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1. Product at a Glance
11 Check list

Main parts

Robot x1 (dust bin x1,
water tank x1, roller brush x1,
mopping module x1included)

Base station x1

Accessories

Power cord x1

Moisture-proof pad x1

N

Disposable dust bag & Washable mop
dust bag guardian X2 pad X1

A

Disposable mop pad X2

1.2 Robot

Front (top cover closed)

Radar positioning sensor

Recall button

Start/Stop
button

Structured light

Structured light forward sensor

edge sensor Bumper sensor

Robot top cover

Dust bin

. Dust bin

Handle

Tank opening Dust bin open button
Reset button

Top cover slot
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Robot bottom

Infrared anti-drop sensor x5
Ultrasonic carpet sensor

Nameplate

(S/Nincluded)

Anti-tangle silent

roller brush

Mopping module x1

S
S

Moppad 1~
(

Mop base x1

Side brush x2

Drive
wheel x2

Caster

1.3 Base station

Power Cord Holder

S

Power interface

1

— Power Cord Holder

Opening

Charging contact

S
—

Indicator

Charging contact
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1.4 Robot buttons and indicators 2. Get Ready before Use ﬂ
NGy

Robot buttons
Install the side brushes

Button Action Function Press side brushes into the slots as
Start/Stop Short press Start/pause/resume current task inldicated by color until they clickinto
o Press and hold for 2s Power on/off P
Recall Short press Return to the base station
) Home

Press and hold for 2s Child Lock on/off

Reset - Short press Enter the pairing mode

Press and hold for 5s Unbind the account and clear user data

. Remove the anti-collision foam
Press and hold for 10s  Restore factory settings
Open the robot top cover and remove the

1) Robot indicators anti-collision foam.

Off Breathing white Steady blue
Shutdown or standby Standby Task underway
Breathing blue Breathing orange Flashing red
Place the base station
Task paused Network configuring, Error
updating or resetting Plug in the power cord in the back of the
base station. Put the base station on
the flat and hard surface against the
2) Base station indicators wall and leave an open space of at least
1.0min front of the base station for the
off Steady Breathing Flashing robot to enter and leave the base
station.
Fully charged or Not charging Charging Base station
base station failure

disconnected
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Fix the moisture-proof pad

Once the base station is put in place, wipe
the indicated area clean with a dry cloth,

peel off the double-sided tape on the back of
the moisture-proof pad, and stick the map
onto the floor as indicated.

Note:

1. The moisture-proof pad only applies to the
wooden floor.

2. Toremove the pad from the fioor, please
keep it slow to avoid residual glue.

Add Water

Before mopping, add clean water to the
water tank.

-Open the robot's top cover, remove the
water tank. Fill the water tank with clean
water through the tank opening.

-Close the tank, put it back into the robot,
and place the robot's top cover back.

Boot settings

Push the robot into the base station and
ensure the charging contacts are properly
connected. The base station indicator goes
out and the robot will turn itself on and
broadcast a message.

Connect and bind the robot in the App

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

Note:

1.Tap "Settings"-"Device" in the App, then
long press the "Restart Robot" for 10s to
switch on/off the Standby Mode.

—Only available in the US market.

3. How to Use

Before using the robot, please make sure you have finished the installation and
base station setup in Chapter 2.

3.1 Organize the home environment

A.Put away the clutter on the floor, B.Open the doors of the rooms to
e.g. scattered cables, rags, be cleaned and arrange the
slippers, clothes and books. furniture to leave as much space as

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

E.DONOT stand in front of the robot,
on the threshold or in narrow aisles to
avoid omission.

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.

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 amap is created, it can be edited in the App.

2.Please DO NOT move the base station after amap 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 Advise

Freo Advise is an intelligent cleaning assistant. When the Freo Advise mode is
on, the robot can intelligently set cleaning parameters. You can enable Freo
Advise after selecting the cleaning mode in the App.

Start cleaning task

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

+Tap © [Start Cleaning] in the App

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

Note: You can adjust the cleaning mode and set more cleaning parameters in the App.
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Pause/resume current task

You can pause/resume the task in the following two ways:

<Tap © [Pause]/ (V) [Resume] inthe App;

-Short press the () [Start/Stop] button on the robot;

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 two ways:

«Pressandhold () [Finish] for 2sin the App;

«Short press the () +ome [Recall] button on the robot;

4. Parameters

4.1 Specifications

Bluetooth (Rotbot)

Protocol: BLE 4.2

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Battery (Rotbot)

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

Robot

Base station

Nominal Voltage

144V —

Dimensions: 350*355*107 mm

Dimensions: 275*118*137 mm

Color: White

Color: White

Weight: ~4.25kg

Weight: ~0.86kg

Wi-Fi

Rated input: 100-240V~

Protocol: IEEE 80211b/g/n

Rated output: 20V = 1.8A

Frequency Range: 2412~2472MHz

Rated frequency: 50-60Hz

Max. Transmitter Power (EIRP): =20dBm
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1. Das Produkt auf einen Blick
1.1 Checkliste

Wichtigste Teile

Roboter x1 (Staubbehalter x1,
Wassertank x1, Walzenbdurste x1,
Wischmodul x1 enthalten)

Dockingstation x1

Zubehor

Netzkabel x1 Feuchtraum-Pad x1

N

Einweg-Staubsaugerbeutel und Waschbarer
Staubsaugerbeutelwachter x2 Wischmopp x1

A

Einweg-Wischmopp x2

1.2 Roboter
Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)

Radarortungssensor

Abruftaste

Start/
Stop-Taste

Vorwartssensor fur
Sensor far strukturiertes Licht
strukturiertes "
Licht am Rand StoBfangersensor
Vorderseite (obere Abdeckung offen)
Obere Abdeckung Filter far
des Roboters

Staubbehalter

Staubbehalter
Handgriff

Wassereinfu .~

listutzen Taste zum Offnen

RESET-Taste ———— des Staubbehélters

Schlitz in der oberen Abdeckung
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Roboterboden

Infrarot-Sensor gegen

Herunterfallen x5

Ultraschall-Teppichsensor

Typenschild

(SIN enthalten)

Gerauscharme Anti-

Tangle-Rollenblrste @

Wischmodul x1

Moppsockel x1

Seitenburste x2

Antriebsrad x2

Lenkrolle

1.3 Dockingstation

Rille

Stromanschluss

i

| 51

)

Ladekontakt

@

Rille

Offnung der Rille

Anzeige

Ladekontakt
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1.4 Tasten und Anzeigen des Roboters
Tasten Roboters

Taste Aktion Funktion

Start/Stopp Kurz dricken Starten/Pause/Fortsetzen der
|

10) aktuellen Aufgabe
Drlckenund 2s lang halten  Einschalten/Ausschalten
Aufrufen Kurz drlcken Zurtck zur Dockingstation
) Home

2 Sekunden lan
drUcken und halten

Kindersicherung ein/aus

Zurlcksetzen  Kurz drlcken In den Pairing-Modus wechseln

5s drtcken und halten Bindung des Kontos aufheben

und Benutzerdaten I6schen

10s lang dricken Wiederherstellung der

Werkseinstellungen

1) Roboter-Anzeigen

Aus Atmen weil3 Sténdig blau
Ausschalten oder Standby  Standby Aufgabe wird ausgefuhrt
Atmung blau Atmend orange Blinkt rot
Aufgabe pausiert Netzwerk konfigurieren, a Fehler

ktualisieren oder zurlcksetzen

2) Anzeigen der Dockingstation

Aus Dauerhaft Atmen Blinkt

Nicht geladen Aufiaden Ausfall der
Dockingstation

Vollsténdig aufgeladen oder
Dockingstation nicht angeschlossen

2.Vorbereiten vor dem Gebrauch

Einsetzen der Seitenblrsten

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

Entfernen Sie den Anti-Kollisions- T

schaum

- y — [
Offnen Sie die obere Abdeckung des

Roboters und entfernen Sie den Anti-Kolli- /

sionsschaum.

Platzieren Sie die Dockingstation

Stecken Sie das Netzkabel an der
Ruckseite der Dockingstation ein.
Stellen Sie die Dockingstation auf eine
ebene und harte Flache an der Wand
und lassen Sie vor der Dockingstation
einen Freiraum von mindestens 1,0 m,
damit der Roboter in die Dockingstation
einfahren und sie verlassen kann.




Befestigen Sie die feuchtigkeitsdichte
Unterlage

Sobald die Dockingstation an ihrem Platz ist,
wischen Sie den angegebenen Bereich mit
einem trockenen Tuch ab, ziehen Sie das
doppelseitige Klebeband auf der Rlckseite der
feuchtigkeitsdichten Unterlage ab und kleben
Sie diese wie angegeben auf den Boden.
Hinweis:

1. Die feuchtigkeitsdichte Unterlage ist nur fur
Holzbdden geeignet.

2.Um die Unterlage vom Boden zu entfernen,
gehen Sie bitte langsam vor, um Klebereste zu
vermeiden.

Wasser hinzufligen

Falle vor dem Wischen sauberes Wasser in den
Wassertank.

- Offne die Oberabdeckung des Roboters und
nehme den Wassertank heraus. Fulle ihn durch
die Tankoffnung mit sauberem Wasser.
-Verschliesse den Tank, setze ihn wieder in den
Roboter ein und bringe die Oberabdeckung des
Roboters wieder an.

Boot-Einstellungen

Schieben Sie den Roboter in die Docking-
station und stellen Sie sicher, dass die
Ladekontakte richtig angeschlossen sind.
Die Anzeige der Dockingstation erlischt und
der Roboter schaltet sich selbst ein und
sendet eine Nachricht.

Verbinden und binden Sie den
Roboter in der App

Scannen Sie den QR-Code, um die Narwal

App herunterzuladen, tippen Sie auf "Gerat
hinzufagen’; wahlen Sie das Modell in der
App aus und befolgen Sie die Anweisungen

zum Verbinden und Binden des Roboters.

3. Anwendung
Bevor Sie den Roboter verwenden, stellen Sie bitte sicher, dass Sie die

Installation und die Einrichtung des Roboters sowie der Dockingstation in
Kapitel 2 abgeschlossen haben.

3.1 Organisieren Sie die hdusliche Umgebung

A.Raumen Sie die Unordnung auf B.Offnen Sie die Turen der zu
dem Boden weg, z. B. verstreute reinigenden Raume und stellen Sie
Kabel, Lappen, Hausschuhe, die M&bel so auf, dass so viel Platz

Kleidung und Bticher. wie moglich fUr die Reinigung bleibt.
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C.Lassen Sie die anderen Turen
geschlossen und installieren Sie
den Zaun, um zu verhindern, dass
der Roboter erhohte oder niedrige
Bereiche betritt.

E.Stellen Sie sich NICHT vor den

Roboter, auf die Schwelle oder in enge
Génge, um ein Ubersehen zu
vermeiden.

D.Die maximale Hohe beim Uberfahren
von Hindernissen betragt 20 mm, und
der Roboter kann nicht in R&ume mit
einer Schwellenhdhe von mehr als 20
mm einfahren. Sie kdnnen die Narwal
Schwellenrampe kaufen, um dem
Roboter zu helfen, effizienter Gber und
um Hindernisse herum zu klettern.

3.2Kartierung

Vor der Reinigung einer neuen Wohnung muss der Roboter die Umgebung
erkunden und eine Karte erstellen. Vor der ersten Reinigung kénnen Sie die
Kartierung durch kurzes Dricken der I[> [Start/Stop] -Taste am Roboter
oder durch Antippen von “Kartierung starten” in der App ausldsen.

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. Wenn Sie groBe Mobel in
Ihrer Wohnung umstellen, empfiehit es sich, eine neue Karte zu erstellen.

3.3 Reinigung
Auswanhl der Reinigungsmodi

Das Gerét verflgt Uber vier integrierte Reinigungsmodi: Staubsaugen,
Moppen, Staubsaugen und Moppen sowie Staubsaugen und Moppen. Sie
kénnen fur jeden Modus in der App Parameter wie Reinigungszyklen,
Saugleistung und Wischfeuchtigkeit auswahlen und einstellen.

Freo Advise einstellen

Freo-Guide-Modus ist ein intelligenter Reinigungsassistent. Wenn der
Freo-Guide-Modus aktiviert ist, kann der Roboter auf intelligente Weise
Reinigungsparameter einstellen. Sie kdnnen den Freo-Guide nach der
Auswahl des Reinigungsmodus in der App aktivieren.

Reinigungsaufgabe starten

Sie kénnen den Roboter auf die folgenden zwei Arten flr die Reinigung starten:
Tippen Sie in der App auf ) [Reinigung starten] .
Driicken Sie kurz die Taste O [Start/Stop] auf dem Roboter, und der
Roboter aktiviert standardmaBig den Saugmodus;
Hinweis: Sie kénnen den Reinigungsmodus anpassen und weitere Reinigungsparameter in
der App einstellen.
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Aktuelle Aufgabe anhalten/fortsetzen

Sie kénnen die Aufgabe auf die folgenden zwei Arten unterbrechen/fortsetzen:

Tippen Sie inder Appauf () [Pause] / @ [Fortsetzen] ;
-Drucken Sie kurz die Taste () [Start/Stop] am Roboter;

Aktuelle Aufgabe beenden

Der Roboter navigiert sich selbst zurlick zur Dockingstation, wenn die Reinigung
beendet ist. Sie kbnnen den aktuellen Reinigungsbericht in der App einsehen.

Sie kénnen die Aufgabe auf die folgenden zwei Arten manuell beenden:

-Halten Sie in der App die Taste () [Beenden] 2 Sekunden lang gedruickt;

-Drlicken Sie kurz die Taste ) #ome [RUckruf] am Roboter;

4. Parameter

41 Technische Daten

Bluetooth (Roboter)

Protokoll: BLE 4.2

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Batterie (Roboter)

Batterie-Typ Wiederaufiadbarer Li-lonen-Batterie
Anzahl der Batteriepacks pro Packung 1Sttck
Anzahl der Batteriezellen pro Batteriepack 8 Stuck

Nennkapazitat, Nennenergie

5000 mAh, 72 Wh

Nennspannung

4.4V —

Roboter

Dockingstation

Abmessungen: 350x355x107 mm

Abmessungen: 275*118*137 mm

Farbe: WeiB3

Farbe: Wei3

Gewicht: ca. 4.25kg

Gewicht: ca. 0.86kg

W-lan

Eingangsspannung: 100-240V~

Protokoll: IEEE 80211b/g/n

Nennleistung: 20V =1.8A

Frequenzbereich: 2412 ~ 2472 MHz

Nennfrequenz: 50-60Hz

Max. Sendeleistung (EIRP): =20 dBm




1.1l prodotto in breve

1.1 Lista di controllo

Parti principali

Robot x1 (contenitore della polvere x1, Stazione base x1

serbatoio dell'acqua *1, spazzola a
rullo x1, modulo dilavaggio x1incluso)

Accessori
N 7
holc a'
I -
Spazzola laterale x2 Cavo di alimentazione x1

N

Sacchetto per la polvere usa e Panno lavabile x 1
getta & protezione del
sacchetto per la polvere X2

Panno resistente
allumidita x1

N

Panno usa e getta x2

1.2 Robot
Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Sensore di posizionamento radar

Pulsante
Richiama

Pulsante Avvio
/Arresto
Sensore diluce

i trutturata i ti
Sensore per bordi strutturata in avanti

luminosi strutturati Sensore paraurti

Filtro del
contenitore
Copertura dellapolvere
superiore del robot
Contenitore
della polvere

serbatoio
dell'acqua

maniglia

ugellodi .
riempimento .
dell'acqua Y

Pulsante direset

Pulsante diaperturadel
contenitore della polvere

Fessura del coperchio superiore



Fondo del robot 1.3 Stazione base

Sensore antigoccia a infrarossi x5

Sensore tappeto ad ultrasuoni

Targhetta
(SINincluso)

Spazzola Scanalatura I~ Scanalatura
laterale x2

Spazzolaarullo

silenziosa Interfaccia di W‘ Apertura della
Semse Ruota potenza -
antigroviglio motrice x2 A E’& J scanalatura
Spia
Modulo dilavaggio x1 ————— A
7 @ Rotella
o Contatto di ricarica
Contatto diricarica
Panno x1
Base per
panno/mocio x1 /




1.4 Pulsanti e spie del robot

Pulsanti robot

Pulsante  Azione Funzione
Avvia/Stop Pressione breve Avvia/pausa/riprendi l'attivita
0] corrente
Tieni premuto per 2 secondi  Accensione/spegnimento
Richiama Pressione breve Ritorno alla stazione base
o Tieni premuto per 2secondi  Blocco bambini attivato/disattivato
Ripristina  Pressione breve Accedi allamodalita di associazione

Tieni premuto per 5 secondi

Scollega l'account e cancellai
dati dellutente

Tieni premuto per 10 secondi

1) Spie del robot

Spento

Luce pulsante bianca

Ripristina le impostazioni predefinite

Luce blu fissa

Spegnimento o standby Stand-by

Attivita in corso

Luce pulsante blu

Luce pulsante arancione

Luce rossalampeggiante

Attivita sospesa
oripristino dellarete

Configurazione, aggiornamento

Errore

2) Spie della stazione base

Spento Costante

Luce pulsante

Luce lampeggiante

Completamente Nonin carica
carica o stazione

base scollegata

In carica

Guasto alla
stazione base

2. Preparazione 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 delrobot e
rimuovere la schiuma anticollisione.

Posiziona la stazione base

Collegare il cavo di alimentazione sul
retro della stazione base. Posizionare la
stazione base su una superficie piana e
dura contro il muro e lasciare uno
spazio aperto di almeno 1.0 m davanti
alla stazione base affinché il robot
possa entrare e uscire dalla stazione
base.




Fissare il panno resistente all'umidita

Una volta posizionata la stazione base,
pulire l'area indicata con un panno asciutto,
staccare il nastro biadesivo sul retro del
panno resistente all'umidita e attaccare la
mappa sul pavimento come indicato.

Nota:

1. Il panno antiumidita si applica solo al
pavimento in legno.

2. Per rimuovere il panno dal pavimento,
procedere lentamente per evitare residui di
colla.

Aggiungere I’Acqua

-Prima di pulire, aggiungere acqua pulita al
serbatoio dell'acqua.

- Aprire il coperchio superiore del robot,
rimuovere il serbatoio dell'acqua. Riempire il
serbatoio dell'acqua con dell'acqua pulita
attraverso l'apertura del serbatoio.

- Chiudere il serbatoio, riporlo nel robot e
rimettere il coperchio superiore del robot.

Impostazioni di avvio

Spingere il robot nella stazione base e
assicurarsi che i contatti di ricarica siano
collegati correttamente. La spia della
stazione base si spegne e il robot si
accendera e trasmettera un messaggio.

Connettere e associare il robot nellapp

Scansionare il codice QR per scaricare I'app
Narwal, toccare "Aggiungi dispositivo’, S
selezionare il modello nell'app e seguire le -
istruzioni per connettere e associareilrobot.

3. Come si utilizza

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

3.10rganizzare I'ambiente domestico

AMettere in ordine il pavimento, ad B.Aprire le porte delle stanze da

esempio da cavi, stracci, pantofole, pulire e disporre i mobili in modo da

vestiti e libri sparsi. lasciare quanto piu spazio possibile
per lapulizia.
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D.L'altezza massima di superamento
degli ostacoli & di 20 mm e il robot

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

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
ostacoli in modo piu efficiente.

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 l'ambiente e creare una
mappa. Prima della prima pulizia, € possibile attivare la mappatura premendo
brevemente il pulsante I>> [Avvia/Stop] sulrobot o toccando “Avvia
Mappatura” nell'app.

Nota:

1.Una volta creata una mappa, € possibile modificarla nellapp.

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

3.3 Pulizia
Selezionare le modalita di pulizia

Il prodotto & dotato di quattro modalita di pulizia integrate: Aspira, Lava, Aspira
e Lava e Aspira e poi Lava. E possibile selezionare e regolare parametri come
cicli di aspirazione e asciugatura dell'umidita per ciascuna modalita nell'app.

Impostare Freo Advise

Freo Advise e un assistente per la pulizia intelligente. Quando la modalita Freo
Advise e attiva, il robot pud impostare in modo intelligente i parametri di pulizia.
Puoi abilitare Freo Advise dopo aver selezionato la modalita di pulizia nell'app.

Iniziare 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;

Nota: € possibile regolare la modalita di pulizia e impostare pit parametri di pulizia nell'app.
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Mettere in pausa/riprendere l'attivita corrente

E possibile mettere in pausa/riprendere I'attivita nei due modi seguenti:
«Toccare ( [Pausa] / () [Riprendi] nell'app:
«Premere brevemente il pulsante () [Avvio/Stop] sul robot;

Terminare l'attivita corrente

Altermine della pulizia, il robot tornera alla stazione base. E possibile visualizzare
il rapporto di pulizia corrente nellapp.

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

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

«Premere brevemente il pulsante ) +eme [Richiama] sul robot;

4. Parametri

4.1 Specifiche
Robot Stazione base
Dimensioni: 350*355*107 mm Dimensioni: 275*118*137 mm
Colore: bianco Colore: bianco
Peso: ~4.25kg Peso: ~0.86 kg
Wifi Ingresso nominale: 100-240 V~
Protocollo: IEEE 802.11b/g/n Uscita nominale: 20 V=18 A
Gamma di frequenza: 2412~2472 MHz Frequenza nominale: 50-60Hz
Massimo. Potenza del trasmettitore
(EIRP): =20dBm

Bluetooth (robot)

Protocollo: BLE 4.2

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

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

Batteria (robot)

Tipo dibatteria Batteria ricaricabile agli ioni di litio
Quantita di batterie per confezione Tpz

Quantita di celle dellabatteria per pacco batteria 8pz

Capacita nominale, energia nominale 5000 mAh, 72Wh

Tensione nominale 4.4V =




1. Présentation du produit

1.1 Contenu de I'emballage

Piéces principales

Robot x1 (bac a poussiére x1, Station de base x1

réservoir d'eau x1, brosse rotative x1,
module de lavage x1inclus)

Accessoires

Cordon d'alimentation x1 Tampon anti-
humidité x1

A

Serpilliere jetable x2

Sac a poussiere jetable et
protecteur de sac & poussiere x2

Serpilliere lavable x1

1.2 Robot
Face avant (couvercle supérieur fermé)

Capteur de positionnement radar

Touche Rappel

Touche
Démarrer/
Arréter
Capteur de lumiere
. I
Capteur de bord de structuree vers l'avant

Capteur de pare-chocs

Capot supérieur du robot Filtre du bac a
poussiére

Bac a poussiere

poignée

emboutde <
remplissagedeau Touche d'ouverture

. ey, du bac a poussiére
ToucheREINITIALISATION — /

Fente du couvercle supérieur
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Partie inférieure du robot

Capteur infrarouge anti-

Capteur ultrasonique
pour tapis

Plaque signalétique
(S/Ninclus)

Brosse rotative
silencieuse anti-
enchevétrement

Module de nettoyage x1

Base de
vadrouille x1

chute x5 ———

Brossela
térale x2

Roue
motrice x2

Roulette

1.3 Station de base

Rainure @ [ Rainure

Interface Dm Ouverture

d'alimentation i
i de larainure

<

Indicateur

Contact de charge
Contact de charge
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1.4 Touches et indicateurs du robot
Touches robot

Touche Action Fonction
Marche/Arrét  Appui court Démarrer/pause/reprendre la
® tache en cours
Appuyer et maintenir Mise sous tension/hors
pendant 2s tension
Rappel Appui court Retour a la station de base
) Home

Appuyer sur latouche et la
maintenir enfoncee
pendant 2 secondes

Activation/désactivation du
verrouillage enfant

Réinitialisation

Appui court

Entrer dans le mode
d'appairage

Appuyer et maintenir la
pression pendant 5 secondes

Liberer le compte et effacer les
données de I'utilisateur

Appui prolongé pendant 10
secondes

1) Indicateurs du robot

Etein

Respiration blanche

Rétablir les paramétres d'usine

Bleu continu

Arrétou veille

Enveille

Tache en cours

Respiration bleu

Respiration orange

Rouge clignotant

Tache en pause

Configuration, mise a jour ou

Erreur

réinitialisation du réseau

2) Indicateurs de la station de base

Eteint

Fixe

Respiration Clignotant

Chargement complet ou

Pas de charge

station de base déconnectée

Défaillance de la
station de base

Encharge

2. 2. Préparation avant utilisation

Installer les brosses latérales

Pressez les brosses latérales dans les
fentes indiquées par la couleur jusqu'a ce
quelles s'enclenchent.

Retirez la mousse anti-collision / \

Ouvrez le capot supérieur durobot et
retirez lamousse anticollision.

Placez la station de base

Branchez le cordon d'alimentation &
I'arriere de la station de base. Placez la
station de base sur une surface plane
et dure contre le mur et laissez un
espace libre daumoins 1,0 mdevant la
station de base pour que le robot
puisse entrer et sortir de la station de
base.
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Fixer le tampon anti-humidité

Une fois la station de base mise en place,
nettoyez la zone indiquée avec un chiffon
sec, décollez le ruban adhésif double face au
dos de la plaque anti-humidite et collez la
carte sur le sol comme indiqué.

Remarque :

1. Le tampon anti-humidité ne s'applique
qu'au sol en bois.

2. Pour retirer le tampon du sol, il faut agir
lentement afin d'éviter les résidus de colle.

Ajouter de l'eau

Avant de procéder au nettoyage, ajoutez de
I'eau propre au réservoir d'eau.

-Ouvrez le couvercle supérieur du robot,
retirez le réservoir d'eau. Remplissez le
réservoir d'eau avec de I'eau propre par
l'ouverture du réservoir.

‘Refermez le réservoir, replacez-le dans le
robot et remettez le couvercle supérieur du
robot en place.

Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base et
assurez-vous que les contacts de charge
sont correctement connectés. Le voyant
de la station de base s'éteint et le robot
s'allume et diffuse un message.

Connecter et lier le robot dans
I'application

Scannez le code QR pour télécharger
I'application Narwal, appuyez sur "Ajouter

un appareil” et sélectionnez le modéle dans -
I'application, et suivez les instructions pour
connecter et lier le robot.

3. 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 0rganiser I'environnement domestique

A.Rangez le désordre sur le sol, par B.Ouvrez les portes des pieces a
exemple les cables éparpillés, les nettoyer et disposez les meubles
chiffons, les pantoufies, les de maniere & laisser le plus
vétements et les livres. despace possible pour le nettoyage.
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C.Laissez les autres portes
fermées et installez la cléture pour
empécher le robot de penétrer

dans les zones surélevées oubasses.

E.NE PAS se tenir devant le robot,
sur le seuil ou dans les allées
étroites pour éviter toute
omission.

D.La hauteur maximale de
franchissement des obstacles est
de 20 mm et le robot ne peut pas
entrer dans les pieces dont la
hauteur de seuil est supérieure a
20 mm. Vous pouvez acheter la
rampe de seuil Narwal pour aider le
robot a franchir et & contourner les
obstacles plus efficacement.

3.2 Cartographie

Avant de nettoyer une nouvelle maison, le robot doit explorer 'environnement
et creer une carte. Avant le premier nettoyage, vous pouvez déclencher la
cartographie en appuyant brievement sur la touche [ [Démarrer/Arréter]
durobot ou en tapant sur “Démarrer la cartographie’dans ['App.

Remarque :

1.Une fois qu'une carte est créee, elle peut étre modifiée dans 'application.
2.Ne déplacez pas la station de base aprés la création d'une carte, sinon vous
devrez recommencer la cartographie. Si vous déplacez de gros meubles dans
votre maison, il est recommandé de créer une nouvelle carte.

3.3 Nettoyage
Sélectionner les modes de nettoyage

Le produit est livré avec quatre modes de nettoyage integres : Aspiration,
Nettoyage, Aspiration et nettoyage, et Aspiration puis nettoyage. Vous pouvez
sélectionner et ajuster les paramétres tels que les cycles de nettoyage,
I'aspiration et I'humidité de la serpilliere pour chaque mode dans l'application.

Régler Freo Advise

Freo Advise est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque le mode Freo
Advise est activé, le robot peut définir intelligemment les parametres de
nettoyage. Vous pouvez activer Freo Advise aprés avoir sélectionné le mode
de nettoyage dans l'application.

Démarrer la tache de nettoyage

Vous pouvez démarrer le robot pour le nettoyage de deux maniéres :
« Appuyez sur ) [Démarrer le nettoyage] dans 'application
« Appuyez brievement sur la touche () [Démarrer/Arréter] durobotetle
robot activera le mode Aspirateur par défaut ;
Remarque : vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir d'autres paramétres de
nettoyage dans l'application.
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Pause/reprise de la tache en cours

Vous pouvez mettre en pause/reprendre la tache de deux maniéres :
- Appuyez sur @ [Pause] / () [Reprise] dans l'application ;
- Appuyez brigvement sur la touche (O [Démarrer/Arréter] durobot ;

Fin de latache en cours

Le robot retournera de lui-méme a la station de base a la fin du nettoyage. Vous
pouvez consulter le rapport de nettoyage en cours dans l'application.

Vous pouvez mettre fin manuellement & la tache de deux maniéres :

- Appuyez sur le bouton () [Finir] et maintenez-le enfoncé pendant 2 secondes
dans l'application ;

« Appuyez briévement sur la touche ) +ome [Rappel] durobot ;

4. Parametres

4.1 Spécifications

Bluetooth (robot)

Protocole : BLE 4.2

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

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

Batterie (robot)

Type de batterie Batterie Li-ion rechargeable
Nombre de batteries par emballage 1piéce
Quantité de cellules par batterie 8 pieces

Capacité nominale, Energie nominale

5000mAh, 72Wh

Tension nominale

144V —

Robot

station de base

Dimensions : 350 x 355 x 107 mm

Dimensions : 275*118*137 mm

Couleur : Blanc

Couleur : Blanc

Poids: = 4,25kg

Poids : = 0.86 kg

Wifi

Entrée nominale : 100-240 V~

Protocole : IEEE 802.11b/g/n

Sortie nominale : 20 V=18 A

Gamme de fréquences : 2412 ~ 2472 MHz

Fréquence nominale : 50-60 Hz

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) :
<20dBm
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1. Resumen del producto
1.1 Lista de comprobacion

Piezas principales

Estacion base x1

Robot x1 (deposito de polvo x1,
deposito de agua x1, cepillo de
rodillo x1, mddulo de mopa x1incluidos)

Accesorios

Cable de alimentacion x1 Almohadilla
antihumedad x1

A

Trapo desechable x2

N

Trapo lavable
reutilizable x 1

Bolsa de polvo desechable
y guardapolvo X2

1.2 Robot

Parte delantera (tapa superior cerrada)

Sensor de posicion del radar

Boton de
recuperacion

Boton de inicio
/parada
Sensor de avance
de luz estructurada
Sensor de borde

de luz estructurada ensor de parachoques

Filtro del dep
oOsito de polvo

Cubo del polvo

Mango ——/— ‘

Orificio de

llenado de agua Boton de apertura del
. contenedor de polvo

Boton RESET

Ranura de la cubierta superior
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Parte inferior del robot

Sensor infrarrojo antigoteo x5

Sensor ultrasénico
de alfombras

Placa de caracteristicas
(S/Nincluido)

Cepillo de rodillo

silencioso
antienredos

Médulo de fregado x1 K‘@—)

Almohadilla ————————

de fregado x1 / Hi

‘ J
Base de {
trapeador x1

Cepillo
lateral x2

Rueda
motriz x2

Rueda

1.3 Estacion base

Ranura

Interfaz de

alimentacion D&
=

Contacto de carga

Ranura

Apertura de

laranura

Indicador

Contacto de carga
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1.4 Botones e indicadores del robot
Botones robot

Botén Accion Funcién

Inicio/Parada  Pulsacion corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

o Mantener pulsado2s  Encender/apagar
Recuperar Pulsacion corta \Volver a la estacion base
o Mantenga pulsado Blogueo infantil activado/desactivado
durante 2s
Reiniciar Pulsacion corta Acceder al modo de emparejamiento

Pulsar y mantener
pulsado durante 5s

Desvincular la cuentay borrar los
datos de usuario

Mantenga pulsado Restaurar los ajustes de fabrica

durante 10s

1) Indicadores del robot

Apagado Respiracion blanca Azul fijo

Apagado o en espera Enespera Tareaen curso

Respiracion azul Respirando naranja Rojo intermitente

Configuracion, actualizacion Error
o restablecimiento de lared

Tarea en pausa

2) Indicadores de la estacién base

Apagado Constante Respirando Intermitente

Completamente Fallo de la estacion base
cargada o estacion

base desconectada

No cargando Cargando

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 / \
Abra la cubierta superior del roboty a
retire la espuma anticolision. \\//

Coloque la estacion base

Enchufe el cable de alimentacion en la o
parte posterior de la estacion base. :
Coloque la estacion base enuna
superficie planay dura contrala paredy
deje un espacio abierto de al menos 1,0
m delante de la estacion base para que
elrobot pueda entrar y salir de ella.
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Fije la almohadilla antihumedad

Una vez colocada la estacion base, limpie la
zona indicada con un pano seco, despegue
la cinta adhesiva de doble cara de la parte
posterior de la aimohadilla a prueba de
humedad y pegue el mapa en el suelo como
seindica.

Nota:

1. La almohadilla a prueba de humedad solo
se aplica al piso de madera.

2. Para quitar la almohadilla del piso, hédgalo
lentamente para evitar residuos de
pegamento.

Anadir agua

Antes de trapear, aflada agua limpia al
deposito de agua.

- Abra la cubierta superior del robot y
extraiga el deposito de agua. Liénelo con
agua limpia a traves de la abertura.
-Ciérrela, vuelva a colocarlo en el robot y
poner la cubierta superior del robot
nuevamente.

Configuracion de arranque

Empuje el robot hacia la estacion base y
asegurese de que los contactos de carga
estén conectados correctamente. Elindicador
de la estacion base se apagaray el robot se
encenderay transmitird un mensaje.

Conectay vincula el robot en la App.

Escanee el codigo QR para descargar la App
Narwal, toque "Agregar dispositivo’, A
seleccione el modelo enla Appy siga las -

instrucciones para conectary vincular el robot.

3. Como utilizar

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

3.1 Organizar el ambiente del hogar.

A.Guarde el desorden del suelo, por B.Abrir las puertas de las
ejemplo, cables, trapos, zapatillas, habitaciones a limpiar y disponer
ropay libros esparcidos. los muebles para dejar el mayor

espacio posible para la limpieza.
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C.Deje las demas puertas cerradas
einstale la valla para evitar que el
robot entre en zonas elevadas o
bajas.

E.NO se pare delante del robot, en
elumbral o en pasillos estrechos
para evitar omisiones.

D.La altura méaxima para cruzar
obstaculos es de 20 mmy el robot
no puede ingresar a habitaciones
conuna altura de umbral superior
a20 mm. Puede comprar larampa
de umbral Narwal para ayudar al
robot a superar y rodear obstaculos
de manera mas eficiente.

3.2 Cartografia

Antes de limpiar una nueva casa, el robot necesita explorar el entornoy crear
un mapa. Antes de la primera limpieza, puede activar el mapeo presionando
brevemente el boton I [Iniciar/Detener] en el robot o tocando “Iniciar
mapeo” enla App.

Nota:

1.Una vez creado un mapa, se puede editar en la App.

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

3.3 Limpieza
Seleccionar modos de limpieza

El producto viene con cuatro modos de limpieza integrados: aspirar, trapear,
aspirar y trapear, y aspirar y luego trapear. Puede seleccionar y ajustar
parédmetros como ciclos de limpieza, succion y humedad del trapeador para
cada modo en la App.

Establecer Freo Recomienda

Freo Recomienda es un asistente de limpieza inteligente. Cuando el modo
Freo Recomienda esta activado, el robot puede configurar de forma
inteligente los parémetros de limpieza. Puede habilitar Freo Recomienda
después de seleccionar el modo de limpieza en la App.

Iniciar tarea de limpieza

Puede iniciar el robot para limpiar de las dos formas siguientes:

- Toque  [Iniciar limpieza] en la App

« Presione brevemente el botdn () [Iniciar/Detener] en el robot y el robot

activara el modo de vacio de forma predeterminada;

Nota: Puede ajustar el modo de limpieza y configurar mas parametros de limpieza en la App.
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Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea de las dos maneras siguientes:
- Toque & [Pausar] / () [Reanudar] enla App;
- Presione brevemente el boton () [Iniciar/Detener] en el robot;

Finalizar tarea actual

El robot navegaré solo de regreso a la estacion base cuando finalice la limpieza.

Puede ver el informe de limpieza actual en la App.

Puede finalizar manualmente la tarea de las dos maneras siguientes:
- Mantenga presionado () [Finalizar] durante 2 segundos en la App;
- Presione brevemente el boton ¢ teme [Recuperar] en el robot;

4. Parametros

4.1 Especificaciones

Bluetooth (Robot)

Protocolo: BLE 4.2

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Max. 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

Robot

Estacion base

Tension nominal

14.4V —

Dimensiones: 350*355*107 mm

Dimensiones: 275*118*137 mm

Color: Blanco Color: Blanco
Peso: ~4.25kg Peso: ~0.86kg
Wifi Entrada nominal: 100-240V~

Protocolo: IEEE 80211b/g/n

Salida nominal: 20V=—=1.8A

Rango de frecuencia: 2412~2472MHz

Frecuencia nominal: 50-60Hz

Max. Potencia del transmisor (EIRP):
<20dBm




1. 1. OnncaHue nsgenus
1.1 KoMnnekT nocTaBKuU

OCHOBHbIE YacTu

Po60T x1 (nblnec6opHuK x1, 6ak ans
BO/bl X1, pONMKOBas WeTka x1,
Mofynb Wweabpbl x18 KomnnekTe)

Basosas cTaHuma x1

Akceccyapbl

LWHyp muTaHua x 1

N

Morowmicsa Kospuk
NS weabpbl x1

BnarocTovkas
npoknagka x1

N

OpHOpPa30BbIv KOBPYK
NS Wwsabpbl x2

OfHOPa30BbIN MELLOK As
c60opa Nbifn 1 3aLUTHbI
KOXyX MellKa X 2

1.2 Po6oT

MNepenHss yacTb (BepXHAA KpbiluKa 3aKpbITa)

PapapHbIn gatumk
MO3ULIMOHNPOBaHMSA

KHorka oT3biBa

KHonka lMyck /

\

OcTtaHoBka

/ [aTuvk npsamoro
\ nencreug
Kpaesoit faTunk \ CTPYKTYP1POBaHHOrO
CTPYKTYpHPOBAHHOMO OcBelleHua
ocBeLleHns HaTunk 6amnepa

MepenHsas yacTb (BEpXHAA KpbiluKa OTKPbITa)
dunbTp
BepxHsisi Kpbilka po6oTa MbINEC60pHUKa

Mbinec6opHmK

Bak ona sogbi \_

Pyuka

Oteepcte <
Ana 3anmBa BOObl KHorka OTKPbITUA

nblnecbopHuka
KHorka RESET (c6poc)

[Na3 BEPXHE KPBbILIKK
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HxXHAs YacTb poboTa 1.3 bazoBas cTaHuMA

MHdpakpacHbIn AaTumk
3alUMTbI OT NaeHus x 5

YNbTpa3syKkoBOW
LaTyMK KOBPOB

LUnnbamk
(Bkniouaet C/H)

BokoBas
weTkax 2 KaHaBka - KanaBka

WNHTepdeic I
Benywee nuTaHua TKJ OT:;:;T;&
Koneco x 2

Tuxas ponvkosas
eTKa C 3almTomn
OT CNyThiBaHWA

WHovkaTtop

Moaynb BnaxHow y6opku x 1
Hanpasnsiollee koneco

3apsAaHbI KOHTaKT

™~ 3apsaaHbIi KOHTaKT
N
Hacapnka onga AN
wBabpsbl X1 \\
\
Basa Wwsabpbi X1 —
\\ ///"
\ y
\ /
A P
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1.4 KHOMKM M HAUKaATOPbI poboTa

KHonku po6oTta

KHonka OenicTeune DyHKUMA
Myck / Haxatne 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHWE TeKyLLEeV 3aa4n
OcTaHoBKa

[0} 3axaTbHa2cCc  BknioyeHue / BbiK/oYeHne nutaHmns
OT3biB Haxatune BosBpart Ha 6a30Byt0 CTaHLMIO

) Home N
3axaTbHa2c  bnokuposka oT aetew - Bkn. / Bbikn.

Cépoc HaxaTtune Bxof B pexumm conpsxeHns

.

3axaTbHabc OTBsi3Ka \/HeTHOl;I 3anncun 1 o4YnCTKa
NnoNb30BaTeNbCKNX OaHHbIX

3axaTbHalO0c  BoccTaHoBUTL 3aBOACKME HACTPOMKM

1) UnankaTopbl po6oTa

Bbikn. MepenuBatowmiics 6enbin MoCTOAAHHbBIN CUHWI

OTKnoYeHWe nnu
PEXUM OXMAaHWS

PexwumM oxumaaHns 3apavya BbinonHseTcsa

MepenuBaowmitcs cunuii  Mepenusatowmiics Muratowmn
opaHXeBblI KpacHblit

3apava npuoctaHoeneHa  KoHdUrypupoBaHue ceti, Owwmbka
OBHOB/EHME U COPOC HaCcTPoeK

2) HaukaTopbl 6a30BOM CTaHLMK

Bbikn. MocTosHHbIM  lepenuBaetcs  Muraet

MonHocTblo 3apsbkeHa,  HeT 3apsgku 3apsagka Cbow 6a3oson
1nm 6a3oBast CTaHLMs CTaHLMK
oTK/oueHa

2.MoparoToBka nepen UCNob3oBaHUEM

YcTaHoBUTE 60KOBbIE WEeTKU

BcTaBbTe 60KOBbIE LLETKM B Nasbl,
0603HaYeHHbIE LIBETOM, A0 LenyKa.

Yaanute noponoH Ans 3awmTbl OT
CTONIKHOBEHUIN

OTKpOVITE BEPXHIOIO KPbILLIKY PO6OTa 1
13BNEKUTE MOPOOH 1S 3aLUNTbI OT
CTOJIKHOBEHMI.

Pa3smecTuTe 6a30BYI0 CTaHLUIO

MoakounTe WHYP NUTaHNA K 3aaHEN
naHenv 6a3oBov CTaHUMK. MocTasbTe
6a30BYI0 CTaHLMIO Ha POBHYIO TBEPAYHO
MOBEPXHOCTb Y CTEHbI 1 OCTaBbTE
nepe[ 6a30B0W CTaHUMeN CBO6OHOE
MPOCTPaHCTBO He MeHee 1,0 M Ang
BXO[ja M BbIxoda poboTa 13 6a3080M
CTaHLMM.
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3akpenuTe BNarocTovKyto NpoKnaaKy

Mocne ycTaHOBKV 6a30BOV CTaHLMV Ha
MECTO MPOTPUTE YKa3aHHYO 06M1acTb CyXomn
TKaHbIO, OTKNENTEe ABYCTOPOHHUIA CKOTY Ha
0bpaTHOM CTOPOHE BNaroCTOVKOWM
NPOKMaaku 1 NpUKNenTe ee K Moy, Kak
rnokasaHo Ha cxeme.

MpumeyaHve:

1. BnarocTowkasi npoknagaka npuMeHseTcs
TOMbKO ANS AepeBsaHHOro nona.

2.YpanaTtb Haknaaky ¢ nona cneayet
MeneHHO, YTOBbI N36exaTb OCTaTKOB KMesl.

LNo6aBbTe BOAbI

Mepen yb6opkow fo6aBbTe YMCTYIO BOAY B
6aK ans BoAbl.

- OTKpoWTE BEPXHIOIO KPbILLKY pO6OTa,
CHUMUTE BaK Ans BoAbl. HanonHuTe 6ak ang
BO/bl YMCTOW BOAOW Yepes OTBepcTHe B Hake.
- 3akpowTe 6ak, yCTaHOBUTE ero 06paTHO B
po6oTa 1 yCTaHOBUTE BEPXHIOKO KPbILLIKY
poboTa Ha MecTo.

HacTpoviku 3arpysku

BcTaBbTe poboTa B 6a30BYO CTAHLMIO U
y6eamnTeCh, UTO KOHTaKTbl 3apsiaku
npasWibHO NOAKIIOYEHDI. l/IH,qw(aTop
6a30BOW CTaHLMW NOracHeT, poboT
BKMIOYMTCS M NEepeaacT coobLueHue.

MoakntoueHue 1 NpyBsa3ka poboTa
B NPUNOXeHUU

OtckannpyiTe QR-kof ans 3arpysku
npunoxenust Narwal, HaxmumTe "[06aBnTb
YCTPOVICTBO', BblbepuTe MoAenb B
NPUNOXEHWN 1 CNeayiTe MHCTPYKLMAM MO
MOAKIOYEHUIO 1 MPUBA3KE POBOTA.

3. Kak ucnonb3oBaTb

lNepen Ha4anoM paboTbl C pO6OTOM Y6eAUTECH, UTO Bbl 3aBEPLUMIN YCTaHOBKY U
HaCTpOMKy 6a30BOW CTaHLIMK, Kak YKa3aHo B rnase 2.

3.1 OpraHu3auus AoOMallHel 06CTaHOBKM

A.HaBeauTe nopsaok Ha nony,
Hanpumep, ybepute
pa3bpocaHHble MPOBOAA, TPAMKY,
Tanouku, OAEXAY U KHUM.

B.OTKpowiTe ABepu B yonpaemble
KOMHaTbl M paccTaBbTe Mebenb
TaK, YTOObl OCTABUTb KaK MOXHO
6ornblue MecTa 19 Y6opKu.

35



D.MaKcmanbHas BeicoTa MpeodoneHms
npenaTcTBui cocTasnseT 20 MM, 1
POBOT HE MOXET BOWTM B KOMHATbI C
BblCOTOM Nopora 6onee 20 MM. Bbl
MOXeTe NprobpecT MOPOroByto

C.OcTaBbTe Apyrvie oBepu
3aKPbITbIMW M YCTAHOBUTE
orpaxaeHve, YTobbl peaoTepaTUTL
nonapaHne poboTa Ha
BO3BbILUEHHbIE NN HU3KVE YHaCTKM.
pamny Narwal, KoTopas mToMoxeT
pob6oTy ahPekTnBHEE NpeofonesaTh
NPensaTCTBUA U 0BXOANTb MX.

E.HE cTovTe nepen poboTom, Ha
ropore Unu B y3kMx Npoxoax, 4Tobbl
n3bexaThb NPornycKos npu yoopke.

3.2 CocTaBneHue KapTbl

Mpexae YeM NPUCTYNUTb K YBOpKe HOBOIro AOMa, PO6OTY HEOBXOAMMO
M3Y4nTb OKPY3KaIoLLYIO Cpefly M COCTaBUTb KapTy. [Nepen nepsoit y6opKow
MOXHO 3aMyCTUTb COCTaB/IEHNE KapTbl KOPOTKUM HaxaTUEM KHOMKM

I> [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha PO6OTE MV HaXaT1eEM KHOMKM
“Start Mapping” (3anyck cocTasneHws KapTbl) B MPUNOXEHUN.
MpumevaHwve:
1.Mocne co3aaHns KapTbl ee MOXHO PeaakTUPOBaTb B MPUIOXEHNN.
2.He nepemellanTe 6a30BYIO CTAHLLMIO NOCE CO3AaHNA KapThbl, UHa4e
NpuAeTCa nepesaryckaTtb COCTaBNeHVe KapTbl. [py nepecTaHoBKe KpynHOM
Mebenu B JOMe PEKOMEHYETCA CO3[aTb HOBYIO KapTy.

3.3 Y6opka
Bbi6op pexnmoB y6opku

M3penve nMmeeT YeTbipe BCTPOEHHbIX PeXMa yBopKM: Mblnecoc, BNaxHas
ybopKa, Mblnecoc 1 BnaxHasa ybopka, Nbinecoc, 3aTem BnaxHas ybopka. B
NPUNOXEHNN MOXHO BbIGPaTh M HACTPOUTb Takue NapameTpbl, Kak LKb
y60pKM, BCacCblBaHME N BNaXXHOCTb LLIBa6pr ONA KaXaoro pexuMa.

YctaHoBka pexwuma Freo Advise

Freo Advise - 3To MHTeNNeKTyanbHbIM NOMOLLHWK B Y6OpKe. Mpu BKIOYEHHOM
pexwvimMe Freo Advise poboT MOXET MHTENNEeKTyanbHo 3aaBaTh NapaMeTpsbl
ybopku. BkounTts pexxnm Freo Advise MOXHO nocne Bbibopa pexunmMa yoopku
B MPUIOXEHWN.

3anyck 3afaum no yéopke

3anycTuTb poboT Ha YBOPKY MOXHO ABYMSA CnedyoWwmnMm Cnocobamm:

+ Haxmute () [Start Cleaning] (HauaTb y6opky) B npunoxeHum

+ HaxxmmTe kHomky (b [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha po6oTe, v OH Mo
YMOMYaHWUIO aKTUBUPYET PEXMUM MblNecoca;

MpviMeyaHne: B NPUNOXEHNI MOXHO HaCTPOWTb PEXMM YBOPKM 1 3aaTh Apyrvie napameTpbl.
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May3a/Bo306HOBNEHME TEKYLUEN 3aaa4umn

MPMOCTaHOBUTL / BO3OBHOBWTH BBINOMHEHWE 3aa4M MOXHO ABYMS
cnenyoLMm crnocobamu:

« Haxmute () [Pause] / () [Resume] (Maysa/Bo306HOBUTS) B
MPUNOXEHNM;

« Haxmute kHonky (b [Start/Stop] (3anyck / OctaHoBKa) Ha po6oTe;

3aBeplueHM1e TeKyLlen 3agaum

Mo OKOHYaHUM YBOPKKN POBOT CaMOCTOSITENBHO MepemellaeTcs obpaTHo K
6a30BOM CTaHUMW. B MPUNOXEHNM MOXHO MPOCMOTPETL TEKyLMn OTYeT 06
ybopke.

3aBepLnTb 3aaHne BPyYHYO MOXHO CrieaytoLLMMM ABYMS CNIOCOBamu:

« 3axmuTe kHonky () [Finish] (3aBeplueHue) B TeUeHe 2 C B MPUIoXeHUM;
«Haxmute kHonky O Home [Recall] (OT3biB) Ha poboTe;

4. MapamMeTpbl

4.1 XapaKTepucTUKu

Po6oT BasoBasi cTaHUMsA

[abapuTbl: 350*355*107 MM [abaputbl: 275*118*137 MM

LiseT: 6enbit LiseT: 6enbint

Bec: ~4.25kr Bec: ~0.86 «r

Wifi HomuHanbHbIN Bx0oa: 100-240 B~
Mpotokon: IEEE 802.11b/g/n HomuHanbHbIM Beixoa: 20 B=1.8 A
[nana3oH YacToT: 2412~2472 ML, HomuHanbHas yactoTa: 50-60 I,
Makc. MowHocTb nepepaTuvka (EIRP):

<20 nbm

Bluetooth (po6oT)

Mpotokon: BLE 4.2

[nana3oH yacToT: 2402-2480 MI'L,

Makc. MowHocTs nepepatuvika (EIRP): <10 oBm

AkkymynsTop (po6oT)

Tun akkymynsiTopa Mepesapsixaemblit MTUiA
-WNOHHBbI aKKyMynsTOp

KonnuecTBo akkyMynsiTOpHbIX 6/T0KOB B yrMakoBKe Twr

KonnmuecTBO 311€MEHTOB NUTaHUS B OJIHOM yrakoBke 8wt

HoMwuHanbHas eMKOCTb, HOMUHaNbHas aHeprusa

5000 MAyY, 72 BTy

HomuHanbHoe HanpsxeHue

14.4V ==
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1. Bir Bakigta Uriin

1.1 Kontrol listesi

Ana pargalar

Robot x1 (toz kutusu x1,
sudeposu x1, rulo firga 1,
paspas modull x1 dahil)

Aksesuarlar

Tek kullanimlik toz torbasi ve
toz torbasi koruyucusu x3

Baz istasyonu x1

GUg kablosu x1

N

Yikanabilir
paspas pedi x1

BAEEEX

A

Tek kullanimlik
paspas pedi x2

1.2 Robot
On (Ust kapak kapali)

Radar konumlandirma sensoéru

Gerigagirma
dagmesi
Baslat/Durdur
digmesi
Yapilandiriimis
1sik ileri sensoru
Yapilandiriimis

1sik kenari sensord Tampon sensord

On (Ust kapak agik)

Toz kutusu

Robotun Ust kapagdi
filtresi

Cop kovasi

Tutamak

sudeposu

aciligl

e Toz kutusu
dudmesi

Yeniden baslatma tusu 7 agma dugmest

Ust kapak yuvasi
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Robotun alt kismi

Kizilotesi digmeyi
onleyici sensor x5

Ultrasonik hali sensori

isim plakasi
(S/N danhil)

Dolagmayi 6nleyen
sessiz rulo firga

Paspas modult x1

S
p
/
/

Paspas pedix1 —————
(

Yan firga x2

Tahrik
tekerlegi x2

Teker

1.3 Baz istasyonu

On
<\
Oluk Oluk
Gug arayuzu
G& Oluk agiimasi
=,
Gosterge
) Sarjkontagi
Sarj kontagi &
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1.4 Robot diigmeleri ve géstergeleri

Robot digmeleri

Digme Aksiyon

islev

Baglat/Durdur  Kisa basis

Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam ettir

©)

2 saniye basilitutun  GUg agik / kapali
Geri Gagir Kisa basig Baz istasyonuna geri dén
e 2 saniye basilitutun  Gocuk Kilidi acik/kapali
Sifirla Kisa basig Eslestirme moduna girin

5 saniye boyunca
basili tutun

Hesabin baglantisini kaldirin ve
kullanici verilerini temizleyin

10 saniye boyunca
basil tutun

Robot gdstergeleri:

Kapali Nefes alan beyaz

Restore factory settings

Sabit mavi

Kapatma veya bekleme Bekleme

Gorev devam ediyor

Nefes alan mavi

Nefes alan turuncu

Yanip sénen kirmizi

Gorev duraklatildi

Ag yapilandirma, Hata

guncelleme veya sifirlama

Baz istasyonu gostergeleri:

Kapal Sabit

Nefes Yanip sénen

Tamamen sarj olmus veya baz
istasyonu baglantisi kesilmis

Sarjolmuyor  Sarj

Baz istasyonu arizasi

2. Kullanmadan Once Hazir Olun

Yan fircalari takin

Yan firgalar, yerine oturana kadar renkle
gOsterilen yuvalara bastirin.

Carpigsma onleyici kopugu gikarin

Robot Ust kapagini agin ve garpisma
onleyici kdpugu ¢ikarin.

Baz istasyonunu yerlestirin

GUg kablosunu baz istasyonunun
arkasina takin. Baz istasyonunu duvara
dayali iz ve sert bir ylzeye koyun ve
robotun baz istasyonuna girip gikmasi
icin baz istasyonunun éndnde en az 1,0
macik alan birakin.
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Neme dayanikli pedi sabitleyin

Baz istasyonu yerlestirildikten sonra,
belirtilen alani kuru bir bezle silerek
temizleyin, neme dayanikli pedin arkasindaki
Gift tarafli bandi soyun ve haritay gosterildigi
gibi zemine yapistirin.

Not:

‘Neme dayanikli ped sadece ahsap zemin igin
gegerlidir.

-Pedi zeminden gikarmak igin, artik tutkal
kalmamasi igin IUtfen yavas tutun.

Su ekle

Temizlemeden 6nce su haznesine temiz su
ekleyin.

‘Robotun Ust kapagini kullanarak su
haznesini ¢ikarin. Tank agikligindan temiz su
gegirerek su tankini yeniden doldurun.
‘Tanki robota yeniden takin ve ardindan
robotun Ust kapagini yeniden takin.

Onyiikleme ayarlari

Robotu baz istasyonuna itin ve sarj
kontaklarinin diizgun baglandigindan emin
olun. Baz istasyonu gostergesi sonecek ve
robot kendini agacak ve bir mesaj
yayinlayacaktir.

Robotu Uygulamada bulun ve
baglayin

Narwal Uygulamasiniindirmek igin QR

kodunu tarayin, "Cihaz Ekle"ye dokunun ve
Uygulamada modeli segin ve robotu =
baglama ve baglama talimatlariniizleyin. =

3. Nasil Kullanilir

Robotu kullanmadan énce IUtfen BolUm 2'deki kurulumu ve baz istasyonu
kurulumunu tamamladiginizdan emin olun.

3.1 Ev ortamini diizenleyin

A.Yerdeki daginikligi ortadan B.Temizlenecek odalarin kapilarini
kaldirin, 6rn. daginik kablolar, agin ve mobilyalari temizlikigin
pacgavralar, terlikler, giysiler ve muUmkdn oldugunca fazla yer
kitaplar. birakacak sekilde dizenleyin.
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C.Diger kapllari kapali birakin ve D.Maksimum engel gegme yuksekligi 20

robotun ylksek veya algak alanlara mmdir ve robot, esik ytksekligi 20

girmesini 6nlemek igin git takin. mm'nin Uzerinde olan odalara giremez.
Robotun engellerin Gzerinden ve
etrafindan daha verimli bir sekilde
tirmanmasina yardimci olmak igin
Narwal Esik Rampasini satin alabilirsiniz.

E.Ihmalden kaginmak igin robotun
onUnde, esikte veya dar koridorlarda
DURMAYIN.

3.2 Haritalama

Yeni bir evi temizlemeden &nce robotun gevreyi kesfetmesi ve bir harita
olusturmasi gerekiyor. ilk temizlikten 6nce, robottaki ™ [Baglat/Durdur]
dagmesine kisa sure basarak veya Uygulamada“Haritalamayi Baslat” 6gesine
dokunarak haritalamay: tetikleyebilirsiniz.

Not:

1.Bir harita olugturulduktan sonra Uygulamada dtzenlenebilir.

2.Latfen bir harita olusturulduktan sonra baz istasyonunu hareket ettirmeyin,
aksi takdirde haritalandirmayi yeniden baslatmaniz gerekir. Evinizdeki btyUk
mobilyalar yeniden dlzenlenmigse, yeni bir harita olugturmaniz onerilir.

3.3 Temizleme
Temizleme modlarini segin

Uriin dért yerlesik temizleme moduyla birlikte gelir: Vakum, Paspas, Vakum ve
Paspas ve Vakum ve ardindan Paspas. Uygulamadaki her mod igin temizleme
doénguleri, emme ve paspas nemi gibi parametreleri segip ayarlayabilirsiniz.

Freo Advise Ayarla

Freo Advise akilli bir temizlik asistanidir. Freo Tavsiye modu agikken robot,
temizleme parametrelerini akillica ayarlayabilir. Uygulamada temizleme
modunu segtikten sonra Freo Advise'l etkinlestirebilirsiniz.

Temizleme gérevine baslayin

Robotu temizlik igin asagdidaki iki sekilde baslatabilirsiniz:

« Uygulamada () [Temizligi Baslat] ‘a dokunun

« Robottaki () [Baslat/Durdur] dugmesine kisa sure bastiginizda robot
varsayilan olarak Vakum Modunu etkinlestirir;

Not: Uygulamada temizleme modunu ayarlayabilir ve daha fazla temizleme parametresi
ayarlayabilirsiniz.

Gegerli gorevi duraklat/devam ettir
Gorevi agagidaki iki yolla duraklatabilir/devam ettirebilirsiniz:

« Uygulamada ) [Duraklat] /(> [DevamEt] égesine dokunun;
- Robotun tzerindeki () [Baglat/Durdur] digmesine kisa basin;
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Mevcut gérevi sonlandir

Robot, temizlik bittiginde kendi kendine baz istasyonuna geri dénecektir.
Mevcut temizlik raporunu Uygulamada goruntualeyebilirsiniz.
Gdreviagagidaki iki yolla manuel olarak sonlandirabilirsiniz:
«Uygulamada () [Bitir] tusunu 2 saniye basili tutun;

«Robottaki 1 +ome [Geri Gagir] digmesine kisa basin;

4. Parametreler
4.1 Ozellikler

Bluetooth (Rotbot)

Protokol: BLE 4.2

Frekans Aralidi: 2402-2480 MHz

Maks. Verici Glcu (EIRP): <10 dBm

Robot

Baz istasyonu

Boyutlar: 350*355*107 mm

Boyutlar: 275*118*137 mm

Pil (Rotbot)

Pil TUrd Sarj Edilebilir Li-ion Pil
Pil Paketi Paket Basina Adedi Tadet

Pil Paketi Basina Pil Hicresi Sayisi 8 adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji 5000 mAh, 72 Wh
Nominal Gerilim: 4.4V —

Renk: Beyaz Renk: Beyaz
Agirlik: ~4.25kg Agirlik: ~0,86 kg
Wi-Fi (Robot) Nominal girig: 100-240 V~

Protokol: IEEE 802.11b/g/n

Nominal gikig: 20V = 1,8 A

Frekans Araligi: 2412~2472 MHz

Nominal frekans: 50-60 Hz

Maks. Verici Glct (EIRP): =20 dBm
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1. Produkt w skrocie
1.1 Lista kontrolna

Gtéwne czesci

Robot x1 (w zestawie pojemnik na kurz x1,
zbiornik na wodg x1, szczotka walcowa x1,
modut mopujacy x1)

Stacja bazowa x1

Akcesoria

Przewdd zasilajgcy x1 Naktadka odporna

na wilgo¢ x1

NN

Naktadka na mopa Jednorazowa naktadka
wielokrotnego uzytku x1 namopa x2

Jednorazowy worek na
kurz i ostona worka x3

1.2 Robot

Przéd (gorna pokrywa zamknigta)

Radarowy czujnik potozenia

Przycisk
przywotania

Przycisk
start/stop ) N
Przedni czujnik
\ oswietlenia
Czujnik krawedziowy przestrzennego
oswietlenia .
przestrzennego Czujnik zderzaka

Filtr pojemnika

Gorna pokrywa robota na kurz

Pojemnik
nakurz

zbiornik
nawode

otwdr zbiornika wody Przycisk otwierania
. pojemnika na kurz

Przycisk RESET
Gniazdo gornej pokrywy
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Spad robota

Czujnik podczerwieni x5
Ultradzwigkowy
czujnik dywanowy

Tabliczka znamionowa
(SIN w zestawie)

Szczotka
boczna x2

Cicha szczotka
walcowa
zapobiegajgca
splgtaniu

Koto
V' napedowe x2

Modut mopujgey x1

S
y

Naktadka namopa x1
/ f
/

Podstawa |
mopa x1 \

Kotko jezdne

1.3 Stacja bazowa

Przod

Rowek

Rowek

Interfejs zasilania

Otwarcie rowka

)

Wskaznik

Styk tadowania

Styk tadowania

@
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1.4 Przyciski i wskazniki robota
Przyciski robota

Przycisk Dziatanie Funkcja

Start/Stop  Krdtkie nacisnigcie Start/pauza/wznowienie
) biezacego zadania

Nacisniji przytrzymajprzez2s  Wtgczanie/wytgczanie zasilania

Przywotaj  Krotkie nacisniecie Powro¢ do stacji bazowej

{ lome
e Nacisniji przytrzymajprzez2s  Wtgczanie/wytgczanie blokady
rodzicielskiej
Krotkie nacisniecie Wejdz w tryb parowania
Reset . Nacisniji przytrzymajprzez5s  Roztgcz potgczenie kontai

wyczysc¢ dane uzytkownika

Nacisniji przytrzymajprzez 10s  Przywroc ustawienia fabryczne
Wskazniki robota:

Wyt Migajacy biaty Niebieski

Wytgczenie lub tryb gotowosci  Tryb gotowosci Zadanie w toku

Migajacy niebieski Migajgcy pomaranczowy  Migajgcy czerwony

Zadanie wstrzymane Konfiguracja, aktualizacja ~ Btad

lub resetowanie sieci

Wskazniki stacji bazowej:

Wyt Swiattostate  Powolne miganie  Miganie
W petninatadowanalub  Nie taduje sig tadowanie Awaria stacji
odtgczona stacja bazowa bazowej

2. Przygotowanie przed uzyciem

Zamontowac szczotki boczne

Weisngc¢ szczotki boczne w szczeliny
wskazane kolorem, az zatrzasng sig na
swoim miejscu.

Usunga¢ pianke antykolizyjng

Otworzy¢ gorng pokrywe robotai
usunac pianke antykolizyjna.

Umiesci¢ stacje bazowa

Podtgcz przewdd zasilajgey z tytu stacji o
bazowej. Umiesc stacje bazowa na
ptaskiej i twardej powierzchni przy
Scianie i pozostaw wolng przestrzen co
najmniej 1,0 m przed stacjg bazowg, aby
robot mogt wjezdzac i wyjezdzac ze
stacji bazowe;.
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Zamocuj naktadke odporng na
wilgo¢

Po umieszczeniu stacji bazowej na miejscu,
wytrzyj wskazany obszar suchg szmatka,
odklej dwustronng tasme z tytu naktadki
odpornej na wilgoc¢ i przymocuj jg zgodnie ze
wskazowkami.

Uwaga:

‘Naktadka odporna na wilgo¢ ma zastoso-
wanie wytgcznie do podtdg drewnianych.
-Aby usunac naktadke z podtogi, nalezy robic¢
to powoli tak, aby unikac pozostatoscikleju.

Dola¢ wody

Przed przystagpieniem do mopowania nalezy
dolac czystej wody do zbiornika.

-Otworzy¢ gorng pokrywe robota, wyjac
zbiornik na wodg. Napetni¢ zbiornik wody
czystg wodg przez otwor zbiornika.
-Zamkngc zbiornik, wtozy¢ go z powrotem do
robota i zatozy¢ z powrotem gorng pokrywe
robota.

Ustawienia uruchamiania

Wecisnij robota do stacji bazowej i upewnij
sig, ze styki tadowania sg prawidtowo
podtgczone. Wskaznik stacji bazowej
zgasnie, a robot wtgczy sie i wyemituje
wiadomosc.

Potaczyc i powigzac robota w aplikacji

Zeskanowac kod QR, aby pobrac aplikacje
Narwal, nacisng¢ ,Dodaj urzadzenie” i
wybra¢ model w aplikacji, a nastepnie
postepowac zgodnie z instrukcjami
podtgczania i powigzania robota.

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.Uprzatnagc batagan na podtodze, B.Otworzyc¢ drzwi pomieszczen do
np. porozrzucane kable, szmaty, sprzatania i ustawi¢ meble tak, aby
kapcie, ubrania i ksigzki. pozostawi¢ jak najwiecej miejsca

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

D.Maksymalna wysokosc¢ przekrocze-
nia przeszkody wynosi 20 mm, wigc
robot nie moze wjezdzac¢ do
pomieszczen, w ktorych wysokosc
progu przekracza 20 mm. Aby utatwi¢
robotowi sprawniejsze pokonywanie
przeszkod i omijanie ich, mozna
zakupic¢ rampe progowg Narwal.

E.NIE stawac przed robotem, na progu
lub w waskich przejsciach, aby unikngc
przeoczenia.

3.2 Mapowanie

Przed rozpoczeciem sprzgtania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i
stworzy¢ mape. Przed pierwszym czyszczeniem mozna uruchomic¢ mapowan-
ie poprzez krotkie nacisniecie 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
konieczno$¢ ponownego uruchomienia mapowania. Przy zmianie uktadu
duzych mebli w domu zaleca sig utworzenie nowej mapy.

3.3 Czyszczenie
Wybor trybow czyszczenia

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

Ustawienie Freo Advise

Freo Advise to inteligentny asystent sprzgtania. Gdy tryb Freo Advise jest
wigczony, robot moze inteligentnie ustawia¢ parametry czyszczenia. Mozesz
wigczyc¢ funkcje Freo Advise po wybraniu trybu czyszczenia w aplikaciji.

Rozpoczecie zadania czyszczenia

Robota mozna uruchomi¢ na dwa sposoby:

Nacisng¢ (» [Rozpocznijczyszczenie] w aplikacii

Krotko nacisnac przycisk () [Start/Stop] narobocie, a robot domysinie
aktywuje tryb odkurzania;

Uwaga: W aplikacji mozna dostosowac tryb czyszczenia i ustawi¢ wigcej parametrow
czyszczenia.

Pauza/wznowienie biezgcego zadania
Zadanie mozna wstrzymac/wznowi¢ na dwa ponizsze sposoby:

« Nacisng¢ () [Pauza] / (») [Wznow] w aplikaciji;
« Krétko nacisnaé przycisk (b [Start/Stop] narobocie;
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Zakoncz biezace zadanie

Po zakonczeniu czyszczenia robot samodzielnie powrdci do stacji bazowej. W

aplikacji mozna wyswietlic biezgcy raport czyszczenia.
Zadanie mozna zakonczyc recznie na dwa ponizsze sposoby:

« Nacisngc i przytrzymac przycisk (0 [Zakoncz] przez 2 sekundy w aplikacji;

« Krotko nacisngé przycisk 0 Home [Przywotaj] narobocie;

4. Parametry

4.1 Dane techniczne

Bluetooth (Robot)

Protokot: BLE 4.2

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. Moc nadajnika (EIRP): =10 dBm

Bateria (Robot)

Robot

Stacja bazowa

Typ baterii akumulator litowo-jonowy
llo$¢ akumulatoréw w opakowaniu 1szt
llo$¢ ogniw akumulatorowych w zestawie akumulatorowym 8szt

Wymiary: 350*355*107 mm

Wymiary: 275*118*137 mm

Pojemnosc znamionowa, energia znamionowa

5000 mAh, 72 Wh

Napigcie nominalne

4.4V —

Kolor: Biaty Kolor: Biaty
Waga: ~4,25 kg Waga: ~0,86 kg
Wi-Fi (robot) Znamionowe napiecie wejsciowe: 100-240 V~

Protokdt: IEEE 802.11b/g/n

Moc znamionowa: 20 V= 1,8 A

Zakres czestotliwosci: 2412 ~ 2472 MHz

Czestotliwosc znamionowa: 50-60 Hz

Maks. Moc nadajnika (EIRP): =20 dBm
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