Nut dé sac
Nut Hanh ddng Chiic ndng
Nh&n nhanh B3t dau/tam ding/ti€p tuc nhiém vu hién tai
- Nhan va giil 2 gidy trong Két thdc nhiém vy hién tai
khi thyc hién nhiém vu
Nhan nhanh (Huy) Goi V&/Thoat
o Nhan va giif 2 gidy bat khda tré em
) +&  Nhanvagill 2 gidy Tat Khda Tré Em
o) Nhan nhanh Bat/Tat Freo Mind
Nhan nhanh Bat dau/huy bo gidt va lam khé chéi lau
N Nhan va giil 10 gidy Ty kiém tra lam day/xa
) + > Nhanvagitl 2 gidy Vao/thoat ché dd ghép nadi
>+ ¢ Nhanvagili2 gidy Khdi dong lai lap ban do
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Pén bao robot va dé sac

Peén bao Peén bao Pén bio ¥ nghia
robot Dé Sac
Tat Robot d3 tat D& sac d3 tat hodc
v v bang cam Ung & ché dd AOD.
Cham dé danh thic"
Sang trang 6n dinh v v Dé sac va robot & ché d6 chd
Nhap nhéy trang v J Dé sac va robot khdng hoat dong
Séng xanh én dinh v J Dangvé sinh
Nhap nhay xanh N J Tam dlng vé sinh
Sang tim én dinh N N Dang tién hanh kht tring
Nhap nhay tim v v Tam duing kht tring
Nh&p nhay do Dé sac hodc robot hoat dong
J J bat thudng hodc dé sac va robot

da ngat két ni

Nhédp nhay cam N J Dang ghép ndi hodc cap nhat

Tia sang nhiéu mau X J Dénh thiic dé sac

2. Chuan Bi Trudc Khi St Dung ~

Lép chéi canh

Nh&n chdi canh vao khe nhu dudc biéu thi
bang mau sac cho dén khi khdp vao vi tri.




G& mut chéng va cham

M@ nép trén clia robot va g8 mut chéng
va cham.

D3t dé sac

C3m day ngudn vao 6 cdm phia sau dé sac
va chtfa mot khoang tréng it nhat 1m
trudc dé sac dé robot ra vao dé sac.

Ghi chi: Néu dé sac dugdc dat nghiéng hodc ¢
chén ban, rém ctfa va dé trang tri xung quanh,
chiic ndng tranh vat can clia robot 6 thé dudc
kich hoat, anh hudng dén viéc ra vao cta robot.

D3t chat tay rifa chuyén dung

« Lat ngugc chat tay rifa (KHONG mé nap) va
nhét vao khe. Chai dung chat tay rifa
chuyén dung ddng vi tri khi dugc cé dinh
ma khéng bi l&t.

+Quy vi c6 thé thiét ap trong Ung Dung xem
¢4 ty ddng thém chat tay rifa khi lau khdng.
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Thém nuéc sach

Trudc khi lau, hdy thém nudc vao binh nudc
sach dé giat chaéi lau.

«Nh&c nap dé sac |én. Lay binh nudc sach ra,
md ndp va dé nudc sach vao (KHONG vugt
qué vach muc nudc TOI BA). Béng nép binh
va dat lai binh nudc vao dé sac.

Ghi chii: KHONG thém bt ky chét tay rita hodc chat
khtf triing nao ctia bén thi ba vao binh nudc sach dé

tranh hu hong san pham.

Cai dit khdi dong

Day robot vao dé sac vi chéi canh hudng ra ngoai.
Dé sac sé phat ra tiéng bip mdt [an dé cho biét qua
trinh sac thanh céng va robot sé tu bat va phat
thong bao.

K&t néi va lién két robot trong
Ung Dung

Quét ma QR dé tai xuéng Ung Dung
Narwal, nhan vao “Thém Thiét Bi” va
chon kiéu méy trong Ung Dung, va lam
theo hudng dan dé két néi va lién két
robot.
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3. Cach Si'Dung

Trudc khi st dung robot, hdy dam bao quy vi da hoan tat qua trinh cai dat va thiét lap

dé sac ¢ Chudng 2.

3.1 Sap xép moi trudng nha clfa

A.Don dep d6 dac trén san nhu day
cép vuadng vai, vai vun, dép, quan do va
sach va.

C. Déng clta cac phong khac va l3p hang
rao dé ngan robot vao cac khu vyc cao
hodc thép.

B. M3 clfa cac phong can vé sinh va s3p
x€p do dac dé tao nhiéu khdong gian vé
sinh nhat cé thé.

D. Chiéu cao vugt vat can téi da la 20mmva
robot khéng thé vao cac phong cé bac cao
han ngudng 20mm. Quy vj c6 thé mua Do
Bac Ctfa Narwal dé gitip robot leo qua va
VUGt cic vat can mét cach hiéu qua hon.
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E.KHONG ding trudc robot, trén bac clra
hodc 16i di hep dé tranh b sét.

3.2L3p ban dé

Trudc khi vé sinh nha mdi, robot can kham pha mai trudng va ldp ban dé. Trudc khi vé
sinh [an dau, quy vi cé thé kich hoat [ap ban do bang cach nhan nhanh nat > [Bat
Dau/Ding] trén robot hodc nhan “B3t Dau Lap Ban D8” trong Ung Dung.

Ghichu:

Khi da tao ban do, quy vi ¢ thé chinh stfa trong Ung Dung.

Vui long khéng di chuyén dé sac sau khi ban d6 dudc tao hodc quy vi phai khgi dong
lai qué trinh [8p ban dd. Néu dd ndi that [8n trong nha clia quy vi dugc sap xép lai, quy
vi nén tao ban dé mdi.

3.3Vésinh
Chon ché dd vé sinh
San pham dudc tich hgp bdn ché do vé sinh: Hat Bui, Lau Nha, HGt Bui va Lau Nha, va

HAt Byi rdi Lau Nha. Quy vi cé thé chon va diéu chinh cac théng sé nhu chu trinh vé
sinh, luc hiit va d6 dm chéi lau cho méi ché dd trong Ung Dung.

Thiét lap Freo Mind

Freo Mind [a mét trg ly vé sinh théng minh. Khi Freo Mind dugc kich hoat, robot cé thé:
« thiét [ap cac thdng s6 vé sinh dua trén dif liéu moi trudng dugc thu thap bdi cac cam bién;
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stang cudng kha nang vé sinh cac canh.
Quy vj cé thé kich hoat Freo Mind theo hai cach:

«Chon Freo Mind & cac ché d vé sinh trong Ung Dung;
«Nhan nhanh nat () [B4t/Tat Freo Mind] trén dé sac. Khi dén bao sang, diéu dé c6
nghia la Freo Mind d& dugc bat.

Bat dau nhiém vu vé sinh

Quy vi c6 thé khdi dong robot dé vé sinh bang hai cach sau:

-Nhan ) [B3t au Vé Sinh]trong Ung Dung;

«Nhan nhanh ndt () [B3t Dau/Ding]trén robot va robot s& kich hoat Ché& D3 Hut Bui
theo mdc dinh;

*Nhan nhanh nat > [B&t Dau/Diing] trén dé sac dé bat dau vé sinh. Robot s& mic
dinh kich hoat Ché D6 HUt Bui va Lau Nha;

Ghi chd: Quy vi c6 thé didu chinh ché d6 vé sinh va thiét ap thém thdng s6 vé sinh trong Ung Dung.

Tam difng/ti€p tuc nhiém vu hién tai

Quy vi cé thé tam diing/tiép tuc nhiém vu hién tai theo ba cach:
«Nhan () [Tam Ding] / (O [Tiép Tuc] trong Ung Dung;

«Nhan nhanh nat () [Bat Dau/Dimgltrén robot;

Nh&n nhanh ndt [> [B3t Dau/Ding] trén dé sac.

Giat chdi lau

Néu robot dugc thiét lap dé lau nhiéu [an hodc st dung trén dién tich can vé sinh I8n,
robot s& ty déng quay trd lai dé sac dé gigt chéi lau.
S6 lan lau va quay tré lai cé thé dudc diéu chinh trong Ung Dung trudc khi bat dau vé
sinh va khéng thé dugc diéu chinh trong khi thyc hién nhiém vu vé sinh hién tai.
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Két thic nhiém vu hién tai

Khi qud trinh vé sinh két thic, robot s& ty digu hudng trd lai dé sac. Quy vi ¢ thé xem
bao cdo vé sinh hién tai trong Ung Dung.

Quy vi c6 thé két thic nhiém vu thi cdng theo ba cach sau:

«Nhan va giit2 gidy nit (0 [Két Thiicltrong Ung Dung;

«Nhan nhanh ndt ¢ Home [Goi V&] trén robot;

«Nhan nhanh ndt () [GoiVé]hodc nhan va gitt nit > [B3t Dau/Ding]trén dé sac
trong 2 gidy.

Lam khd va khii tring

Sau lan lau cudi cung, robot s& quay trd lai dé sac dé gidt va lam khd chéi lau. Thai gian
lam khd cé thé dudc diéu chinh trong Ung Dung.

Quy vi cling cé thé bat dau giat va lam khé chéi lau thi cdng theo hai cach sau:
«Nhéanvao A [Gigt & LAm Khé]trong Ung Dung;

«Nhan nhanh & [Gist & Ldm Khd Chéi Lau]trén dé sac.

4. Cac Thong S6
4.1 Thdng s6 ky thuat

Robot PEésac
Kich thudc: 350*350*107 mm Kich thudc: 415*370*434mm
Mau sdc: Tréng Mau sic: Trang
Trong lugng: ~4,25kg Trong lugng: ~8,5kg
Pin: >5000mAh Dién ap dau vao dinh mdc: 100-240V
Dién ap dinh mic: 14,4V — Dién 4p dau ra dinh mic: 20V =—3.0A
Coéng suat dinh mic: 65W Tan s6 dinh muc: 50/60Hz
Cong suat dinh mic: 72W
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Bluetooth

Bluetooth

Giao thifc: BLE 5.0

Giao thdfc: BLE 5.0

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Cong suat phat téi da (EIRP): 10dBm

Céng sudt phat téi da (EIRP): 10dBm

Pin(Robot)

loai pin Pin Li-ion c6 thé sac lai
S6 lugng pin méi géi 1 chiéc

S6 lugng té bao pin trén méi bd pin 8 chiéc

Cong suat dinh mic, ndng lugng dinh mic

5000mAh, 72Wh

Dinh mdc dién ap

144V =
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1. Uoyawaanauriavudga
1.1 stgn1sasdIadU

douus:znaukan
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1.3 31U

Gkt (dJaog)

UNVIUNE

Juila/Ta Freo Mind IWuaavamu:dandovAauldn

JuBgnnau/oon JudnuazaurigWu

Wuaavamusgu

Juda/da

nmownlsGoa

aamANuaEaa

JumaNua=a
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Julsgaa
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Bu/kea O nQdu 9 Bu/Kgagrns1d/ddumudaaiudo

QAT 2 3uf

1Wa/Tainsav

Bunnau O Home nQdu naulungu
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QA 535U galdanmsidoulovieyduazavdoyanls
AQAL 10 SUA AuAdumicdooinlsomu
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asalwudavAunissuaon

WanAsaudmuuuavlsioauaznaalwudovium
yu29n

0zu

FouanglwiinAuldnSuRduKkaouavIu LEasdu
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—dI 2.
3.35ly
Aoufa:ldlsfan lUsaasivasuliudiaimulddadvauasailasvdunamsdomzulu

uni 2

3.1 das:guanmwudadaumeiudiu

A. 1iudvs:inzs=n:AIvUUWL 16U 8 B. Waus:qRavciv q AvzriAdiuazaia
W tAA sovtmua: Ideruaskuvdon uasvawoastwasikiwuRiumsindy
210ASDANSY aonalkuiniga

C. Jaus:qravdu 9 15 ua:Gadosiwe D. Axwgvlumsinudviiaudvgodaia

JovaululklstoainlUluwuigoksad 20 wu. uaslsGaaliansadlulukov
AdAUgLssaiUs:QIAU 20 UU. Mu
awnsado Narwal Threshold Ramp
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E.aghduagkiinlsion uusseius:q kSalu
nvLGULAU ¢ WakanLEevMsinAdILY
a=onanlunadv

3.2 mysiuwun

Aauna:zriANuaa1a0 Uik Isdaad:zdavdisovamwidadauia:asvunui Aaums
rhAnwazanandousa muainsans:umsmunuilasmsaadu > [Bu/keal uuls
Goadu ¢ KSaua: “sumsriuwun” luuad

uufin:

1.Waadwuwunudd mudzawisauAluldluuay
2.Iusaaghdnemukavonadvunuiidd kSamudavSumsmunuiiky Kiadaisda
Soviwastwasuunalkeyludiuvevrmulky vatusthlkasvuwuniky

3.3 msiAnwazaia
1danlkuanmisiiAdivazana
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QaruudgWu Muauisatdanua:usuwisiilaasa ¢ wu ssumsiAnu&E:=:a1a Ms
qa ua:ANuBulumsgwudnsuudaszlkuatuuay

GvA1 Freo Mind

Freo Mind Aaddamnanud=anadaase: o Freo Mind gawatviu Isoaauisa:
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« doAmnsidlaasmsmanuazaramudayadudvioadauisousoulagiduisos
*gASIAUMISITIADILE:DIOLLUUYDUDSOUDU

muawisatdaldviu Freo Mind TGaavds:

*1@on Freo Mind tulkuamsriAxuazaialuuau
*nadu (O [1W00/0a Freo Mind] uumudu ¢ wWalwuaavaaiu=aadu uaavii Freo
Mind Walgviu

SuviuiANNE:=aNa
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van s

vans

Wslamaa: BLE 5.0

Tuslanoa: BLE 5.0

¥0AUE: 2402-2480MHz

¥2vANUE: 2402-2480MHz

favdvgoaa (EIRP): <10dBm

favdvavaa (EIRP): =10dBm
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5,000mAh, 72Wh

usvaulwinimikua

14,4V =
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Manufacturer:Yunjing Intelligence Innovation (Shenzhen) Co., Ltd.
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