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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. All rights reserved.

No organization or individual shall imitate, copy, transcribe or translate the contents of this user manual, in part or in full,
without the express written consent of Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., or distribute this user manual for profit in
any way (electronically or via photocopying, recording, etc.). The product specifications and information provided in this
user manual are for reference only and are subject to change without further notice. Unless otherwise specified, this user
manual is only intended as instructions for use, and no representation shall be deemed as a warranty of any kind.
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1.Safety Instructions

1.1 Instructions for Electricity

+ Donot chargeyour robotusing non-original chargers. If the charger is damaged, replace it immediately.

« Please fully charge the battery to 100% before first use.

» To maximize the efficiency and battery life of the robot, always keep the battery level above 10%.

* A battery level lower than 10% means that the robot will soon run out of power and needs to be charged as quickly as possible.
« A battery level lower than 2% means that the battery is under protection. In this case, the robot will be unable to perform tasks

and must be charged before it can be used again.
« If the machine is not used for a long time, please turn the power key switch to the "off" position.
« If the machine has not been used for a long time, please charge it fully before using it again.

1.2 Instructions for Use
*Thisauto-cleaningwheeledrobotcan only be used indoors on flat surfaces. Do not use it outdoors on any rugged ground or

unpaved ground.

+ Do not use the robot at a temperature above 40°C (104°F) or below 0°C (32°F).

« If the robot accidentally enters into any incorrect position due to blocking and some other reasons, please suspend the task
promptly and push the robot to the correct route before continuing the task.

+ Do not pull the robot while it is working. If you need to push or move the robot, tap on the screen to stop it from moving first.

« Do not push the robot backward when the power is on.

« Do not block the robot sensor. Otherwise, the robot may fail to move properly or get lost.

« Do not pat the device or press or tap hard on the screen, or damages may be caused.

+ Do not use the robot to carry goods. Do not put open-flame stoves or any flammable solid, gas, or liquid on it.

« Do not adjust the settings while the robot is moving. Always tap on the screen to pause the robot before proceeding with any

operations.
« Do not clean or maintain the robot when the power is on.
« Cables on the ground should be put away in advance to prevent the robot from dragging them.
+ Amaximum speed of 1.2 m/s (3.94 ft/s) is recommended for safe operation.
« Although the robot features automatic obstacle avoidance, there may be blind spots. Therefore, blocking the robot abruptly

from moving at high speeds may cause accidents.
* When transporting the robot, please ensure that the garbage in the dustbin is emptied. It is strictly prohibited to tilt the robot
during transportation, otherwise, the body may be damaged.

1.3 Instructions for Environment
*Donotuse orcharge the robot in ahigh temperature/pressure environment, areas with fire or explosion hazard, or other

dangerous scenarios to avoid personal injury or robot damage.

« Do not dispose of the robot or its accessories as household waste. Always dispose of the robot and its accessories according to
local laws and regulations, and recycle wherever possible.

« This robot is designed for use on flat surfaces and is not suitable for use in environments with steps or large slopes or that are
too compact.

« It is not recommended to use the robot on heavily greasy surfaces or surfaces with standing water.

+ Put away any wire or other objects on the ground to prevent the robot from being tripped or entangled.

» When using this product on the ground with obvious protrusions (such as thresholds and floor receptacles), make sure that the
height of the protrusions is no more than 20 mm.

* The minimal travel width is 75 cm (29.53 inches). A width greater than 85 cm (33.46 inches) is preferred for the robot to move
smoothly through a long passage.

* The maximum possible slope is 8° for the robot (non-cleaning state). To prevent any risks caused by backward slips, the robot
should not be paused when moving on a slope.

* The robot only supports cleaning on flat surfaces (in cleaning state), please do not use the robot for cleaning on slopes visible
to the naked eye (> 3°).

« Rails or other protective structures should be put in place at the edge of stairs, the entrance of downward slopes, and other
locations where the robot may fall.
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2.Product Components

2.1 Overview

PUDUMT 1isaprofessional sweeping robot designed for large-scale environments. It supports autonomous charging. The

core advantage of this product is its ability to meet the cleaning needs of various hard floor surfaces. Its typical application
environments include warehouses, factories, home improvement centers, airports, and stations where there is a large amount
of rubbish. It not only reduces costs and improves efficiency for clients but also enhances the overall cleanliness of the
environment.

2.2 Packaging List
Robot x1, Charger x 1, Side Brushes x 2, Sweeping Brush x 1, PUDU MT1 User Manual x 1, Certificate of Compliance x 1,
Positioning Marker x 1, Warning Flagpole x 1

2.3 Appearance and Components
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= z LCD screen
© Power switch button
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| (€] ° ™ Emergency stop switch
e - L E— : ‘ Screen protector
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VSLAM camera
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~ RGB camera
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RGB camera

Laser sensor

Back view

® Supplementary light

@ Charging electrode plate
@ Laser sensor

e Dust removal handle

& RrGBD

@ Charging port cover

. Universal wheel

@] Drive wheel

@& Sweeping brush
7 Side brush

Front view
@ Air filter

Accessories
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2.4 Technical Specifications

Features ‘ Description

Viode! VITBCO

OpE at g VO Eage DU ZSV=29.2V

Power input AC 100 V-240 V, 50/60 Hz

Power output

Max..29.2\ . 20.A

Battery capacity

45 Ah

Charging time

Approximately 3 hours

Runtime

4hto8h

Cleaning capabilities

Shreds of paper, plastic film, etc.

Weight

Approximately 65 kg

Robot dimensions (LxWxH)

84*%60*49 cm

APREOYBRIYY 14dHRRUNdS

Enclosure material

PC+ABS

10-4-inch-Cb.

Screen specifications

Cruise.speed.

Navigation met od

__Integrated lidar and visual SLAM positioning

Working noise

Min. travel width

0.2 m/s-1.2 m/s (Adjustable)

0.66 ft/s-3.94 ft/s (Adjustable)

Max. surmountable height

<75dB

Max. climbing angle 75¢m 29.5inches
Max. surmountable gap 20 mm 0.8inch
Cleaning Width (with side brushes) | ©

Dustbin capacity 30mm 118 inches

Operatiorrsyster

~

Approximatety 70

2L

Approximately 27.6 inches

Maobile App

Android

1.2fe

Auto charging

.__Operationmode |

Supported

S . Wil B 2.4G (0t

Working environment

Manual/Auto

Supported (in conjunction with MT1 charging station)

Temperature: 0°C-40°C;
Humidity: < 90% RH

Temperature: 32°F-104°F;
Humidity: < 90% RH

Storage environment

Temperature: -20°C-70°C;
Humidity: < 90% RH
<2000m

Temperature: -4°F-158°F;
Humidity: < 90% RH
<6561.7 ft

Working altitude

Application scope

brick, ceramic tiles, etc.

Paved ground made of polished concrete, epoxy resin, rubber, regular

IP rating

IPX3

(* The battery life of each cleaning mode is calculated based on the standard gear setting, with the battery starting at 100%

and ending at 10%.)
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3. Using the Product

3.1 Instructions for Buttons

Power On:

Press and hold the power button for approximately 12 seconds, and the bottom LED light strip will appear in blue.
Power Off:

Press and hold the power button for approximately 12 seconds till the screen goes off, indicating that the robot is
successfully powered off.

Pause:

Tap on the screen to pause the working robot. Tap again to resume operation.

Emergency stop:

In case of an emergency, press the emergency stop switch to stop a working robot. Rotate the emergency stop switch

clockwise, and resume the operation according to the screen tips.

3.2 Instructions for Handle
Whenyouneedtopushtherobot,raisethehandle. When the robot is idle or working automatically, lower the handle.

When you need to interact with the screen, there are two options: you can either open the screen protector and directly
interact with the screen, or detach the screen from the robot and operate it either by holding it in your hands or by
attaching it to the handle.

* The robot handle and the screen are designed to be detachable.
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4. Maintenance and Care

1. Start failure: Check the battery level. Charge the battery if it is exhausted.

2. Unable to clean garbage:
a. The dustbin is full. Remove the dustbin and clean it up before restarting the robot.
b. Check the brush. If it is severely worn, replace it with a new brush assembly.

Maintenance Components

Components Inspection Interval Maintenance Method
Drive wheels, and Weekly Wipe the surface with a clean cloth.
auxiliary wheels
\lision and-lidas
Weekly Use a soft, dry cloth or lens cleanser for cleaning
Duisthin
Half a month Clean up any garbage left inside the dustbin. If necessary,
wash it with clean water, and then dry it before putting it back.
f tedhy-pullthe-dustremovat-handleonthesideofth
Air Filter Half a month robot body

5. After-sales service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd provides free warranty service within the effective warranty period (the warranty
period may vary for different components). The fees incurred by the after-sales service will be covered by Pudu. Beyond the
warranty period or in any circumstances not covered by the free warranty, a certain fee will be charged according to the
normal price. Please call the after-sales hotline for detailed after-sales service policy and repair services. The policy can also
be found in PUDU MT1 Operation Guide.

Email: techservice@pudutech.com

6. Compliance Information

6.1 Disposal and recycling information

I

The Waste Electrical and Electronic Equipment (WEEE) Directive aims to minimize the impact of electrical and electronic goods
on the environment, by increasing re-use and recycling and by reducing the amount of WEEE going to landfill. The symbol on
this product or its packaging signifies that this product must be disposed separately from ordinary household wastes at its end
of life. Be aware that this is your responsibility to dispose of electronic equipment at recycling centers in order to conserve
natural resources. Each country should have its collection centers for electrical and electronic equipment recycling. For
information about your recycling drop off area, please contact your related electrical and electronic equipment waste
management authority, your local city office, or your household waste disposal service.

Before placing electrical and electronic equipment (EEE) in the waste collection stream or in waste collection facilities,
the end user of equipment containing batteries and/or accumulators must remove those batteries and accumulators for
separate collection.
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6.2 Federal Communications Commission compliance statement

Thefollowinginformationapplies to Pudu Robotics. This equipmenthasbeentestedand found to comply with the limits for

a Class B digital device, pursuant to part 15 of the FCC Rules. These limits are designed to provide reasonable protection
against harmful interference in a residential installation. This equipment generates, uses and can radiate radio frequency
energy and, if not installed and used in accordance with the instructions, may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no guarantee that interference will not occur in a particular installation. If this
equipment does cause harmful interference to radio or television reception, which can be determined by turning the
equipment off and on, the user is encouraged to try to correct the interference by one or more of the following measures:
+ Reorient or relocate the receiving antenna. * Increase the separation between the equipment and receiver. « Connect the
equipment into an outlet on a circuit different from that to which the receiver is connected. « Consult the dealer or an
experienced radio/TV technician for help. This device complies with Part 15 of the FCC rules. Operation is subject to the
following two conditions: « This device may not cause harmful interference. « This device must accept any interference
received, including interference that may cause undesired operation.

6.3 Industry Canada compliance statement
ThisdevicecomplieswithIndustryCanadalicence-exemptRSSstandard(s). Operation is subject to the following two
conditions:

« This device may not cause interference.

» This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :

+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

+ L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d’en compromettre le

fonctionnement.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle Rechte vorbehalten.

Keine Organisation oder Einzelperson darf den Inhalt dieses Benutzerhandbuchs teilweise oder vollstandig ohne die aus-
drickliche schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. kopieren, transkribieren oder tbersetzen oder
dieses Benutzerhandbuch zu kommerziellen Zwecken auf beliebige Weise verteilen (elektronisch oder durch Fotokopieren,
Aufzeichnen usw.). Die in diesem Benutzerhandbuch bereitgestellten technischen Daten und Angaben zum Produkt dienen
nur als Referenz und kénnen ohne vorherige Ankiindigung geandert werden. Falls nicht anders angegeben, ist dieses Be-
nutzerhandbuch nur als Orientierungshilfe gedacht und die darin enthaltenen Darstellungen sind nicht als Gewahrleistung
irgendwelcher Art aufzufassen.
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1. Sicherheitsanweisungen
1.1 Elektrizitat

« Essollte keinFremdzubehér verwendet werden. Tauschen Sie das Ladegerat bei Beschadigung sofort aus.

« Bitte laden Sie die Batterie vor dem ersten Gebrauch auf 100 % auf.

« Halten Sie den Akku immer Gber 10 %, damit Nutzen und Laufzeit des Roboters bestmdglich erhalten bleiben.

« Ein Ladestand von unter 10 % bedeutet, dass der Roboter bald keine Energie mehr hat und so schnell wie méglich aufgeladen
werden sollte.

« Ein Akkuladestand von unter 2 % bedeutet, dass der Akku in Sicherheitsbetrieb geschaltet wird. Der Roboter ist in diesem Fall
nicht arbeitsfahig und muss wieder aufgeladen werden.

+ Wenn Sie den Roboter langere Zeit nicht benutzen, schalten Sie den Startschlussel bitte in die Position ,Aus”.

» Wenn der Roboter ldngere Zeit nicht benutzt wurde, laden Sie ihn vor der erneuten Verwendung bitte vollstandig auf.

1.2 Gebrauchsanleitung
*InInnenraumen darf derfahrbare Roboter nur auf ebenen Oberflachen eingesetzt werden. Verwenden Sie ihn nicht im Freien

auf unebenem oder unbefestigtem Boden.

« Benutzen Sie den Roboter nicht bei Temperaturen tiber 40 °C oder unter 0 °C.

« Nimmt er versehentlich eine falsche Position ein, z. B. aufgrund eines Hindernisses, unterbrechen Sie seine Aufgabe sofort,
schieben Sie den Roboter auf die richtige Strecke und lassen Sie ihn fortfahren.

« Den Roboter nicht gegenseitig ziehen, wahrend er verfahrt. Falls Sie ihn schieben oder versetzen missen, tippen Sie zunachst
auf den Bildschirm, um ihn anzuhalten.

» Den Roboter nicht riickwarts schieben, wenn die Spannung eingeschaltet ist.

« Der Sensor des Roboters darf nicht abgedeckt werden. Der Roboter kann sich sonst nicht korrekt bewegen oder verliert die
Orientierung.

« Auf das Gerat darf nicht geschlagen werden. Es darf auch nicht stark auf den Bildschirm gedriickt oder getippt werden, da
sonst Schaden verursacht werden kdnnen.

+ Verwenden Sie den Roboter nicht zum Transportieren von Gltern. Es dirfen keine Vorrichtungen mit offener Flamme oder
brennbare Festkérper, Gase oder Flissigkeiten auf ihn gestellt werden.

« Die Einstellungen dirfen nicht angepasst werden, wahrend der Roboter sich bewegt. Tippen Sie immer auf den Bildschirm, um
den Roboter zu pausieren, bevor Sie ihn bedienen.

* Reinigen oder warten Sie den Roboter nicht, wenn Spannung eingeschaltet ist.

+ Am Boden liegende Kabel sind zuvor zu entfernen, damit sich der Roboter nicht einfadelt.

* Zur Sicherheit wird eine H6chstgeschwindigkeit von 1,2 m/s empfohlen.

« Der Roboter verfligt zwar Uber eine automatische Hinderniserkennung, es kann jedoch tote Winkel geben. Deshalb kann es zu
Unféllen kommen, wenn die Bewegung des Roboters bei hoher Geschwindigkeit abrupt blockiert wird.

« Achten Sie beim Transport des Roboters darauf, dass der Staubbehalter entleert wird. Es ist strengstens verboten, den Roboter
wahrend des Transports zu neigen, da sonst die Robotergehduse beschadigt werden kann.

1.3 Umgebungsbedingungen

*BetreibenoderladenSiedenRoboter nicht in einer Umgebung mit hohen Temperaturen oder Driicken, in Bereichen mit
Feuer- oder Explosionsgefahr oder in anderen geféhrlichen Umgebungen, sonst kénnen Verletzungen oder Schaden am
Roboter auftreten.

« Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehor nicht ber den Hausmull. Entsorgen Sie Roboter und Zubehor
vorschriftsgemaf. Fihren Sie ihn moglichst dem Recycling zu.

« Dieser Roboter ist fiir die Verwendung auf ebenen Oberflachen ausgelegt und eignet sich nicht fir Umgebungen mit Stufen,
starken Steigungen oder engen Rdume.

+ Es wird nicht empfohlen, den Roboter auf stark fettigem Boden oder bei offensichtlichen Pfiitzen fahren zu lassen.

+ Am Boden liegende Kabel usw. sind zuvor zu entfernen, damit sich der Roboter nicht einfadelt oder verheddert.

* Wenn Sie dieses Produkt Giber Bodenschwellen, Absétze oder Bodensteckdosen fahren lassen, missen Sie sicherstellen, dass
die Hohe dieser Uberstehenden Objekte nicht mehr als 20 mm betragt.

+ Die minimale Durchgangsbreite betrégt 75 cm. Damit der Roboter reibungslos durch eine lange Passage fahren kann, sollte
diese sogar mindestens 85 cm breit sein.

« Die héchste zulassige Steigung fuir den Roboter betrégt 8° (wenn er nicht reinigt). Um Risiken durch Rickwartsrutschen
vorzubeugen, sollte der Roboter bei Fahrten auf Neigungen nicht angehalten werden.

« Der Roboter unterstutzt nur die Reinigung auf ebenen Flachen (im Reinigungszustand). Bitte verwenden Sie den Roboter nicht
zum Reinigen auf mit bloBem Auge erkennbaren Steigungen (> 3°).

* Am Treppenrand, an der Einfahrt zu abfallenden Rampen und an anderen Orten, an denen der Roboter herunterfallen kann,
sollten Geldnder oder andere Schutzvorrichtungen angebracht werden.
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2. Produktbestandteile

2.1 Uberblick

PUDU MTT1isteinprofessioneller Kehrroboter fiir groRe Umgebungen. Es unterstiitzt autonomes Laden. Der Hauptvorteil
dieses Produkts besteht darin, dass es den Reinigungsanforderungen verschiedener harter Bodenoberflachen gerecht wird.
Zu seinen typischen Anwendungsumgebungen zahlen Lagerhallen, Fabriken, Baumarkte, Flughafen und Bahnhéfe, wo viel
Mull anfallt. Dies senkt nicht nur die Kosten und verbessert die Effizienz fur die Kunden, sondern tragt auch zur allgemeinen
Sauberkeit der Umgebung bei.

2.2 Packliste
Roboter x1,Ladegeréat x 1, Seitenbursten x 2, Kehrburste x 1, PUDU MT1 Benutzerhandbuch x 1, Qualitatszertifikat x 1,
Positionierungsmarkierung x 1, Warnfahnenmast x 1

2.3 Aussehen und Bestandteile

/’ = == @ Griff

m z LCD-Bildschirm
e Netztaste

2] =
' (5] 2 Y Notausschalter
() - L E— | - Displayschutz
(] ol . . J— _ Lidar
L . . VSLAM-Kamera
:\ ~ RGB-Kamera
L 4 ~ RGBD
RGB-Kamera

Draufsicht Riickansicht Lasersensor
Zusatzlicht

@ Elektrodenladeplatte

@ Lasersensor

@ Griff zur Staubentfernung

& RrGBD

@ Ladeanschlussabdeckung

@ Universalrad

@] Antriebsrad

@& Kehrburste

Vorderansicht Seitenansicht n Seitenblrste

@ Luftfilter
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2.4 Technische Daten

Merkmale Beschreibung
Viode! Betriebsspannung MTBCO1
Eingangsspannung 23V bis 29,2V DC

Ausgangsspannung

100V bis 240 V AC, 50/60 Hz

o .
Batterterar

Max 29,2V 20K

Aufladezeit Laufzeit 45-Ahb
Reinigungsfahigkeiten Gewicht Ungefahr 3 Stunden
MaBe des Roboters (LxBxH) 4 hbis 8 h

Gehausematerial  Bildschirmdaten

Papierfetzen, Plastikfolien usw.

Navigationsmethode

Ungefahr 65 kg

Rundfahrtgeschwindigkeit

84*60*49 cm

Betriebsgerausch

PC+ABS

Mindestdurchgangsbreite

LCD-Bildschirm 10,1 Zoll

Max. Gberwindbare Hohe

Max.-Neigunaswinkel
S hakiic)

Integriertes Lidar und optische SLAM-Positionierung

0;2-m7sbis 2 m/steimstettbar)

Max. berwindbarer Spalt 75dB
Reinigungsbreite (mit Seitenburste) 75 cm
Fassungsvermdégen des 20 mm
Staubbehalters Betriebssystem g
Kommunikation 30 mm

Mobil-App

Ungefahr 70 cm

Betriebsmodus

35L

AUtOmM. Laden

Betriebsumgebung

Android

Unterstitzt 4G, WLAN, Bluetooth, Lora oder 2,4G (optional)

Unterstitzt

Manuell/Auto

Unterstutzt (in Verbindung mit MTT Ladestation)

Temperatur: 0 °C bis 40 °C
Luftfeuchtigkeit: < 90 % RH
Temperatur: -20 °C bis 70 °C;

Lagerumgebung Luftfeuchtigkeit: < 90 % RH
<2000 m
. R Gepflasterter Boden aus poliertem Beton, Epoxidharz, Gummi, normalen
ﬁﬁW@rk&?DﬂB?umfang _Ziegeln, Keramikfliesen usw.

IPX3

Schutzklasse

(* Die Akkulaufzeit jedes Reinigungsmodus wird auf Grundlage der Standard-Getriebeeinstellung berechnet, wobei der
Akku bei 100 % beginnt und bei 10 % endet.)
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3. Produktverwendung

3.1 Anweisungen fiir Tasten

Einschalten:

Halten Sie die Netztaste etwa 12 Sekunden lang gedrlickt, bis die untere LED-Leuchtleiste blau wird.
Ausschalten:

Halten Sie den Netztaste etwa 12 Sekunden lang gedruickt, bis der Bildschirm erlischt und damit angibt, dass der Roboter
erfolgreich heruntergefahren wurde.

Anhalten:

Tippen Sie auf den Bildschirm, um einen verfahrenden Roboter anzuhalten. Tippen Sie erneut an, wird der Betrieb
fortgesetzt.

Nothalt:

Druicken Sie im Notfall den Notausschalter, um einen in Betrieb befindlichen Roboter anzuhalten. Drehen Sie den
Notausschalter im Uhrzeigersinn, und der Vorgang wird gemaR den Bildschirmhinweisen fortgesetzt.

3.2 Griff

WennSieden Roboter schieben mussen, heben Sie den Griff an. Wenn sich der Roboter im Ruhezustand befindet oder im

Automatikmodus arbeitet, senken Sie den Griff ab.

Wenn Sie mit dem Bildschirm interagieren mussen, haben Sie zwei Méglichkeiten: Sie kbnnen entweder den
Bildschirmschutz 6ffnen und direkt mit dem Bildschirm interagieren oder den Bildschirm vom Roboter abnehmen und ihn
bedienen, indem Sie ihn entweder in den Handen halten oder am Griff befestigen.

* Der Robotergriff und der Bildschirm sind abnehmbar.
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4.Wartung und Pflege

1. Fehler beim Starten: Priifen Sie den Akkuladestand. Laden Sie den Akku, wenn er entladen ist.

2. Mull kann nicht entfernt werden:

a. Der Staubbehalter ist voll. Entnehmen Sie den Staubbehalter und reinigen Sie ihn vor dem Neustart des Roboters.
b. Priifen Sie die Blirste. Wenn sie starke Anzeichen von VerschleiR3 aufweist, ersetzen Sie sie durch eine neue
Blrstenbaugruppe.

Wartungsbestandteile

Bestandteile Inspektionsintervall | Wartungsverfahren
Antriebsrader und Wochentlich Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch ab.
Stutzrader
Qptische Sensoren und
Lidar Wochentlich Benutzen Sie zur Reinigung ein sauberes, trockenes Tuch oder
Staubbehilter einen sonstigen Linsenreiniger.

R A i D 8) e

Ein halber Monat bevor Sie ihn wieder einsetzen.

Ziehen Sie wiederholt am Staubentfernungsgriff an der Seite
des Roboterkdrper

Luftfilter Ein halber Monat

5.Kundendienst

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. bietet einen kostenlosen Garantiedienst innerhalb der geltenden Garantiezeit

(diese kann bei verschiedenen Bestandteilen variieren). Die fir den Kundendienst anfallenden Gebihren werden von Pudu
Ubernommen. AuBerhalb der Garantiezeit oder unter Umstanden, die nicht durch die kostenlose Garantie abgedeckt sind,
ist eine reguldre Gebihr zu entrichten. Naheres zur Servicerichtlinie und zu den Reparaturleistungen erfahren Sie bei einem
Anruf bei der Kundendienst-Hotline. Die Richtlinie kann auch in der PUDU MT1-Bedienungsanleitung nachgelesen werden.
E-Mail: techservice@pudutech.com

6.Angaben zur Richtlinienerfiillung

6.1 Informationen lUber Entsorgung und Recycling

|

Die Richtlinie Gber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, Umwelteinflisse durch Elektro- und
Elektronikgerate zu minimieren, indem Wiederverwendung und Recycling erhéht und Deponieabfall verringert werden.
Das Symbol auf diesem Produkt oder seiner Verpackung bedeutet, dass es nach seiner Nutzungszeit getrennt vom
normalen Hausmdll entsorgt werden sollte. Es liegt in Ihrer Verantwortung, Elektronikgerate in Recycling-Zentren zu
entsorgen, um die natirlichen Ressourcen zu schonen. Jedes Land sollte seine eigenen Sammelstellen fiir das Recycling
von elektrischen und elektronischen Geraten haben. Wo Sie Elektro- und Elektronikgerate abgeben konnen, erfahren Sie
vom zustandigen Amt, der Stadtverwaltung oder dem Entsorgungsdienst.

Vor dem Einbringen von Elektro- und Elektronikgeraten in die Abfallsammlung oder in Abfallsammelstellen sollten
Batterien und Akkus zur getrennten Sammlung entfernt werden.
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6.2 FCC-Konformitatserklarung

Die folgendenInformationentreffen aufPudu Robotics zu. Dieses Gerat wurde getestet und entspricht den Grenzwerten

fir ein digitales Gerat der Klasse B gemaR Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Diese Grenzen sollen einen angemessenen
Schutz gegen Funkstérungen in einer Wohnanlage ermdoglichen. Dieses Gerat generiert, nutzt Hochfrequenzenergie
und kann Hochfrequenzenergie abstrahlen und bei nicht anweisungsgemaBem Aufbau und Betrieb Funkstérungen
verursachen. Es besteht jedoch keine Garantie, dass in einer gegebenen Installation keine Stérungen auftreten. Wenn
dieser Roboter Radio- oder Fernsehempfangsstérungen verursacht, was durch Aus- und Einschalten festgestellt werden
kann, sollten Sie Abhilfe durch mindestens eine der folgenden MaRBnahmen zu schaffen versuchen: « Richten Sie die
Empfangsantenne neu aus, oder stellen Sie sie an einem anderen Ort auf. *VergréBern Sie den Abstand zwischen Gerét
und Empféanger. « Schlieen Sie das Geréat an eine Steckdose an, die nicht von demselben Stromkreis wie die Steckdose
des Empfangers

versorgt wird.
* Wenden Sie sich an den Héandler oder an erfahrenen Radio-/Fernsehtechniker.
Dieses Gerat entspricht den Bestimmungen von Abschnitt 15 der Richtlinien der amerikanischen Bundesbehérde fiir das
Fernmeldewesen FCC (Federal Communications Commission). Fir den Betrieb gelten die folgenden zwei Bedingungen:
+Dieses Gerat darf keine schadlichen Stérungen verursachen.
+Dieses Gerat muss empfangene Storsignale tolerieren kénnen. Hierzu gehéren auch Interferenzen, die zu nicht

gewdlinschten Funktionen fiihren kénnen.

6.3 Konformitatserklarung Industry Canada
DiesesGeratentsprichtdenlizenzfreienRSS-StandardsgeméaRIndustry Canada. Flr den Betrieb gelten die folgenden zwei
Bedingungen:

+Dieses Gerét darf keine Interferenzen erzeugen.

+ Dieses Gerat muss Interferenzen verkraften kénnen einschlieBlich Interferenzen, die zu Fehlern im Betrieb fiihren

kénnen.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :
+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage;
« L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d’en compromettre le

fonctionnement.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tous droits réservés.

Aucune entreprise ou aucune personne ne doit imiter, copier, transcrire ou traduire le contenu de ce manuel d'utilisation,
que ce soit en partie ou dans sa totalité, sans le consentement écrit exprés de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Ce
manuel d'utilisation ne doit en outre en aucun cas étre distribué par quelque moyen que ce soit (électronique, photoco-
pie, enregistrement, etc.) dans le but de réaliser des profits sans ce consentement. Les caractéristiques du produit et les
informations mentionnées dans le présent manuel d'utilisation ne sont fournies qu'a titre de référence et sont susceptibles
d'étre modifiées sans préavis. Sauf indication contraire, ce manuel d'utilisation a uniquement pour objectif de fournir des
instructions d'utilisation et aucune déclaration ne doit étre considérée comme constituant une garantie de quelque nature
que ce soit.
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1.Consignes de sécurité

1.1 Consignes relatives a I'électricité

» Nerechargezpasvotre robot a l'aide dechargeursqui ne sont pas d'origine. Si le chargeur est endommagé, remplacez-le
immédiatement.

« Veuillez recharger la batterie a 100 % avant la premiére utilisation.

« Pour maximiser l'efficacité et la durée de vie de la batterie du robot, gardez-la toujours a un niveau supérieur a 10 %.

+ Un niveau de batterie inférieur a 10 % signifie que le robot ne sera bient6t plus alimenté et qu'il doit étre rechargé aussi
rapidement que possible.

+ Un niveau de batterie inférieur a 2 % signifie que la batterie est en mode Protection. Dans ce cas, le robot ne pourra plus
effectuer ses taches et devra impérativement étre rechargé avant de pouvoir a nouveau étre utilisé.

« Si vous prévoyez de ne pas utiliser le robot pendant longtemps, veuillez régler l'interrupteur a clé d'alimentation sur la position
« Arrét »,

+ Sile robot n'a pas été utilisé depuis longtemps, veuillez le recharger completement avant de l'utiliser a nouveau.

1.2 Instructions d'utilisation

+Ce robotde nettoyage automatique a roues ne peut étre utilisé qu'en intérieur sur surfaces planes. Ne l'utilisez pas en extérieur
sur terrain accidenté ou sur un sol non pavé.

« N'utilisez pas le robot a une température supérieure a 40 °C (104 °F) ou inférieure a 0 °C (32 °F). * Si le robot se trouve

accidentellement dans une position inappropriée en raison d'un blocage ou pour toute autre raison, veuillez suspendre

immédiatement sa tache et le pousser vers le chemin approprié avant de lui faire reprendre sa tache.

« Ne tirez pas le robot lorsqu'il est en marche. Si vous avez besoin de pousser ou de déplacer le robot, appuyez d'abord sur son
écran pour qu'il arréte de se déplacer.

+ Ne poussez pas le robot en arriere lorsqu'il est sous tension.

+ N'obstruez pas le capteur du robot. Sinon, le robot risque de ne pas parvenir a se déplacer correctement ou d'étre désorienté.

+ Ne tapotez pas I'appareil et ne pressez ou n"appuyez pas fortement sur son écran, car cela peut entrainer des dommages.

« N'utilisez pas le robot pour transporter des articles. Ne posez pas de réchauds a flamme nue ou de produits solides, gazeux ou
liquides inflammables dessus.

«» N'ajustez pas de parametres lorsque le robot se déplace. Appuyez toujours sur I'écran du robot pour le mettre en pause avant
d'effectuer toute opération.

 Ne nettoyez pas ou n'entretenez pas le robot lorsqu'il est sous tension.

+ Les cables présents au sol doivent étre écartés au préalable pour éviter que le robot n'y exerce une traction.

+ Une vitesse maximale de 1,2 m/s (3,94 pi/s) est recommandée pour un fonctionnement sécurisé.

« Bien que le robot intégre un systéme d'évitement automatique des obstacles, des angles morts peuvent subsister. Par
conséquent, un blocage brusque du déplacement du robot a haute vitesse peut entrainer des accidents.

« Lorsque vous transportez le robot, veuillez vous assurer que les déchets présents dans son bac a poussiére ont été vidés. Il est
strictement interdit d'incliner le robot durant son transport, car cela pourrait endommager son corps.

1.3 Consignes relatives a I'environnement

*N'utilisezpasoune rechargez pas le robot dans un environnement a haute température/pression, dans des zones présentant
un risque d'incendie ou d'explosion ou dans les autres scénarios dangereux pour éviter toute blessure ou tout
endommagement du robot.

+ Ne mettez pas le robot ou ses accessoires au rebut en tant que déchets ménagers. Mettez-les toujours au rebut conformément
aux lois et réglementations locales et recyclez-les des que cela est possible.

« Ce robot est congu pour une utilisation sur surfaces planes et ne convient pas pour une utilisation dans des environnements
qui comportent des marches ou des pentes abruptes ou qui sont trés exigus.

« Il n'est pas recommandé d'utiliser le robot sur des surfaces tres grasses ou sur des surfaces présentant de I'eau stagnante.

* Retirez tout cable ou autre objet présent au sol pour éviter que le robot n'y trébuche ou ne s’y enchevétre.

« Lorsque vous utilisez ce produit sur un sol présentant des protubérances manifestes (telles que des seuils et des prises
électriques de sol), assurez-vous que la hauteur de ces protubérances ne dépasse pas 20 mm.

« La largeur de passage minimale nécessaire est de 75 cm (29,53 pouces). Une largeur supérieure a 85 cm (33,46 pouces) est
préférable afin que le robot se déplace de maniére fluide sur un long passage.

+ La pente maximale possible est de 8° pour le robot (sans nettoyage). Le robot ne doit pas étre mis en pause lorsqu'il monte une
pente afin d'éviter tout risque lié a un glissement vers l'arriére.

* Le robot ne prend en charge que le nettoyage de surfaces planes (en état de nettoyage). Veuillez ne pas l'utiliser pour nettoyer
sur des pentes visibles a I'ceil nu (supérieures a 3°).

« Des garde-fous ou autres structures de protection doivent &tre mis en place aux abords des escaliers, des entrées a plan incliné
et des autres lieux ou le robot risquerait de tomber.

28



2. Composants du produit

2.1 Présentation

LePUDUMT1estunrobotbalayeur professionnel concu pour les environnements a grande échelle. Il prend en charge le
rechargement autonome. L'avantage fondamental de ce produit est sa capacité a répondre aux besoins de nettoyage de
diverses surfaces dures. Ses environnements d'application typiques comprennent les entrep6ts, les usines, les centres dédiés a
la rénovation d’'habitat, les aéroports et les gares ou il y a une grande quantité de déchets. Ce robot réduit les colts et améliore
votre efficacité pour vos clients tout en rendant la globalité de votre environnement plus propre.

2.2 Liste des articles fournis
Robot x1, chargeurx 1,brosseslatérales x 2, brosse de balayage x 1, manuel d'utilisation du PUDU MT1 x 1, certificat de
conformité x 1, repere de positionnement x 1 et mat d'avertissement x 1

2.3 Apparence et composants

/’ = @ Poignée

o Ecran LCD

Y Interrupteur Marche/Arrét

@ Bouton d'arrét d'urgence

Protecteur d'écran

. LIDAR

Caméra VSLAM

Caméra RGB

L ) ~ Caméra RGBD
Caméra RGB

L Capteur laser
Vue arriére P

Eclairage supplémentaire

® Plaque a électrode de
® rechargement

Capteur laser
Poignée de dépoussiérage

Caméra RGBD

, Cache du port de
| rechargement

Il Roue universelle

Roue motrice

Brosse de balayage

Vue avant |
I Brosse latérale

W riltre 2 air
|
|

Accessoires
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2.4 Caractéristiques techniques

Caractéristiques
viodele

Description

ension de fonctionnement

Entrée-dali

3a29,2VCC

100-3-240VEA-50/60-Hz

Sortie d’alimentation

Max..-29,2.\, 20.A

Capacité de la batterie

45 Ah

Durée de rechargement

Environ 3 heures

Autonomie

4a8h

Capacités de nettoyage

Lambeaux de papier, de film plastique, etc.

Poids

Dimensions du robot (L x | x H) Environ 65 kg Environ 143 livres
Matériau de la coque 84 x 60 x 49 cm 31,5x 23,6 x 19,3 pouces
Caractéristiques de Iécran PC+ABS

"~ Méthode de navigation

Vitesse de croisiére

Ecran LCD de 10,7 pouces

Positionnement SLAM-visuel et pncirinnnamnnf par LiDAR infégra’c

Bruit du fonctionnement

Largeur de passage min.

Q
0,,626a aT 3,2, 9m4 /psi /(rse (grelagbl1leb)le)
75 dB.

Hauteur max. surmontable

Capacité du bac a poussiére

75.cm
Angle max. de montée 29,5 pouces
20mm
Creux max. franchissable . 0,8 pouce
Largeur de nettoyage
(avec les brosses fatérales) s0mm
1,18 pouce

Environ 70 cm

Systeme d'exploitation

Communication

Environ 27,6 pouces

351 1,2 pit

Android

Prise en charge de la 4G, du Wi-Fi, du Bluetooth, du protocole Lora ou du
2,4 GHz (en option)

Prise-encharge

Application mobile

Manuel/Automatique

Modes de fonctionnement

fonctionnement

Environnement.de.stockage.

Pris en charge (lorsque le robot est utilisé avec la station de charge MT1
Rechargement automatique
Environnement de Température : 0 4 40 °C; Température : 32 4 104 °F;

Humidité : < 90 % d’humidité relative Humidité : < 90 % d’humidité relative

Tempeérature :-20a 70 °C; Tempeérature : -4 a 158 °F;
Humidité : < 90 % d’humidité relative Humidité : < 90 % d’humidité relative
<2000m <6561,7pi

Altitude de fonctionnement

Champ d'application

Sol en béton poli, en résine époxy, en caoutchouc, en brique ordinaire, en
carreaux de céramique, etc.

Indice de protection IP

IPX3

(* La durée de vie de la batterie pour chague mode de nettoyage est calculée sur la base du réglage de vitesse standard et

avec un niveau de batterie commencant a 100 % et se terminant a 10 %.)
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3. Utilisation du produit

3.1 Instructions relatives aux boutons

Mise sous tension :

Appuyez sur l'interrupteur Marche/Arrét pendant environ 12 secondes et la bande LED du bas apparaitra en bleu.

Mise hors tension :

Appuyez sur l'interrupteur Marche/Arrét pendant environ 12 secondes jusqu’'a ce que I'écran s'éteigne et indique ainsi que
le robot a été mis hors tension avec succes.

Pause :

Appuyez sur I'écran pour mettre en pause le robot en marche. Réappuyez pour que le robot se remette en marche.

Arrét d'urgence :

En cas d'urgence, appuyez sur le bouton d'arrét d’'urgence pour arréter le robot en marche. Tournez le bouton d'arrét
d'urgence dans le sens horaire, puis reprenez I'opération en suivant les conseils a I'écran.

3.2 Instructions relatives a la poignée
Levezlapoignéedurobotlorsquevousdevezlepousser.Baissez-la lorsqu'il est inactif ou fonctionne automatiquement.

Lorsque vous avez besoin d'interagir avec I'écran, deux options s'offrent a vous : vous pouvez soit ouvrir le protecteur d'écran
et interagir directement avec I'écran, soit détacher I'écran du robot et l'utiliser en le tenant dans vos mains, ou en le fixant a
la poignée.

* La poignée du robot et I'écran sont congus pour étre détachables.
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4. Maintenance et entretien

1. Echec de démarrage : vérifiez le niveau de la batterie. Rechargez la batterie si elle est épuisée.

2. Impossible de nettoyer pour éliminer les déchets :
a. Le bac a poussiére est plein. Retirez le bac a poussiere et nettoyez-le avant de redémarrer le robot.
b. Vérifiez la brosse. Si elle est tres usée, remplacez-la par un nouvel ensemble brosse.

Entretien des composants

Composants Intervalle d'inspection Méthode d'entretien

Roues motrices et roues | Hebdomadaire Essuyez la surface avec un chiffon propre.
auxiliaires

{‘;pfanv— devisicn-et

Iéig)cAaRpoussiére Hebdomadaire H@%}gﬁ@%&@ﬂ gﬁgﬁgﬁ#re ogag]%lne §§kr}$ Eoé%rf?fgaf”er?t

de le remettre en place.

Toutes les deux semaines | Tirez 3 plusieurs reprises sur la poignée de dépoussiérage
située sur le c6té du corps du robot.

Filtre a air Toutes les deux semaines

5. Service aprés-vente

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. offre un service de garantie gratuit durant la période de garantie effective (la période
de garantie peut varier selon les différents composants). Les frais induits par le service aprés-vente seront couverts

par Pudu. Au-dela de la période de garantie ou dans toute circonstance non couverte par la garantie gratuite, des frais
spécifiques seront facturés selon le prix normal. Veuillez appeler la hotline du service aprées-vente pour connaitre les détails
de la politique de service apres-vente et des services de réparation. Vous pouvez également trouver cette politique dans le
Guide d'utilisation de PUDU MT1.

E-mail : techservice@pudutech.com

6. Informations sur la conformité
6.1 Informations sur la mise au rebut et le recyclage

|
La Directive sur les déchets d'équipements électriques et électroniques (DEEE) vise a minimiser I'impact des produits

électriques et électroniques sur I'environnement en augmentant la réutilisation et le recyclage et en réduisant la quantité

de DEEE mis a la décharge. Le symbole figurant sur ce produit ou son emballage signifie que ce produit doit é&tre mis au rebut
séparément des déchets ménagers ordinaires a sa fin de vie. Sachez qu'il est de votre responsabilité de vous débarrasser des
équipements électroniques dans des centres de recyclage afin de préserver les ressources naturelles. Chaque pays devrait
disposer de centres de collecte pour le recyclage des équipements électriques et électroniques. Pour obtenir des informations
sur votre zone de dép6t de recyclage, veuillez contacter I'autorité de gestion des déchets d'équipements électriques et
électroniques concernée, votre bureau municipal local ou votre service d'élimination des déchets ménagers.

Avant de déposer les équipements électriques et électroniques (EEE) dans le flux de collecte des déchets ou dans les
installations de collecte des déchets, I'utilisateur final des équipements contenant des batteries et/ou des accumulateurs
doit retirer ces batteries et/ou accumulateurs pour une collecte séparée.
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6.2 Déclaration de conformité de la Commission fédérale des communications (FCC)
Les informations suivantes s'appliquentaPuduRobotics.

Cet équipement a été testé et jugé conforme aux limites pour un appareil numérique de Classe B conformément a

la section 15 de la réglementation FCC. Ces limites sont congues pour offrir une protection raisonnable contre les
interférences nuisibles dans une installation résidentielle. Cet équipement génére, utilise et peut émettre une énergie de
fréquence radio et, s'il n'est pas installé et utilisé conformément aux instructions, il peut causer des interférences nuisibles
aux communications radio. Il n‘est cependant pas garanti qu'aucune interférence n'interviendra dans une installation
particuliere. Si cet équipement provoque des interférences nuisibles a la réception radio ou télévisuelle, ce qui peut étre
déterminé en éteignant puis en rallumant I'équipement, l'utilisateur est encouragé a remédier aux interférences a l'aide
d'une ou plusieurs des mesures suivantes :

« En réorientant ou déplagant I'antenne de réception.

« En augmentant la distance séparant I'équipement et le récepteur.

+ En branchant I'équipement a une prise faisant partie d’un circuit autre que celui auquel le récepteur est connecté.

+ En consultant votre distributeur ou un technicien expérimenté en radio/télévision pour obtenir de l'aide.

Cet appareil est conforme a la section 15 de la réglementation FCC. Son utilisation est soumise aux deux conditions
suivantes :

+ Cet appareil ne doit pas causer d'interférences nuisibles.

+ Cet appareil doit tolérer toute interférence recue, y compris les interférences susceptibles d’entrainer un fonctionnement

indésirable.

6.3 Déclaration de conformité d'Industrie Canada

Cet appareilestconformeala ouauxnormesd’exemptiondelicenceRSS d'Industrie Canada. Son utilisation est soumise

aux deux conditions suivantes :

+ Cet appareil ne doit pas causer d'interférence.

« Cet appareil doit accepter toute interférence, notamment les interférences susceptibles d’entrainer un fonctionnement

indésirable.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :
+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage ;

« L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en compromettre le

fonctionnement.

33



Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. T# A 3.

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. M &¢I ¢l0]= O Thi| Eo= JHQIE 2 HHAMO Y
SAL BH Ee HAY > gloH, Fe| SO ofet WHO R (WXL, 5S4}, 53 &
LICE 2 HEMol| AZE HME A U HEE= F 08020 HIEH, LHE0| YHO|EE = 22 2 SESHX|
LICh 8%t 7Ho| gl= o, 2 AYME A X & F

34



<]
HI| A o At
1.1
+ Y B0l ofl STI|E MBI ZRE STSH= A2 AHY| SX|0f AFLICH STI| &40| LARH STIIE H|

o AIBHIAIR

- HE AHSE 1f 220 HIEIZIZ 100%2 ST FYAIL
zﬂq&ﬂaggwwaa¢%;ﬂgw52§%ﬂwaan%%ggO%Mggﬁgmaguz

- BE{2| HHO| 10% 0t ZS 2RS HEIZ X NEfJ} EILICH TS B2 ST,

- B Ef2] T120] 206 O[3t Z2 HhEl2] B DEE B 222 ASS B 4 YBLITL 2R A Hof
EsHo} Bk,

- 222 QeSol LGOI SoB FEl 7| A9IXIE AT MEHE SIS,

=]
- TAIZE AEEHR| b2 HEHOIN 2R S ZSOHE F R, A8sH| Holl 2RE F=28] TSR,

1.2 A8 o A

- 2 717|=HE 3 "Rl At HA ERo=
O M= AHESHR| O] Al 2.

+ 2E7}40°C £ 0°C 0[5! &F0| M= AHESHR| Ot A 2.

- ZofjE SO Qo E20| M2 HRE K|of 507t E2, H
blE 222 YoiZoiof BLICt

- £ Fol= 22S TOLEIX DRIAIQ. Dot 228 Uojof si71Lt B0} Tl A32IS 22Ystol HES UA|
SRl FHAL.

, ALHO| T HEEO| A TE AL S 4= QUELICE &2|o| HE L X e

§E°| 0] HEI Eol| A Eih Hetoz 252 % ZX| DA 2.
RO MIME 72| = 3, EEOI HIEYHoZ SHO|HLE /K| XYE UHE £ ASLICH
. QXIE FE2[7Lt oS MA| F2X| Oty A2, FX|7F A oheE 4= ASLICH
cBZRO| 23U, HE, JEI_' 7t |, 7kA = HHE GASHE Ae SR
+ 2 50| 0|S3t=s Set dAIHel 4 Y2 SXIELICHL ZE HAU2 stHE 22610 2RE LA FAISH = T

Of gfLct.
c 2R0| 2E HEiY of Ha 8 RX| 22| ZHYS TS| OFYAIL.
&

= 7L HSHH H0| AKX = AS SRISH| 2o, A+ T ol sl T, HE[Y, & 22 Yoi2S 2F Y28
xAIMQ

- QS flel 2RO 1.2m/s °| tol =2 ZSeHof gfLct.

c 2 22 NS ZoliE 2lm| 7|5 XK e, QAo ARt E EAELICh oFY At E mfsty| ofsl, 2%0| 140
2 FYoE Sot0| RS ZA| U AL AH3| 3NE|of YALICH

< 2 522 24| ™oi| 27| S S 23| H|<

et AR, 2H &48 YXI5H7| 26t 28 S0 227]12 H2l= A2 o
25| SX|=0f AFLICH

27 Fol g

1.

= W

M oLt A &40] HMSIX| $EF 12, DY, 7Y 8 BEY S AU 4o M= 2RE ABOAL BT

SR Ord A2,

c 2R YUY HMAMEIE Lt W MafT|2 H2SHA| OMYAIR. 2 2R S sliE HMME| H2|of| 2ot HX| HES &
2510, S TK|E XA,

+ O 2R2 Yehoh 2HF0l| M A7 |0 HEstH, AlTto] A= 2+, B

b

ot7[of| kx| 4&LICH
« 7| St HEALE 20| A= HIEOIME 2R MES HEBIA| 5L

< X HOl 201M U= T ZE S HSAMUE ZRE 2oL A = AL 2 AE57| Tof| HHSHYAIL.
< X Hol| SES(EY, J2R2E 221 5)0 A= RO = 717|1E AH8E B2, tte S22 £0(7F 20mm Of3tel

x| Zlst AL,

<A S REYS 2ES| 28 2R §W Z2 75cm 0| 40]0{0f 5tH, 71 S29| 2 85cm 0]+40]0{0
- 2 50| 0|5 7bs Hoh ZAIZHS go(H 2 E|x| ke MepyelLict. 22 ol njne g0z el

AHOIM 2RE LA FXISHR| Ot A2,

+ 2 R2 HESH e M Hash = AELICHE A JEfolM). 2 5 A= ZAMHE3® 0|4)0llM 2R S ALESHA] O
)LI)\|9_
+ 2 20| o1& o] L= AT 72, Li2[2 22| YT S fIXloll= SE2| = THE YHe =2 2R0[ HoX|X|

AT E BT FHAR.



2 HZE 74

21

A4
PUDUMTIZRE Z ALI2|RE tHA O R ot MEXQ HA Y Tz A BRORM XJ| ZHE XJELICL & 7]
719 MY HF2 02| 7HX| 22 HiEQ HA +Q5 oHET £ QICh= AYLICH Ui AL2[= @0 Y 2F, 3F,
TE AT, S A HRTY S M7|7F A= AUl ALRIRE 912 6tH, 129l H| 82 HAUStn 284S
=0 MOl stHo| HALZE TAAIZ £ JELICH

22 THE =S
sy X 1, ET7Ix 1, MOIE ERAAl | 5 HA Z2] B2{Al 1 wpypy MT1 AHEXE HEM vy ¢ oz X 1 IR RNES
Sex1, 3 A AsA

. =—_ = © -0/ Lsicoin
@ D2 s
° @ Ui FH 29
o P - @ 228 =s
® - 20/ 2ol
: e o

° o — °
L—’J . L] . VSLAM e
% © ® RGB 0
A Q RGBD

® ROB e
@ 2120l 44

s
r2

o H

i)
o

gl
™
=
N
e
flin

o
@
@

D

Ld &
2ut7|
EGIEH

ra
H

m
A
=

on Ho ot

ALO|E E{A|

37| 28

A A2

36



24715 4

MTBCO1

DC 23v~29.2V

AC 100V~240V, 50/60Hz

i 29.2V, 20 A

45 Ah

2 7ts Z(A0|E HE{Al E 3

HH S HIE%JI

SEXE X &
Xl

84*60*49cm

PC+ABS

X3z

(el

10.1 21X LCD
o S5F

2llo]xf 2o 5! H|= B 2

X xE

=]

FAI
=

<

ks

—

0.2m/s~1.2m/s(

<75dB

75cm

20mm

)

SUTTIM

oF

b 7o
= 79thm

Ok 351

Android

el
o

4G, Wi-Fi,

X ,

NEFERBE L)

25 0°C~4:558C0% ,RH

25k :20°C~70°C, &= :< 90% RH

<2000m

F2 Ml A[HE HEE Ol FA] =X] 18

cht bfet

Q
, et

55

HZ g

IPX3

(* 24 E2 REQ X|& AZH2 BE 710 3L HHE{2] T2 100% — 10%2] HEHOlIA] Al Lhat 2

37

QiLich)




=
S)

HMEZ At

m

2tMo2 FA|EL|CH

ttol 2to|E AEZI0| of

M35

2

EREs

50 g
<o
WS ul)
E e
« ofl of
m &R

~

ofl
Bl

UA| "X

X ARIKE =8 2R 0
s g Mohech

Bl

22

QIE{m|0|A ZEZE0O| 2}

fo= =2|1

=131
=R=

HEHO|AH L RS2

on
/%

22| 22O

7Lt &&olof 1

=
=

2lE Mt 2o

38



X 2

HUOIAXIX| 2 F 2 A H{E|2] TZO| ATIE|AE=X] elstA L. HIE{2[7} ATIE[H HiE{ 2| S STsHO0F &

=

M7|E HA & gle Z
2.
5 Bzl 712 E2{01A] 7te] S #0| SAILISICH. DH RIS 9 AlSEIX|3H 217101 Ftol A A2, 2
b. 8H0F EHLICk.
Sx 2| BE
x| He| = ZAt %7 | Sx| 22|y
S2fbla] 9 B xS yzol ol Q. HEg D Of2 MO|Lf X 22| 28 Al
RRREENEE] =g i
ol of HASIAIAIR
mal7|= M27|5 otol] e MEl|7|Z 30| HISAAIL.
ut e URee 22 Ay, A2 S01= HEA| A%
OF CHA AF2E 4 UALICH 2K £Ble| 45 2
H R S uhe AT
S P
27| W e
ahgrzeaBudY TAB8| eouldfa 5 51710 i 4 212) Lol
22 YEESMHA wz% 12 oHASHH TS A/S H[2S X2 WRJ gSLICH BS 7170 NL7L 22
HE BEMHAC TEE|X| G 29, WA 71202 U HSS HABLICH, DAY A/S St2kolo] 2o/5t0d KA
3HA/S MG HIZ QK| 22| ARSHoll Cha SHolet & QLOni, XEAIEH A/S S "PUDU MT1 AFSXE MRiA"E &1

o 45 YL

Pudu Technology A/S __ .
gt2tel: 400-0826-660, A/S O|H|Y: techservice@pudutech.com.

39

O] TH&LH3t



Copyright © 2024 Shenzlgen Pudq,TechnoIogy Co., Ltd aoouavan SQD
Aladou Wy & nlon noarnu 1suUA uﬁammmﬂ ot B T
il o nmia‘uﬂa BT wUal QuaN’L‘U Qi{ gl@yhn@@ﬂi] mamowsam awgm Tngluled” VLR
Goouiu mganun@ $nwsann Shenzhen Pudu Fechnology Co,, Ltd. wsamauws% v'131guuuGLwoamnmﬂs‘lumﬂmﬂmu (UGN

< i 3
Lﬁﬂmaunﬂmam@uminQﬂmanms f‘l’]i‘U‘N‘Wﬂ “’Iﬁ“’l) ‘U’ﬁ]XJﬁLLa”UEJSJﬁQWWLW’]“?JENNﬁﬂﬂ

¥

=

CR-IN i
Nz ‘lluﬂ ouas{lw aUUEdu WBd83as 1984
13

D

@DpDERD

e

o
I aad =

”l,j”l,Uu 2105 OU A S 1 TIIIaUsa i
MOUU LLa“ﬂ’]ZJ’]SmUaQUuLLUﬁQiﬂ wnmﬁaimﬂ,um @oaug vl wsml,wuol,mu miﬂsﬂoﬂ 58 " J

a H 3
H
H

3

wuzulunsly ey uidlui @011y ﬂ'ﬁiUﬂiwﬂ‘lﬂﬂ‘]

40



eeeeer

. &
1. quuu"m0 Oumq@w @

11 nﬂﬂ@ttuuuﬁQ%UﬂQ sl < . y
R w'zmwuguﬁ“bu‘l'u ﬁo%ﬁﬁdlu‘lowoamw AR Wﬂméﬂns adsins iiui eouliuvieou
IUsmﬂwtwmma"‘l@w 1fn 100% na @uly uAsTusn z

- Shgnszayuyn AFleW NG 10% e @ oliUs LaTan qwmimwmuﬂumwu sus ey ;
Uil ¢ 10% o io %”Iw“muumma?ﬁ g

=)

Y

200
pRLD

=
=
=
a
37

E
: széuuummﬂig@@mwmw@ 10% wuwmm’n@wu@aum a].,l,gmwmiu‘lwu 01 LLa.,ﬂ@ EN'U’]i‘E]I‘W Li’mom . ? N
SEMUUAABIOOATINNG 2% wmammmouummaﬂmmwmwu,a 2 lunstii@ ioeud a2l tusantudiimildEn udsesi'aeis
nudn Ass
. vnlileaty s awumsommu nmmu TUsavisiun, wah /ﬂm "Lﬂwémnmﬁa@ Usgg

. wjniui@ﬂﬂ qup&ﬂum ‘i w A Iﬂsm‘ms mmmma"l@w muﬂa@u‘[ﬂ N

1.2 mﬂ@umm@’[uﬂ%% ©u

¥ s
Y b=

A vy A -
- uQuU nidause mmamiuﬁawuuaaiuouaowwn% e’ Lawumy'lummsuuweuaiSﬁﬂm'n@uu vty Munanad syuiduvgusensd
300 1

-
=
=

Tule da TULSW
Do ufi Tug .
"QWLW"W vai.2 4 s . ¢
) N QAT BnlAa @ouii@lUH n wiit qowovl,;monm auu@ aqmnvmﬂm fu ﬁ"@emnc; ﬂﬁéﬂmuﬁnoﬁsnﬁu
an m.i] dnao ! Tummuma? “ltg{ 2 . Yo

E g 7

3 P rl . Y
t dquoaum mmmonmmmagauﬁ@aﬂ Oﬁﬁ'nﬂ:z\gﬁ" qmsﬂuﬁ%ﬁLﬁﬁ@ausﬁaﬁu@uuﬁ“lm"imwﬁw”aaLwﬂa’”’
s i t X

PN . ]

N UVIQd 1119 40°C (104 E) Miam'm’n@ 0°C(32°F)

2
Y3
£52

V]

. Bas

kl“

e

.
B
Wb ¥ AL g

. iQuui ne@u
U KA nvm Quud nowva walz ‘worm Fuuh ‘l‘u &
§

13
200

5 £ a a
2 3

Sannn

gD

H p
TSy VOO U 1A 9ouii oo & 1 Buaihumniiava 2 -
. W% % AR IREARE HT TR R 2088 qﬁ'&ﬁ%ﬁﬁ‘ﬁﬂgﬁdﬁﬂﬂ‘%‘%amm TR aiofnlnnosuudion

. - o T 3 = .3 ¥
3 3 - 4 3 N
% thsouaOﬂumsm qmommvaowaﬁﬂu‘“ mﬂﬁgLéa@auﬁ@mzﬁﬁ%aLﬁ@aﬁ{mwueaum m@ﬂsmna@umnuumﬂﬂq GG
. 3

. K'I”EJW%WMY@WG%W Gﬂﬁ%ﬁm%f #] ﬁﬁ%ﬁ*ﬁ%“iﬁ?ﬁ%ﬁoa U8 i lale winn M anaidide @3te s o
« uusuh it W,gm d@iﬂm/‘mw 394 Wﬂ/%;ﬂ;l méamimwmwoﬂa@m &

N Ay - . e
. "“074“095"" uﬂ‘néau'umwawanaa@nmmwan‘lumLmnﬁwwmw ofihimsUh Auueoud lilow idhoouiiendnuisidienes
b H i
whlitia q‘UW 1LY !

%
b3

i
3
H
B

22

and

-
2
= a
. ‘U&! e _Iwag SUR ‘[Usmms’mﬁau‘lu LLu‘lQm‘lQLWUH”‘lunaaeatﬁwwaanwua EY] wtﬁuwu@uum s“m'noqmwumeﬂ,mmﬁwm Tidueuuas
d a
.
fiite ould # 4 014

1.3 2 ouusihe Oua"éu'aﬂi

o . . 3 0§ § o oaal an 24 . 3

P w‘l'u miamsiﬁwﬂ m@unawamwuwa auﬁoﬂﬁz % 7AusueINAdd NQUR @A INGS aé’umswmnmiiu@ﬁ Mi50dA1UN15al © URSIED

LwaauanLa(}ﬂamsa{lmwmﬁmuéﬁﬁ "E’% é E@éﬁ”,ﬂ @ Qous - s o2 3 ow

wwmow?wﬁﬁﬁ sl insuvemi @ o Wi YezluRs1SouN €11l N1 ieeusd uay zqunsal siToniii@uud mungiihoudsse oy fin
fueaue uaruluTian avinnile’ ) A - - o

-wu@aum 171091 iumiﬂanuqqmm@a‘lw k ﬂoduré%sm LLavimowm.@%ﬁmuiw’EamwLnae; auﬁ@uw UﬂTﬂ medmtnnialy wiﬂ‘maﬁoué

hlu,o B “b«"[ﬁ”w U@ vuf U UNOY 13 N@IA 51uieu1€ wWniso N i3 4 $oiith R ued 3
.mUﬁﬂﬂquﬁaﬂma@uq UuWQ’u‘lw Lsﬁﬁij}mwoaﬂa 4nu1u10w v u@auﬁ i denasonunyaevnifina @ ouiie
1) a5 i3 ;

q 9 aa o o oa 3 P H
< diffely’ W amnmv’l’uuouﬁﬂuw@umouwoaﬁluaﬂnmaméqmﬁ'lﬂ 38 (e S0iUs zov 38 5us I W) nvnaeyli uul@eneanudiess
3 3

D

DD

QI N

s

o - o

P (1) .: = 2 ° @ ac A =]

« AU NNSIAA Qo A 8 75 9y, (29.53 13€) 91Ul d selinuniawnnnin@ 85 wu. (33.46 713€) WiTeli i uvud na@auiield ot
t

- -
nildd . 2 3

a2 e, 32 : g E
. NGO NY T ¢ ooy it wés.luﬂ ma@aumeQu'Lm A 0 8 09 (Il a6 louanuznhamhinuazenn) iiTeus shufruids o it

P AR A
AL 13.150’35}’52;611/!1& QU o Qm’nmﬂ ama@auwouumamm
M €11 o ¢ .

. . 4 s -
. wuoguﬁ'iaﬁ'ﬁm‘mﬁ’]é'swauamuuwﬂumswmw@uu ('luan'luumﬂaawnéawaxam)Tﬂsmaen01‘71"14"140tJuﬁ?‘w‘\iOamwﬁawaxmmqumammv
i

200
edeede
Dec”e
ece
20

1
i dmou > 39) 3 3 - 33
¢ 2 % - -1 = us a

- - .
fashad i isaihediv o st @uq 13 yTaniteytita naw oot iiztuieseun efiiosud anvitazuuld

eee
pb2
2D

v

41



eeeeee

2. &1 uUsznouvaINa AdaL

13l
¢
Deede

DOWsW z .. .y 3

PUDLR/IT;;mJu vmg)aum vmmmamwmuaawwm@aﬂﬂu,uumzmmumwmu“luamwuma auﬂumsﬂmm osaﬁﬁmsiﬁ'%aés@uﬁﬁ %’é‘l,é"m“%ﬁﬁ}}fé'n
B 23
15l wuwoﬂﬂim une @aaauﬂ 1

Tseamu ﬂuﬂﬂiuﬂsww amu‘uu uawamumewq womawl,ﬂu F1UIUNIN 1m0wmn.m0m®aam umuuawl,wﬁoﬂﬁuawﬁn T’ Lmoa NA AN
H

=3

1 E)
%awamnmm UQH ?Jﬂ’J’]!JﬁWSJ'ﬁﬂIuﬂ’liW'&)Uﬂ‘uﬂﬂﬂﬂ’mb’l mmﬂumimﬂmwﬁ“mﬂwﬂuwuamowq ﬂﬂ’]WLL’Aﬂﬁ

-~ 3
S, A
X S w

W‘ISJOﬂ’l’mﬂuﬁ)’lﬂiﬁﬂi’lﬂ‘ﬂ'ﬂﬂaﬁou’lﬂﬁ ?UDNA Y

QEEE
A

22 50%05’[14\155@

g x1 RS oz, @Uiam X7 29, wUssda A x 1, & oﬁﬁéP&'JDU MT1 x 1, Tyssesnisy

mnmuq@ x 1, 59 A uieu x 1

I SRR R
UARINYDAMALK 1,
H

i

.
1A3@Bavithe

H
..A.d

£
@
o
a

2.3 _Usnwal uazdd uussnau

Cécalt

9 = — Y
/“ L1 g m’mw

© e LoD

& quémm /Un
@ »Q’u@ﬁﬂmqmﬁi

3
3

H

@ SHunud vhiiee
o i) — ¥
L f— ‘ LiDAR
o)

. na v VSLAM
Y na 09 RGB

M RGBD

oY ] na m%ﬁmai:ﬁmas
@ ublmiasd mmﬂiwm

2022

0
UUDIN TUYU
3

€ ©

O i E]“IJULﬂaOa'L!
wseUn n2nn

1111896 1UUNS

P =

wUs9A WA

AIN58981NA

42



24 2

PoUAT ONOINO A A
s1edzden
MTBCO1

3
dsadulvin vnid vina UCZ3V=-5.2¥
f;.l.l QLWL’U'] ACTTOU V=280V, SU70U T L
° e 2 2020\ 20.A
Aadtioan 12T
- 45 Ah
ﬁqqqummﬂse
i
nﬁw‘l;nﬂsif‘ﬁa vrnani3
4 :\ S.54 "UO’JI!.N
waluNIsNNY
P .. -
AUAIS0 TUMSITAIAZ 10 P
T LAWNSEATY WA UWANERN 1A
e L ¥
WTTAUTT 65
5 y . Uszangj ° M- Uszanai 143 Yaus
YUIRWUQEUR (8xAxa)
A *G0*, 31.5%23.6%19.3 oo
_&nﬁ"\mﬁﬁ 24 84*60%49 45y, 7o
s
PC+ABS
anwumu‘ma

v
1

550 1suhina #inae FCP wun 10.1 T3 €

SRR SO = qusuummww@@ 20 LiDAR YagHal SLAM Tuay
» . 0.2 -1.2<, mrs/Aui (U516 | 0.66-3.94 Wrﬂﬁuw W5Ile)
A5l : H
: : . 75dB 75
m'\ﬁqln'\ ’\ JUAIHAS |rm’\ain
.2 v ww vU. 20 bU. 295559
U8 -
wn1sUu lnd ilgﬂ 8 99A1 1o
5 30 uu.
Lt 041014?1«12161%054’10“1?\
funidlunsvindnuazenn Uszanal 70 1.18 15&
(52uuU590 A 1‘1 BU. Uszana 276 50
K AQouiyvsy B
g e, :
SEYyYUUANIG 35803 122 nU‘IFIﬁ(V\LE]
Android ! *

PWBQu <90% RH

<

woUwARTiiBEe saafy 4Guflj-Fi Bluetooth, Lora W4 2.4G (Fenld)
llajmmsmg'm uuumg/gﬂug
. Y . sm%‘\g (saoufﬁ%l,mowmsm
HANIINA BUATTVINTIL jyees
alvia I 0C-40°C QIRAG32°F-104°F

31u??0u: <90% RH

35T -20°C-70°C
” '3«>u< 90% RH

=3 1)

amw wIng aumsmqsnm
i

3«-0

AIRAT-4°F-158°F
Nudéu: < 90% RH

6564

£ g Tiaun1 91 2,000 A5
fnudideluands

7
675617 wer

fayansia’

o
w8 vuuuSas 3
#©0U 2 1y wAUNIAY awar@ﬁ%ﬁo B

DD}

8555 sun 3G g sl Wy S

suay IP 1PX3

uaratioan w@ 10%)

43

22

= . s - . % ¢ and g
¢ szoznnangsly muuyninei®eddiiansimanuazeinun @asiliad nuaaiaunisa s S1NEINATTI Tnuszayuynind? GADe
1

2000

o



eeeee

<
L4

3.4 Qﬂﬂu WA AAN

31 Fhouuni 010413 Youn 99q
waaistes: | 4 3 - 4 .3
nmﬁuemm /Un #5903 1913 Uszunal 12 Junil wayln LED 4 ud@1vazinai@1au duiidu

DD

5
=1

D)D)

38 a0 ., s 3 H
Jawses: oy ¢ 2 2 VN B v wan vy D
ﬂmuoulﬂ /da A 2913 Uszanal 12 Junflaum@iniveszayas Iwann€1un 1As @ euli@uud 158y5seua
M H E
I

-~

2020

L2 emsinnnueesii@sud 469451 wnrdnds ai Teli ue sud ndurinauneo
usizin9eIi @oig A i g !
3
. i

J{lq""@‘iw o . % Al BT 2
ST . : so %2l
unstianiau W nagiosidaanibfineerdansimauvesiieuus wiynevdaanidtmudun i ud MPINNUAG
M H
i i

3
3
3
3

1
wu‘mj?amso-a:

ede

g
)

U < B

%)

-
3.2 g hPuugih 900514750
Oodalaosmsgfaniiil g gy Ty und s

a
31)

-
2 o
S

<

1Y

aa £« 1
didedais aengle uviunee 9
3

3
P
k]

3
1os i ensield Tuild %5 o fn

44



>
L

4 n0s4u auazu' 3,950 o

a

.

1.wn Lm@aﬂuﬁ@msa asneaeyseafiyameilnsdiisuymnei tiffnuyminei il
B

2. 13.1?10’]&1’1@ﬂ’l’mn’]’]ﬂ’)’mﬁ“ﬂ’m%ﬂ“‘l@

ceee

. naommwaumuua ] naﬂnaoadmwauaanLl,aum1/|”lﬂmwmmmn@ausamsmwuéwm
S vy

U. m'maa‘uuﬂia sananmsoun T’ uJaOaouu ﬁgmsq‘lwuo

m@uﬂsznaqmsuﬁ’ﬁiﬁnm
1
H

a19uusznay 9118111501579
% 518

% 2 Y

Foty Lé@auugwa RIGE e 2 FoThugai Quug
RS Atlanvi gsdudau
TUrge3 Iy iaE LIDAR W
<3
HAm @;Tmm mﬁ@u‘tan ERT R
F- P $ 5 2 w 8 wX %o
mwbmmﬂmamjﬂ#ﬂmmmmsﬂm:@&mmﬂm

eee

Daa
mi
D

z
Sk
©

=

MINTBIDINA

eeee

5. USROS P5UQY |

eee

eeee
200D

ShenzhenPuduTeChnology Co, Ltdlu" Usmﬁuﬂsmuﬂima’lumoaLa?ﬂgsqﬂizguﬂ@mwuﬂ (szpzianiiuszguenagnn @anuly

muuwauﬂ%nau) Ass swau‘usmwaamsma Pudu sziu ¢ suwmaqw ‘i MniGeTI@enAYUsEunIBHauian

: a
504 Taigyle o e miiuﬂsmu%a“ummanmeoqﬁs suiBumusdung IiJsoﬂmmmm@amam@auusmwmmimﬂ
L_WWIS']Q‘J"IElawLﬂﬂﬂui&]u’]ﬂuin’]iﬁﬂdn’]i‘ll’]ﬂLLﬁ%‘USﬂ’]Sﬂ]ﬂQﬂJLMN uawqmmmmuiamaim 91né @Ti8nsleu PUDU MT1 1888
Z 1 13

3Wa: techservice@pudutech.com

3

45



$922Mlgse - o nzhen Pudu Technology Co., Ltd 452 dbga>0 2024 pla) © pinill Gos>
iy (o dogpuo dnliS dadlgs Llde Jy‘mjc@l&)glﬁf (55> laiaz)5 ol gl gllgzums of 130 pasiuunll Juaihgino 34la53)9 of dalaio 33 joz 33

el oy ol TRy - s )‘gﬂf *’iﬁ‘”ﬁﬁ WM@%@WWJ&SP@QM%MW

RO IApW->NES )S.u_u

&9 sl oo Ml Hly guﬁeé

46



do 3l Oloalas

SLeSIHLAIL dols Wlogsi1.g
2edll Glde dlagiwl .y@l@ﬂbg@iﬂy\@elwuommww
) By Jo33 plasiwddl Ju6100% L] JolSIb dy)ladl (youd 2
0 100belinliadlsmbissiumesSol e itmup bl s sotast dorslsmalislesiolil.. -

QQMA»JMAQJEQ){AAULM Aulls;QI»J elBGlehly HElllioSaangingl e [ERN[ES A ILme._pgmeJJwbm)Llel Ulu‘yjo/ od8331d5)Uadl (ol (Sgimo

s>l 830
" Jebinall Sl ol Jekdillolio Jigas o Absbobyidlilgnllolsnial pac Al o3
5r>l850dal35ta0l LsB o lSIbdini 2 118 dlysboiyzal; g Nosnididi2id e,

pladiwddl Olagdsi 1.2

0ol sl Sle d>graall GSLYYI b dorintus 33 Agtuall mhwd3l Llle &uls13l OSB3I L5 33 1aa codlaall (5 Jla Liladaidligng pol sinianl Sy 33
. . Bagan e o)l ol byeg
) (Colgirgd d2)332)dygio d2)3 000 JBlgl (Culgirgdnll20)34d1950d2) 340 o lleld)hodz ) a9 Jlo siniunidd
Slrall GLIL g9l 883 598)l Glule dogall Galaiiznd s> llunhB3g ablel ooyt psge gU—-Jflbkaée)bonoy»JU‘» 1)
AT S ol 3 ALl LLle sl i of gigyll 83 LI canin! 13] M;bbyg)ﬂmm'
A8lall Jpdssccalsllcggligsss 33
Gl sy of o JSiin gyl Wyaiy 33 286 $ilg gagplhiitnsddlel unts
wcaln 288 Balg ALl Llde s yadl of bhanall gl (daso)lgadl e sl unes

e Jlanidsl dhls &l of il gl delio Balo (s ol CogiaSall gl 38lgo iy iz .gladlJan) g losiniu 33e
B bal ug)g)“ Gy ;LJlusu_;bbm!}!lb.uom

Jeiss bl o dolio Ji5 D50 gagyll Caland3 Adlidl Gl AAS3 G5l 2.t sl asiluuosBavg i iubaiioin®
e (o g9yl gial L REI SN NE VN NI R EHNSEN I
O/p 1.2 a8l spaillicpwlliglaipaniost (

L0o331 Jeaidl Hlawal (&/plasl
e gy Syl 0 82 il i .."_xajg‘tiu_u.BWnblmdhbugﬁ)mAwbﬂlpdwluamwbu.)g)nug;g)l|u|unf\.t_)“ul‘d£

PIEe 1333 3lg> godg 0 e
ST

walil) JSuall poyein 28d 33lg (alas <Lt O Waagyll A" WGloy Laéé.;;m)w| Bgdiuo b 839z all doledll £ (y0 sl o2 gl Jdinic ¢

Al dols> Wledei 1.3

Ology)ligudl o Lysé ol ladil ol G2)> £989 s disy2e Gblio ol @iire bndus/dniie )ly> dz) 3138 iz ol g9 loaniwidd .
gyl il ol &zl BLoBBl Caizt) 8kl
5 @ilinlog Sl ro Laliadl GLEALEL LaaL555)! ddiie ubm,mumwguysmwumu
LiSan cllygls
3l DLl 8 planiwdV xliay 335 dgiunall phwd 3l Glls plasiwdl) el aesiuinss
Alal) .0l
8815 0lso lale Ll o331 ol Glalldomiralipbaw3ILLe gyl plasiwlo sy oo’
aldyegl ggyllyind Cuinid sy ¥YlGkle 5nlelublsl el sisgsss)s
« elo 20l sy509d glgszdum)uiysh.(@)aa|ww|9sw|&ﬁwl9n;,yj Olddpslollepiiolllinglaniwl i
33,460 85 oSkl 0eSaol Blehoudiiiosy 2953 e 75 Jalsal B8l (

LolS 0,093 acly «dglonall ilally puilgil)

o LusalB331Elgf881335 335 Gyl iso spifn z

200 16 dwdhun g1 )8 > diog

550 Copspall Sl pac ong wilinll G3339H 3 sl solino o5 g8 aind (cisbasdl pae D> ) s 8 syl Sl o o
e Llde Wysall sie

3 <) B3ymall Gusl) &l Olyamiall Glle Cadaiill gigyll plasiwl pae G (casaid] Al 9) s dygiuell a3l GLle Cagdaiill gig )l gy
(o)

920yl Lasd baday 38 GBI )53 LYy Jo3il Olyanio Joreg @dshull Bl> GLle umall gilse (b 65331 4,510 JSLgll of 52190l udg ez *

47



iall WligSo 5

dole 8,05 2.1

il Ol L b Le 45330 guiollig) duslod 55l I il pss Glailldslgll Slindloans LSlunl Guis S9) 89 PUDUMTT
55415 40 Ly 3295 aslamallgsh Unallghjliall (ppmsonisShyagailanally Otnall dezdgaillol sinrwd Bl Jais. dubiallisiy 33 lnbuwd Bl Calial
Aol dBUAl Lottt 3323 b cnuond s38asl) 5eliS)l (ppmnip ISl JulisLlegrioll Jasydd dololl yo

duaill doild 2.2

1 x 2035 le dy)lw o1 g8lgall 3323 doddle.d WiodBl 6olgids .« PUDU MTT xpauime Julo « quiS 8linyd « 2 x &> (ipd 1 x o>l q x D929

Oligsally yghaall 2.3

vl @ — N

W)

LCD o = @

Jususill plisn 53 -

tlsball U 3 Colapiloliae @ © i \
aalall sl

Lidar @ B
hsolS ‘ ° L ' —
&

© co
o

VSLAM ®
RGB b+ gy
RGBD @ W .

RGB |)0lS (@)

5l o @
eSS £95

omil) 958l ©

ol st @
Sball dlloade g

RGBDG

]

@

Ol Mdioclhac .
plasiwddl 833250dlne

Jetit o3 @

o

ouisll 8lins gy
il Byl
clog)l ilé

48



duall Olasolgall 2.4

. e Jasaiill ag>
S Y Bl Jss
3522 50/60 =) 240 - 100 2200l Mt e
- dplbJldew
ol 90 9829 2040833 lasll ol g
254l sl Drsixidhedy
Cadail olyad
OECoS l;‘"9> .
- sl

Olelw gl wlelw 4

;33T R GRS BN Sais s tat
LadlcadNell A1

- 3 G| Loy &Sl 5516,)18)8)ilolad Caslall Olaslge
a3 s> 05 65 o> Jaull dy,b

4oy 19.3%23.6%31.5 0 49%60%84 e “.mﬁ’:&’:ﬁ
PC+ABS Jaial) i3l oyl

Slog 10, 10mle LCDg 41 Whpmall GSegladladl

Sgsuo dygly uadl

S oL AMP lidafeiiige 3o 0 @laallngan lealus (S0bend adl

(Jpsal) J18) S/pl3813 04 - 0,66 (02 = LBy Ep1 2- Sl OO A Ot
L kol
5 L
<75 Ll Bgsiodaw
4091295 75 Lol allss
wlog 0.8 20¢ele Jasddl
8ok JNezIM Gl
L
Lo - C
%18 30¢le Al ol
40927.6 o> 70> Josll diy
d2So prd 3355 ot
_ P12 Android
. .
(LSJL‘-*>|) 2.4G 9l Lora ol Bluetootn of WI-FI ol 4G L
poce
L_.,lLu.l.'i/S.sg.xg
(MTq'_,zu‘ué»g&a plasiwddl sic) pgeso
104 - 18388 4255 32 Bl dz)o Q23 gg. D8RR 203 g VDA E)S
1olgirgd wlz)s tdygie
90%< il dyghboyll idygb)ll 909% < il dygh,ll idygho,l
158 '—"A.!ler’)@o‘?)’"m)‘)ﬂ??)) 70— 77 TEY RIS Ol &g
1ulgizgddz)s 1dgio d)yd
90% < af:é‘:‘*j{'fﬁb)“ gh,ll 90% < dypansill dygboyl dygboyll
(2222 .
6561.7 > £2000 > el gl |
Skl Blally < uSsa 33T 7y Asianll Bl et shanll 53gandl 2N 39T sl Gl

13 Gllog.cluol ! b3l ( solsl

IPX3

oyl 30 dylanl Soiase

223555 s

(1004 Gais gl 15 Loaie W3y mledll Gyl slae] Llde £y Cagdans qusg JS) dgyladd) uolyio33l saall aiibbids

49



E. oo II ?I L II 3

I533L dols Wlegdes 3.1

Dl :

I BelLod gl by £ hauws NG a6 53102 ekl )3 Gle slyaraddl pobssolDIALE G331 ool
dndubadll i)

i ool Jet S L i o AL e o T 85080 200 Sk 3y L paial gl

POCTIREIFR P

i)l liszodd 551 5y0 baol T80 Jusuill 348 Oogaopll Coligds dblanl LLebaisl

isslohll dl> LScadel

Olic ool 5 ¢s)loball Ao 8 Blasgdl e ygans 08 . Juatidl 38 ool Blargd es)lolallllo s BlagBoliso e bl is)lhlldls 5
sl ke dusg)nell mlaill 357537, duleall Castiwlg dclull

vasialh o> Wledai 3.2
_uéeﬁnllumilffll|;?;,ﬁ RTINS PN 2109 LB eyl K9Sy oric .oaudall g8l wWhgigll @83 L] Zlizilonic

5 Lol lgliads gl (36 ALl s of ALl go dsosydlen Jelailly ALl 3lo g Lol GliSay oyl ullia dblidiga Jeldsll LI liniloic
wasbalbleluogi Gubocsl chnonlelesGnb

50



dliallg diluall
.
Bsditiae 1S 13] plagl il iy ladl ot (o 5825 Jeddidll s
doledll Caddaisyden o
gl Juadiibole] Jubaaiain 089 )LalBgaio Jjltlias LallBgainl
83032 Bldyddegazolglaiwld Baiudalli LS 13fLall (o3 .o

&luall ©ligSe

iy sl Olyadiiine

o831 P,Jug )L&Jbg.&ua&bw@u\sksl caain of 2o uai JS Lidar
ST GG Jiodaa>cS da Bl Lalbalnc
OISk Cil> Gllesg>gall Lalldljloaubooud
1Sie S

Hladl Goxivo

b huai JS clogll 5l

el 323 Lo dos

k@hﬁdbibhgw‘o)d wblins s)oladll Glpwd s I dsilae Hlobdoss ShenzhenPudu Technology Co. L'td &Sy Pm
siisnopsuad saniiions lnaliloscllgabiy bl o Ellocbs sl isl Olosdllinid s gal salo dasolaassss il pounll

e pgiallSandiluall losse gadl 32 baosloantiilnaidliwludl e Joanll grllsaloclossd sl b JLaidslod i3, 5 slall yaul
PUDU M i (ol Acidu !

techservice@pudutech.coms 39331 34l

51



Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. VSechna prava vyhrazena.

Z4dna organizace ani jednotlivec nesmi napodobovat, kopirovat, prepisovat nebo prekladat obsah tohoto navodu k obslu-
ze, Castecné nebo v celém rozsahu, bez vyslovného pisemného souhlasu spole¢nosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.,
ani distribuovat tento navod k obsluze za i¢elem zisku jakymkoli zpisobem (elektronicky nebo fotokopirovanim, nahrava-
nim atd.). Specifikace produktu a informace uvedené v tomto navodu k obsluze jsou pouze pro referenci a mohou byt bez
dal$iho upozornéni zménény. Pokud nenf uvedeno jinak, tento navod k obsluze je zamyslen pouze jako pokyny k pouZiti

a zadné tvrzeni v ném uvedené se nesmi povazovat za zaruku jakéhokoli druhu.

52



1. Bezpecnostni pokyny
1.1 Pokyny k elektFiné

+ Robotanenabijejtepomocineoriginalnich nabijecek. Pokud doslo k poskozeni nabijecky, okamzité ji vyménte.

+ Pfed prvnim pouZitim nabijte baterii na 100 %.

+ Aby bylo moZné maximalizovat Gcinnost a Zivotnost baterie robota, vzdy udrZujte Uroveri nabiti baterie nad 10 %.

+ Urovefi nabiti baterie nizsi nez 10 % znaci, Ze robotovi brzy dojde energie a je tfeba jej co nejdFive nabit.

« Uroveri nabiti baterie niz$i nez 2 % znamen4, e baterie je v ochranném rezimu. V takovém pFipadé nebude robot schopen

provadét Ukoly a musi byt pred dalSim pouZitim nabit.
« Pokud se stroj dlouho nepouZiva, otocte vypinaci kli¢ do polohy ,vypnuto®.
« Pokud se stroj delSi dobu pouzival, pred dalsim pouzitim ho pIné nabijte.

1.2 Pokyny k pouZiti

*Tentoautomaticky Uklidovyrobot na koleckach se miiZze pouZivat pouze v interiéru na rovnych povrsich. NepouZivejte ho venku
na ¢lenitém nebo nezpevnéném terénu.

+ NepouZivejte robota pfi teploté vyssi nez 40 °C (104 °F) nebo pod 0 °C (32 °F).

« Pokud robot omylem vstoupi do nespravné pozice z divodu zablokovani &i z néjakého jiného divodu, okamzité pozastavte
dany Ukol a pred jeho pokracovanim posurite robota na spravnou trasu.

* Robota netahejte, kdyz je v pohybu. Pokud pottebujete robota potlacit nebo posunout, klepnutim na obrazovku ho nejprve
zastavte.

« Kdyz je robot zapnuty, netlacte ho pozpatku.

* Neblokujte snimac robota. V opacném pripadé by mohlo dojit k tomu, Ze se robot nebude moci fadné pohybovat nebo Ze se ztrati.

« Na zafizeni neklepejte ani silné netlacte a neklepejte na obrazovku, protoze by mohlo dojit k poskozeni.

» NepouZivejte robota k prepravé zboZi. Na tadc nedavejte ploténky s otevienym ohném ani zadné horlavé pevné, plynné ¢i
kapalné latky.

+ Nastaveni neupravujte, kdyz je robot v pohybu. VZdy klepnutim na obrazovku robota pozastavte, neZ budete pokracovat
v jakychkoli operacich.

+ Robota necistéte ani neprovadéjte Udrzbu, kdy? je zapnuty.

« Kabely na podlaze by mély byt predem odklizeny, aby je robot netahal.

* Bezpecna doporucena maximalni provozni rychlost je 1,2 m/s (3,94 stop/s).

+ 1 kdyzZ je robot vybaven funkci automatického vyhybani se prekazkam, mize mit slepa mista. Proto nahlé zablokovani robota
v pohybu vysokou rychlosti muZze zpUsobit nehody.

« PFi pfepraveé robota zajistéte vyprazdnéni necistot v nadobé na prach. Je pfisné zakazano béhem prepravy robota naklanét,
jinak mudze dojit k poskozeni jeho téla.

1.3 Pokyny pro prostfedi

*NepouZivejte aninenabijejte robota v prostfedi s vysokou teplotou/tlakem, v oblastech s nebezpe&im poZaru nebo vybuchu
nebo v jinych nebezpecnych situacich, abyste zabranili zranéni osob a poskozeni robota.

+ Robota ani jeho prislusenstvi nelikvidujte jako domovni odpad. Robota a jeho pfislusenstvi vzdy likvidujte v souladu s mistnimi
zakony a predpisy, a pokud mozno je recyklujte.

+ Tento robot je navrZen pro pouZiti na rovnych povrsich a neni vhodny pro poufziti v prostiedich se schody nebo velkymi svahy
nebo pfilis stisnénych prostredich.

+ Nedoporucuje se pouZivat robota na velmi kluzké podlaze ani povrsich se stojici vodou.

+ Odstrarite ze zemé veskeré draty nebo jiné predméty, aby robotovi nebranily v rozjezdu nebo se do nich nezamotal.

« Pfi poutziti tohoto produktu na podlaze s vyraznymi vystupky (jako jsou prahy a podlahové zasuvky) se ujistéte, Ze vyska
vystupkd neni vétsi nez 20 mm.

« Minimalni $itka pojezdu je 75 cm (29,53 palce). SiFka vétsi nez 85 cm (33,46 palce) je nezbytn4, aby se robot mohl plynule
pohybovat na dlouhé cesté.

+ Maximalni mozny sklon robota je 8° (ne pro ¢isténi). Abyste predesli jakymkoli rizikim zptsobenym skluzem dozadu, nesmi se
robot zastavovat pfi pohybu na svahu.

+ Robot podporuje ¢isténi pouze na rovnych povrsich (ve stavu ¢isténi), nepouZivejte robota pro €isténi ve svazich viditelnych
pouhym okem (> 3°).

* Na kraji schod, u vstupt ke sjezddim z kopce nebo na dalsich mistech, kde by mohlo dojit k padu robota, musi byt
namontovano zabradli nebo jina ochranna konstrukce.
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2. Soucasti produktu

2.1 Pfehled

PUDU MT1jeprofesionalni zametaci robot navrzeny pro rozsahla prostfedi. Podporuje autonomni nabijeni. Hlavni vyhodou
tohoto produktu je jeho schopnost uspokojit potieby ¢isténi riznych tvrdych podlahovych povrchid. Mezi jeho typicka prostiedi
pouziti patfi sklady, tovarny, centra pro kutily, letisté a stanice, kde je velké mnoZzstvi odpadu. NejenZze snizuje naklady a zvysuje
efektivitu pro klienty, ale také zvySuje celkovou €istotu prostredi.

2.2 Obsah baleni
Robot x1, nabijecka x1, bocni kartace x2, zametaci kartac x1, uzivatelska pfirucka PUDU MT1 x1, osvédceni o shodé x1,
polohovaci znacka x1, varovny stozar x1

2.3 Vzhled a komponenty

Q0 = =
/‘ N Rukojet

LCD obrazovka

- Tlacitko vypinace
) J ] 7] vyp
] Tlacitko nouzového
Q zastaveni
. Chranic obrazovky
(6] e Lidar

] Kamera VSLAM
@ RGB kamera

@ rceD

@ RGBkamera
Pohled zezadu @ Laserovy senzor

@ Dopliikové svétlo
@ Nabijeci deska elektrody
(] Laserovy senzor

Rukojet pro odstrariovani
prachu
® rceo

€E® €& ©
€D €60

Kryt nabijeciho portu

Univerzalni kolecko
) Hnaci kolecko
Zametaci kartac
M o kartac
W vzduchovy filtr
|
|

€

PFisluSenstvi
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2.4 Technické specifikace

Vlastnosti Popis
Mode MTBCO
~—Provoznfmapétf 3=29,2°V/ss!

\Vystupnivykon.
Eamay. Y

100=240\-ctF50/60-H
t V-str-50/ T

Max..29,2\, 20.A

Kapacita baterie

45 Ah

Cas nabijeni

PFiblizné 3 hodiny

Doba béhu

4-8h

Funkce Gklidu

Utrzky papiru, plastové félie atd.

Hmotnost

PFiblizné 65 kg

Rozméry robota (D x $ x V)

846049 cm BiiliZnd k43498 palce

Materidl sk¥iné

PC+ABS

101 LCP-obrazovka

Specifikace displeje

Integrovany lidar a vizualni ur¢ovani polohy SLAM

Vietoda navigace

Rychlost projizdéni.

Pracovni hluk

Min. Sitka pojezdu

0,2-1,2 m/s (nastavitelna) 0,66-3,94 stop/s (nastavitelna)

Maximalni zdolatelna vyska <75dB
Max. Ghel stoupani 75cm 29,5 palce
Maximalni zdolatelnd mezera 20 mm 0,8 palce
Uklidova $itka (s boénim kartaéem) | ©
Kapacita prachového koSe 30mm 1.18 palce

[~ operatnfsystem PHE AR Priblizné 27,6 palce
: : 35 1,2 stop?®

. Mobilniaplikace Andraoid

Provozni rezim

Podpora 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora nebo 2,4G (volitelng)

Automatické nabijeni

Podporovéno

Provozni prostredi

Manualni/Auto

Podporovéno (ve spojeni s nabijeci stanici MT1)

Teplota: 0 °C - 40 °C,
Vlhkost: < 90 % relativni vihkosti

Teplota: 32 °F - 104 °F,
Vlhkost: < 90 % relativni vihkosti

Prostredi skladovani

Teplotar-20°C-70°C,
Vlhkost: < 90 % relativni vihkosti
<2000 m

Teplota: -4 °F - T58°F
Vihkost: < 90 % relativni vihkosti
<6561,7 stop

Provozni nadmorska vyska

Rozsah pouZiti

DlaZdéna podlaha z lesténého betonu, epoxidové pryskyfice, pryze,
béznych cihel, keramickych dlazdic atd.

Klasifikace IP

IPX3

(* Zivotnost baterie kazdého rezimu ¢isténi se vypocitavéa na zakladé standardniho nastaveni prevodovky, pricem? baterie

zacfina na 100 % a koncina 10 %.)
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3. Pouziti produktu

3.1 Pokyny k tlacitkiim

Zapnuti:

Podrzte tlacitko napajeni po dobu asi 12 sekund a spodni svételny LED prouZek se rozsviti modre.

Vypnuti:

Drzte tlagitko napajeni po dobu pfiblizné 12 sekund, dokud se obrazovka nevypne, coz znaci, Ze robot byl ispésné vypnut.
Pozastaveni:

Klepnutim na obrazovku muiZete pracujiciho robota pozastavit. Dalsim klepnutim obnovite provoz.

Nouzové zastaveni:

V pripadé naléhavé situace stisknéte nouzovy spinac zastaveni, abyste robota zastavili. Otocte spinacem nouzového

zastaveni ve sméru hodinovych rucicek a pokracujte v provozu podle pokyn( na obrazovce.

3.2 Pokyny pro rukojet

KdyZpottebujeterobotatlacit,zvednéte rukojet. Kdyz je robot necinny nebo pracuje automaticky, spustte rukojet.

KdyZ pottebujete pracovat s obrazovkou, mate dvé moznosti: miZete bud otevfit chrani¢ obrazovky a pfimo s obrazovkou
pracovat, nebo odpojit obrazovku od robota a ovladat ji bud drzenim v rukou, nebo pfipojenim k rukojeti.

* Rukojet robota a obrazovka jsou navrZeny tak, aby byly odnimatelné.
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e ~ &4
4. UdrZba a péce
1. Porucha startu: Zkontrolujte Uroveri nabiti baterie. Nabijte baterii, pokud je vybita.
2. Neuklizi odpadky:
a. Nadoba na prach je plna. Nadobu na prach vyjméte a pred opétovnym spusténim robota ji vycistéte.
b. Zkontrolujte kartac. Pokud je silné opotiebeny, vymérite ho za novy kartac.

Soucasti pro udrzbu

Soucasti Kontrolni interval

Kolecka pohonu Kazdy tyden Otrete povrch ¢istym hadfikem.

a pomocna kola

MizuAlal el o Lidax

Kazdy tyden K ¢isténi pouzivejte mékké suché hadriky nebo Cistici
prostiedek na objektivy
. Vycistete veskery odpad, Ktery zustal uvnitr nadoby na

Nédoba na prach PUl mésice Y o |:y P - Y S Y L
prach. V pripadé potfeby ji omyjte Cistou vodou a poté ji pred
vloZenim zpét osuste.
Onal &bl ot detratovan "

— —— pakovantzatdhnétezarukejetpro-odstrafiovéni-prachua
Vzduchovy filtr Pl mésice strané téla robota

5. Poprodejni servis

Spolecnost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. poskytuje bezplatny zarucni servis v rdmci platné zaruc¢ni doby (zarucni
doba se mlZe u riznych komponent lisit). Poplatky za poprodejni servis hradi spole¢nost Pudu. Po uplynuti zaru¢ni doby
nebo v pfipadech, na které se nevztahuje bezplatna zaruka, bude Gctovan urcity poplatek podle obvyklé ceny. Podrobné
informace o poprodejnim servisu a opravach ziskate na poprodejni infolince. Zasady naleznete také v navodu k obsluze
PUDU MT1.

E-mail: techservice@pudutech.com
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos los derechos reservados.

Ninguna persona ni organizacion puede imitar, copiar, transcribir o traducir el contenido de este manual del usuario, en
parte o en su totalidad, sin el consentimiento expreso por escrito de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. La difusién de
este manual del usuario por cualquier medio (electrénico, fotocopia, grabacién, etc.) no se llevara a cabo con fines de lucro.
Las especificaciones del producto y la informacién mencionada en este manual del usuario sirven solo como referencia y
estan sujetas a cambios sin previo aviso. A menos que se especifique lo contrario, este manual del usuario sirve Gnicamen-
te como unas instrucciones de uso y no ofrece garantias de ningun tipo.
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1. Instrucciones de seguridad

1.1 Instrucciones eléctricas

+ Nocargueelrobotconcargadores que no sean originales. Si el cargador esta dafiado, cdAmbielo inmediatamente.

« Cargue completamente la bateria al 100 % antes del primer uso.

+ Para maximizar la eficiencia y la vida util de la bateria del robot, mantenga siempre el nivel de la bateria por encima del 10 %.

+ Un nivel de bateria inferior al 10 % implica que el robot se quedara sin energia pronto, por lo que se debe cargar lo antes posible.

+ Un nivel de baterfa inferior al 2 % implica que la bateria esta por debajo del umbral de proteccién. En este caso, el robot no
podra realizar tareas y se debe cargar antes de volver a utilizarlo.

« Sino se va a utilizar el producto durante un largo periodo de tiempo, gire el interruptor de llave de encendido a la posicion de
apagado.

« Si la maquina no se ha utilizado durante mucho tiempo, carguela completamente antes de volver a usarla.

1.2 Instrucciones de uso

*Esterobotdelimpiezaautomatica con ruedas solo puede utilizarse en interiores y sobre superficies planas. No lo utilice al aire
libre sobre terrenos irregulares o sin pavimentar.

« No utilice el robot a una temperatura superior a 40 °C (104 °F) o por debajo de 0 °C (32 °F).

« Si el robot inicia accidentalmente una posicién incorrecta debido a un bloqueo o a cualquier otro motivo, suspenda la tarea de
inmediato y empuje el robot hacia la ruta correcta antes de continuar con la tarea.

« No tire del robot mientras esté funcionando. Si necesita empujar o mover el robot, toque la pantalla primero para detenerlo.

* No empuije el robot hacia atras cuando la alimentacién esté activada.

* No bloquee el sensor del robot. De lo contrario, es posible que el robot no se mueva correctamente o se pierda.

« No acaricie el dispositivo, ni presione o toque con fuerza la pantalla, ya que se podrian producir dafios.

+ No utilice el robot para transportar cosas. No coloque hornillos con llamas expuestas ni sélidos, liquidos o gases inflamables

sobre él.

+ No cambie la configuracién mientras el robot esté en movimiento. Toque siempre la pantalla para poner en pausa el robot
antes de realizar cualquier operacion.

+ No limpie ni realice el mantenimiento del robot cuando la alimentacién esté activada.

« Se debe despejar el suelo de cables con antelacién para evitar que el robot los arrastre.

« Para un funcionamiento seguro, se recomienda una velocidad maxima de 1,2 m/s (3,94 pies/s).

* Aunque el robot cuenta con un sistema automatico para evitar obstaculos, puede haber &ngulos muertos. Por lo tanto,
bloquear bruscamente el robot cuando se desplaza a velocidades altas puede provocar accidentes.

« Al transportar el robot, asegurese de vaciar la basura del depésito de polvo. Esté estrictamente prohibido inclinar el robot
durante su transporte; de lo contrario, el cuerpo puede resultar dafiado.

1.3 Instrucciones relacionadas con el entorno
*Noutiliceni cargueel robot en un entorno con temperatura/presion alta, zonas con peligro de incendio o explosién u otras

situaciones peligrosas para evitar lesiones personales o dafios al robot.

* No deseche el robot o sus accesorios como residuos domésticos. Deseche siempre el robot y sus accesorios de acuerdo con las
leyes y normativas locales, y recicle los componentes siempre que sea posible.

« Este robot esta disefiado para su uso en superficies planas y no es adecuado para su uso en entornos con escalones o
pendientes muy inclinadas ni en entornos demasiados estrechos.

+ No se recomienda utilizar el robot sobre superficies con mucha grasa o con agua estancada.

« Despeje el suelo de cables y otros objetos para evitar que el robot tropiece o se atasque con ellos.

« Al usar este producto en suelos con grandes salientes (como umbrales o cajas eléctricas de suelo), aseglrese de que la altura
de los salientes no sea superior a 20 mm.

« El ancho minimo de recorrido es de 75 cm (29,53 pulgadas). Se recomienda un ancho de 85 cm (33,46 pulgadas) para que el
robot se mueva sin problemas en un pasillo largo.

+ La pendiente méaxima posible para el robot es de 8 ° (estado de no limpieza). Para prevenir riesgos de deslizamiento hacia
atras, el robot no debe ponerse en pausa cuando se mueve por una pendiente.

« El robot solo puede limpiar superficies planas; no use el robot para limpiar en desniveles visibles a simple vista (> 3°).

+ Se deben colocar rieles u otras estructuras de proteccion en el borde de escaleras, en la entrada de pendientes descendentes y
en otros lugares donde el robot pueda caerse.
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2. Componentes del producto

2.1 Informacién general

PUDUMT1es un robotbarredorprofesional disefiado para entornos grandes. Admite carga auténoma. La principal ventaja de
este producto es su capacidad para satisfacer las necesidades de limpieza de diversas superficies de suelos duros. Sus
entornos de aplicacion tipicos incluyen almacenes, fabricas, centros de mejoras para el hogar, aeropuertos y estaciones donde
haya una gran cantidad de basura. No solo reduce costes y mejora la eficiencia para los clientes, sino que también mejora la
limpieza general del entorno.

2.2 Lista de embalaje
Robot x1,cargadorx1,cepillos laterales x 2, cepillo de barrer x 1, manual del usuario de PUDU MT1 x 1, certificado de
conformidad x 1, marcador de posicionamiento x 1, barra de advertencia x 1

2.3 Aspecto y componentes

L —
/‘ Asa
- - Pantalla LCD
P o Botén de interruptor
| \ Interruptor de parada de
Y emergencia
Protector de pantalla

H Tecnologia LiIDAR
[°] Camara VSLAM
Camara RGB
RGB-D

Cémara RGB
. Sensor laser
Vista trasera
Luz suplementaria

Placa de electrodos de
carga

Sensor laser

Asa para quitar el polvo
RGB-D

Tapa del puerto de carga

€E® €& ©
€D €60

Rueda universal

Rueda motriz
Cepillo de barrer

€

Cepillo lateral

Vista frontal
Filtro de aire

N = [
N 3 ™ N

Accesorios
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2.4 Especificaciones técnicas

Funciones ‘ Descripcion
Modelo MTBCO

|~ Voitaje de funcionamiento 3V-29,2VCC
Entrada-de-atimentacién +00=240-V-EA;-50/60-Hz
Salida-de alimentacidn Max+292\ 20 A
Capacidad de la bateria 45 Ah

Tiempo de carga

Aproximadamente 3 horas

Tiempo de ejecucion

4ha8h

Posibilidades de limpieza

Fragmentos de papel, film de plastico, etc.

Peso

Dimensiones del robot (L. x An. x Al.)

Aproximadamente 65 kg

Aproximadamente 143 libras

Material de la carcasa

84*60*49 cm

31,5%23,6%19,3 pulgadas

Especificaciones de pantalla

PC+ABS

VIeétodo de navegacion

Velocidad de desplazamiento

Pantalla LCD de 10,1 pulgadas

da-SEAM-

B

LB AR o
daty-HDAR-tRtegraea

Ruido de funcionamiento

Ancho minimo de recorrido

0,2 m/s-1,2 m/s (ajustable)

0,66 pies/s-3,94 pies/s (ajustable)

Altura maxima superable <75dB
i i 75cm
Angulo maximo de ascenso 29,5 pulgadas
Hueco maximo superable omm 0,8 pulgadas
Ancho de limpieza °
——teoncepittostateratesy 30-mm 118 oulaad
) - , ulgadas
Capacidad de depdsito de polvo Aproximadamente 70-em pud
) ) Aproximadamente 27,6 pulgadas

Sistema operativo
Comunicacién

o - 351 1,2 pies3
Aplicacién moévil

Android

Modo de funcionamiento

Carga automatica

Admite 4G, WiFi, Bluetooth, Lora o 2,4G (opcional)

Entorno de trabajo

Compatible

Manual/automatico

compatible (Junto conla estacion de carga MTT)

Temperatura: 0 °C-40 °C;
Humedad: < 90 % HR

Temperatura: 32 °F-104 °F;
Humedad: < 90 % HR

Entorno de almacenamiento

remperaturar-20°C=70"°C;
Humedad: <90 % HR
<2000m

Temperatura-4°F=158"F;
Humedad: <90 % HR
<6561,7 pies

Altitud de funcionamiento

Ambito de aplicacién

Suelo pavimentado de hormigén pulido, resina epoxi, caucho, ladrillo

normal, baldosas cerdmicas, etc.

Clasificacion IP

IPX3

(* La duracién de la bateria de cada modo de limpieza se calcula en funcién de la configuracién de marcha estandar; la

bateria comienza al 100 % y termina al 10 %).
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3. Uso del producto

3.1 Instrucciones para botones

Encendido:

Mantenga pulsado el botén de encendido aproximadamente 12 segundos, y la franja luminosa inferior se mostrara en
azul.

Apagado:

Mantenga pulsado el botén de encendido aproximadamente 12 segundos hasta que la pantalla se apague, lo que indica
que el robot se ha apagado correctamente.

Pausa:

Toque la pantalla para poner en pausa el robot en funcionamiento. Toque de nuevo para reanudar el funcionamiento.
Parada de emergencia:

En caso de emergencia, pulse el interruptor de parada de emergencia para detener un robot en funcionamiento. Gire
el interruptor de parada de emergencia en el sentido de las agujas del reloj y reanude el funcionamiento siguiendo los

consejos de la pantalla.

3.2 Instrucciones de asa
Cuando necesiteempujarelrobot,levante el asa. Cuando el robot esté en reposo o en funcionamiento automatico,
baje el asa.

Cuando necesite interactuar con la pantalla, hay dos opciones: puede abrir el protector de pantalla e interactuar
directamente con la pantalla, o puede retirar la pantalla del robot y usarla sosteniéndola con las manos o acoplandola
al asa.

* El asa del robot y la pantalla estan disefiados para ser desmontables.
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4. Mantenimiento y cuidado

1. Fallo de inicio: compruebe el nivel de la bateria. Cargue la bateria si est4 agotada.

2. No se puede limpiar la basura:

a. El depésito de polvo esta lleno. Retire el depésito de polvo y limpielo antes de reiniciar el robot.

b. Compruebe el cepillo. Si estd muy desgastado, reemplacelo por un nuevo conjunto de cepillos.

Componentes de mantenimiento

Componentes

Intervalo de revision

Método de mantenimiento

Ruedas motrices y Semanal Limpie la superficie con un pafio limpio.
ruedas auxiliares
S daisidn 3
LIDAR Semanal Utilice un pafio suave y seco o un limpiador de lentes para la
- limpieza.
Depésito de polvo P
- Cimpie la basura que quede en el deposito de polvo. ST es
Medio mes P . queq i P . 4
necesario, lavelo con agua limpia y luego séquelo antes de
volver a colocarlo.
- I o dat I INONY bicad )
Fre-repetidamente-detasaparaguitarelpelvetbicadaenet
Filtro de aire Medio mes

lateral del cuerpo del robot.

5. Servicio posventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd proporciona un servicio de garantia gratuito durante el periodo de vigencia de la
garantia (el periodo de garantia puede variar en funcién del componente). Pudu cubrira los honorarios generados por el
servicio posventa. Fuera del periodo de garantia o en cualquier circunstancia que no esté cubierta por la garantia gratuita,
se cobrara una tarifa determinada de acuerdo con el precio normal. Llame a la linea de atencién posventa para obtener
informacion detallada sobre la politica del servicio posventa y los servicios de reparacién. También puede consultar esta
politica en la Guia de operacién de PUDU MT1.
Correo electrénico: techservice@pudutech.com
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Hak Cipta © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta dilindungi undang-undang.

Tidak ada organisasi atau perseorangan yang boleh meniru, menyalin, mentranskripsikan, atau menerjemahkan konten
panduan pengguna ini, sebagian atau seluruhnya, tanpa persetujuan tertulis dari Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.,
atau mendistribusikan panduan pengguna ini untuk mendapatkan keuntungan dengan cara apa pun (secara elektronik
atau melalui fotokopi, perekaman, dll.). Spesifikasi produk dan informasi yang diberikan dalam panduan pengguna ini
hanya sebagai referensi dan dapat berubah tanpa pemberitahuan lebih lanjut. Kecuali ditentukan lain, panduan pengguna
ini hanya dimaksudkan sebagai petunjuk penggunaan, dan tidak ada pernyataan yang dapat dianggap sebagai jaminan

dalam bentuk apa pun.
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1. Petunjuk Keselamatan
1.1 Petunjuk untuk Listrik

+ Jangan mengisi dayarobotAnda menggunakan pengisi daya yang tidak asli. Jika pengisi daya rusak, segera ganti.

« Isi penuh daya baterai hingga 100% sebelum digunakan untuk pertama kali.

+ Untuk memaksimalkan efisiensi dan masa pakai baterai robot, selalu jaga level baterai di atas 10%.

+ Level baterai yang lebih rendah dari 10% berarti bahwa robot akan segera kehabisan daya dan harus diisi daya sesegera

mungkin.
« Jika level baterai lebih rendah dari 2%, baterai akan berada dalam mode proteksi. Dalam kondisi ini, robot tidak akan mampu
melaksanakan tugas dan harus diisi dayanya sebelum dapat digunakan lagi.

« Jika mesin tidak digunakan dalam waktu yang lama, putar sakelar tombol daya ke posisi "off".
« Jika mesin tidak digunakan dalam waktu lama, isi dayanya hingga penuh sebelum menggunakannya lagi.

1.2 Petunjuk Penggunaan

*Robotpembersihotomatisyangberoda ini hanya dapat digunakan di dalam ruangan pada permukaan yang datar. Jangan
menggunakannya di luar ruangan pada tanah kasar atau tidak beraspal.

« Jangan gunakan robot pada suhu di atas 40 °C (104°F) atau di bawah 0 °C (32 °F).

« Jika robot secara tidak sengaja mengalami salah posisi karena ada halangan atau alasan lainnya, segera hentikan tugas, lalu
dorong robot ke rute yang benar sebelum melanjutkan tugas.

« Jangan menarik robot saat robot sedang beroperasi. Jika Anda perlu mendorong atau memindahkan robot, ketuk layar agar
robot berhenti terlebih dahulu.

« Jangan mendorong robot ke belakang saat robot sedang menyala.

+ Jangan menghalangi sensor robot. Jika tidak, robot mungkin tidak dapat bergerak dengan benar atau tersesat.

+ Jangan menepuk perangkat ataupun menekan atau mengetuk layar dengan keras karena dapat menyebabkan kerusakan.

« Jangan gunakan robot untuk membawa barang. Jangan meletakkan kompor dengan api yang menyala atau benda padat, gas,

atau cair yang mudah terbakar di atas robot.

« Jangan mengubah pengaturan saat robot sedang bergerak. Selalu ketuk pada layar untuk menjeda robot sebelum melanjutkan
operasi apa pun.

+ Jangan membersihkan atau melakukan tindakan pemeliharaan saat robot sedang menyala.

« Kabel di lantai harus disingkirkan terlebih dahulu agar tidak terseret robot.

» Demi pengoperasian yang aman, kecepatan maksimum yang disarankan adalah 1,2 m/dtk (3,94 kaki/dtk.

+ Meskipun robot ini memiliki fitur untuk menghindari rintangan secara otomatis, tetapi titik buta mungkin saja masih ada. Oleh

karena itu, tiba-tiba menghalangi robot agar tidak bergerak dalam kecepatan tinggi dapat menyebabkan kecelakaan.
« Saat mengangkut robot, pastikan sampah di tempat sampah telah dikosongkan. Dilarang keras memiringkan robot selama
pengangkutan. Jika tidak, bodi robot dapat rusak.

1.3 Petunjuk untuk Lingkungan

+Janganmenggunakanataumengisidayarobotdi lingkungan dengan suhu/tekanan tinggi, area dengan bahaya kebakaran
atau ledakan, atau skenario berbahaya lainnya untuk menghindari cedera diri atau kerusakan robot.

* Jangan membuang robot atau aksesorinya sebagai sampah rumah tangga. Selalu buang robot dan aksesorinya sesuai dengan
undang-undang dan peraturan setempat, dan daur ulang jika memungkinkan.

* Robot ini dirancang untuk digunakan pada permukaan datar dan tidak cocok untuk digunakan di lingkungan dengan anak
tangga atau kemiringan yang curam, atau terlalu sempit.

« Tidak disarankan untuk menggunakan robot pada permukaan yang sangat berminyak atau permukaan yang terdapat
genangan air.

« Singkirkan kabel atau benda lain di lantai untuk mencegah robot tersandung atau terjerat.

« Jikamenggunakan produk ini di permukaan dengan tonjolan yang jelas (seperti ambang pintu dan stopkontak di lantai),
pastikan tinggi tonjolan tersebut tidak lebih dari 20 mm.

« Lebar jalur minum adalah 75 cm (29,53 inci). Lebar lebih dari 85 cm (33,46 inci) lebih disarankan agar robot dapat bergerak
melalui lintasan panjang dengan mudah.

+ Kemiringan maksimum yang memungkinkan robot dapat bergerak adalah 8° (kondisi tanpa pembersihan). Untuk mencegah

risiko yang disebabkan karena tergelincir ke belakang, robot tidak boleh berhenti saat bergerak di permukaan yang miring.

* Robot hanya mendukung pembersihan pada permukaan datar (dalam kondisi pembersihan). Jangan gunakan robot untuk
melakukan pembersihan pada kemiringan yang terlihat dengan mata telanjang (> 3°).

* Rel atau struktur pengaman lainnya harus dipasang di tepian anak tangga, pintu masuk ke bidang yang menurun, dan
tempat-tempat lain di mana robot bisa jatuh.
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2. Komponen Produk

2.1 Ikhtisar

PUDUMT1 adalah robot penyapu profesional yang dirancang untuk lingkungan berskala besar. Mendukung pengisian daya

otomatis. Keunggulan utama produk ini adalah kemampuannya untuk memenuhi kebutuhan pembersihan di berbagai

permukaan lantai keras. Lingkungan penggunaan umumnya, meliputi gudang, pabrik, toko bahan bangunan, bandara, dan

stasiun yang banyak terdapat sampah. Tidak hanya mengurangi biaya dan meningkatkan efisiensi bagi klien, tetapi juga

meningkatkan kebersihan lingkungan secara keseluruhan.

2.2 Daftar Kemasan

Robot x 1, Pengisi Dayax 1,Sikat Samping x 2, Sikat Sapu x 1, Panduan Pengguna PUDU MT1 x 1, Sertifikat Kepatuhan x 1,

Penanda Posisi x 1, Tiang Bendera Penanda x 1

2.3 Tampilan dan Komponen

&0 GE®

€6

Tampilan depan

Aksesori

66

(1] Handel
Layar LCD
Tombol daya
Tombol berhenti darurat
Pelindung layar
Lidar

@ Kamera VSLAM

. Kamera RGB

Q RGBD
Kamera RGB
Sensor laser
Lampu tambahan

Pelat elektrode pengisian

® daya

Sensor laser
Handel pembuang kotoran
RGBD

7] Penutup port pengisian
daya

M Roda universal

[l Roda penggerak
Sikat sapu

Sikat samping

 Filter udara
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2.4 Spesifikasi Teknis

Fitur
Mode!

’ Deskripsi
Y

"~ Tegangan pengoperastan

DC25V=-29,2V

Inputdaya

ACTOO V=220V, 507601

Mk Pxv

Outrto
Output-aaya

Kapasitas baterai

20 20-A
Maks 297220/

45 Ah

.

Sekitar 3

Waktu operasi

4 jam hingga 8 jam

Kemampuan pembersihan

Sobekan kertas, lapisan plastik, dIl.

Berat Sekitar 65 kg
Dimensi robot (PXLxT) 84%60%49 cm S¢kdas31431RO inci
Bahan penutup PCHABS

Spesifikasi layar

Layar LCD 10,1 inci

Metode navigasi

Pemosisian lidar terintegrasi dan SLAM visual

Ketepatarjetajatr

0,2 m/dtk-1,2 m/dtk
(Dapat disesuaikan)

0,66 kaki/dtk-3,94 kaki/dtk
(Dapat disesuaikan)

Kebisingan kerja

7506

Lebar jalur minimum

=TS
7o Cm

20

29,5 inci

Ketinggian maksimum yang
dapat dilalui
Sudut pendakian maksimum

0,8 inci

. Celah maksimum yang dapat

8°

dilalui
Lebar Saat Pembersihan (dengan

30 mm

1,18 inci

Sikat samping)
Kapasitas tempat sampah

Sekitar 70 cm

Sekitar 27,6 inci

Ststemoperast

35L

1,2 kaki®

Koruntkast

Android

. i C ol
astSetuter

Mode pengoperasian

Mendukung 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora, atau 2.4G (opsional)

Didukung

Pengisian daya otomatis .
~Manuat/Otomatis

Lingkungan kerja .

(eh oot el MT4
g-(eengan-stastan-pengistan-aaya-ivk-ty

Suhu: 0 °C-40 °C;
Kelembapan: < 90% RH

Suhu: 32 °F-104 °F;
Kelembapan: < 90% RH

Lingkungan penyimpanan

SUunur-ZU "C=/70"C)
Kelembapan: < 90% RH
<2.000 m

SUnur-4"r=150 'F,
Kelembapan: < 90% RH
<6.561,7 kaki

Ketinggian pengoperasian

Cakupan aplikasi

biasa, ubin keramik, dll.

Tanah beraspal terbuat dari beton poles, resin epoksi, karet, batu bata

Tingkat IP

IPX3

(*Daya tahan baterai setiap mode pembersihan dihitung berdasarkan pengaturan gigi standar, dengan baterai mulai dari

100% dan berakhir pada 10%.)
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3. Menggunakan Produk

3.1 Petunjuk untuk Tombol
Menyala:
Tekan dan tahan tombol daya selama sekitar 12 detik, maka strip lampu LED bawah akan berwarna biru.

Mati:
Tekan dan tahan tombol daya selama sekitar 12 detik hingga layar mati, yang menandakan bahwa robot berhasil
dimatikan.

Jeda:

Ketuk layar untuk menjeda robot yang berfungsi. Ketuk sekali lagi untuk melanjutkan pengoperasian.

Penghentian darurat:

Dalam keadaan darurat, tekan sakelar penghentian darurat untuk menghentikan robot yang sedang bekerja. Putar sakelar
penghentian darurat searah jarum jam, lalu lanjutkan pengoperasian sesuai dengan tips di layar.

3.2 Petunjuk untuk Handel
JikaAndaperlumendorongrobot,naikkan handel. Saat robot dalam keadaan diam atau bekerja secara otomatis, turunkan
handel.

Saat Anda perlu berinteraksi dengan layar, ada dua pilihan: Anda dapat membuka pelindung layar dan berinteraksi
langsung dengan layar, atau melepaskan layar dari robot dan mengoperasikannya dengan memegangnya di tangan Anda,
atau dengan menempelkannya ke handel.

* Handel robot dan layar dirancang agar dapat dilepas pasang.

68



4. Pemeliharaan dan Perawatan

1. Kegagalan menyalakan robot: Periksa level baterai. Isi daya baterai jika sudah habis.
2. Tidak dapat membersihkan sampah:
a. Tempat sampah penuh. Keluarkan tempat sampah dan bersihkan sebelum menyalakan ulang robot.

b. Periksa sikat. Jika sudah sangat aus, gantilah dengan unit sikat yang baru.

Komponen Pemeliharaan

Komponen | Interval Pemeriksaan | Metode Pemeliharaan

Roda penggerak dan Mingguan Bersihkan robot dengan kain katun bersih.
roda tambahan

Sensorpenalibhatan-dan
PERT

: Mingguan jglembut dan kering gtau pembersih lensa untuk
fgar at sampah % [ E SN A A

dipasang kembali.

Setengah bulan Tarik handel pembuang kotoran beberapa kali di samping bodi

robot

Filter Udara Setengah bulan

5. Layanan purnajual

Shenzhen Pudu Technology Co, Ltd menyediakan layanan garansi gratis dalam masa garansi efektif (masa garansi dapat
bervariasi untuk komponen yang berbeda). Biaya yang timbul dari layanan purnajual akan ditanggung oleh Pudu. Di luar
masa garansi atau dalam keadaan apa pun yang tidak ditanggung oleh garansi gratis, biaya tertentu akan dikenakan
sesuai dengan harga normal. Silakan hubungi hotline purnajual untuk kebijakan layanan purnajual dan layanan perbaikan
yang mendetail. Kebijakan ini juga dapat ditemukan dalam Panduan Pengoperasian PUDU MT1.

Email: techservice@pudutech.com
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati. Nessuna organizzazione o individuo puo imitare,
copiare, trascrivere o tradurre i contenuti di questo manuale dell'uten- te, in parte o per intero, senza il consenso scritto
esplicito di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., o distribuire questo manuale dell'utente a scopo di lucro in qualsiasi modo
(elettronicamente o tramite fotocopiatura, registrazione, ecc.). Le specifiche del prodotto e le informazioni fornite nel presente
manuale dell'utente hanno solo scopo di riferimento e sono soggette a variazione senza ulteriore preavviso. Salvo diversa
indicazione, questo manuale utente e destinato unicamente a fornire istruzioni per I'utilizzo, e nessuna affermazione in esso
contenuta dovra essere considerata come una garanzia di qualsiasi tipo.
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1. Istruzioni per la sicurezza

1.1 Istruzioni per I'elettricita

« Non ricaricareilrobotutilizzando caricatori non originali. Se il caricabatterie & danneggiato, sostituirlo immediatamente.

« Caricare completamente la batteria al 100% prima del primo utilizzo.

* Per massimizzare I'efficienza e la durata della batteria del robot, mantenere sempre il livello di carica della batteria al di sopra
del 10%.

« Un livello di carica della batteria inferiore al 10% significa che il robot sta per finire I'energia e deve essere ricaricato prima
possibile.

« Un livello di carica della batteria inferiore al 2% significa che la batteria & sotto protezione. In questo caso il robot non sara in
grado di eseguire delle attivita e dovra essere ricaricato prima di poter essere di nuovo utilizzato.

« Se la macchina non viene utilizzata per un lungo periodo di tempo, girare l'interruttore a chiave di alimentazione nella
posizione "off".

+ Se la macchina non é stata utilizzata per un lungo periodo, ricaricarla completamente prima di utilizzarla nuovamente.

1.2 Istruzioni per l'uso

* Questorobot auto-pulente su ruote pud essere utilizzato solo al chiuso su superfici piane. Non utilizzarlo all'aperto, su terreni
accidentati o non asfaltati.

« Non utilizzare il robot a temperature superiori a 40 °C (104 °F) o inferiori a 0 °C (32 °F).

« Se il robot raggiunge accidentalmente una posizione non corretta, a causa di un blocco o di altre ragioni, sospendere
immediatamente 'attivita e spingere il robot sul percorso corretto prima di riprendere ['attivita.

» Non spingere il robot mentre € in funzione. Qualora sia necessario spingere o spostare il robot, toccare prima lo schermo per
arrestarlo.

«» Non spingere il robot all'indietro quando & acceso.

+ Non bloccare il sensore del robot. In caso contrario, il robot potrebbe non muoversi in modo corretto o perdere I'orientamento.

+ Non colpire il dispositivo né premere o toccare con forza sullo schermo, per evitare possibili danni.

« Non utilizzare il robot per trasportare merci. Non disporre su di esso fornelli a fiamma libera, né solidi, gas o liquidi
infiammabili.

» Non modificare le impostazioni mentre il robot & in movimento. Toccare sempre lo schermo per mettere in pausa il robot prima
di procedere con qualsiasi operazione.

+ Non pulire né manutenere il robot mentre & acceso.

« Eventuali cavi presenti sul pavimento devono essere preventivamente rimossi per evitare che il robot li trascini.

« Per un utilizzo sicuro si raccomanda una velocita massima di 1,2 m/s (3,94 ft/s).

» Anche se il robot e dotato di una funzionalita di aggiramento automatico degli ostacoli, possono esistere angoli ciechi.
Pertanto, impedire bruscamente al robot di muoversi ad alta velocita puo causare incidenti.

« Durante il trasporto del robot, assicurarsi che il cestino della polvere sia svuotato. E severamente proibito inclinare il robot
durante il trasporto, altrimenti il corpo potrebbe essere danneggiato.

1.3 Istruzioni per I'ambiente
*Non utilizzare o ricaricare il robot in un ambiente ad alta temperatura/pressione, in zone a rischio di incendio o esplosione o in

altri ambienti pericolosi, per evitare lesioni personali o danni al robot.

+ Non smaltire il robot o i suoi accessori come rifiuti domestici. Smaltire sempre il robot e i suoi accessori secondo le leggi e le
normative locali e riciclarli ove possibile.

+ Questo robot é progettato per essere utilizzato su superfici piane e non & adatto per |'uso in ambienti con gradini o pendenze
elevate o troppo compatte.

« Si consiglia di non utilizzare il robot su superfici molto unte o con acqua stagnante.

» Rimuovere dal pavimento cavi o altri oggetti per evitare che il robot ne finisca impigliato.

» Quando si utilizza questo prodotto su terreni con sporgenze evidenti (come soglie e prese a pavimento), assicurarsi che I'altezza
delle sporgenze non sia superiore a 20 mm.

+ La larghezza minima del percorso & 75 cm (29,53 pollici). E consigliabile una larghezza maggiore di 85 cm (33,46 pollici) per
consentire al robot di muoversi agevolmente attraverso un lungo percorso.

+ La pendenza massima percorribile dal robot & di 8° (in stato non di pulizia). Per evitare eventuali rischi causati da scivolamento
all'indietro, il robot non deve essere fermato durante lo spostamento lungo una pendenza.

« Il robot supporta solo la pulizia su superfici piane (in stato di pulizia): non utilizzare il robot per la pulizia su pendenze visibili ad
occhio nudo (> 3°).

« Ai lati di eventuali scale, all'inizio di un tratto in discesa e in altre posizioni dove il robot potrebbe cadere occorre predisporre dei
mancorrenti o altre strutture di protezione.
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2. Componenti del prodotto

2.1 Panoramica

PUDUMT1 e unrobotprofessionale per spazzamento, progettato per ambienti di grandi dimensioni. Supporta la ricarica

autonoma. Il vantaggio principale di questo prodotto & la sua capacita di soddisfare le esigenze di pulizia di diverse superfici di

pavimenti duri. I suoi tipici ambienti di applicazione includono magazzini, fabbriche, centri di bricolage, aeroporti e stazioni

dove e presente una grande quantita di rifiuti. Non solo riduce i costi e migliora I'efficienza per i clienti, ma migliora anche la
pulizia generale dell'ambiente.

2.2 Contenuto della confezione
Robot x1, Caricabatterie x 1, Spazzolelaterali x 2, Spazzola per spazzamento x 1, Manuale utente PUDU MT1 x 1, Certificato di
conformita x 1, Indicatore di posizionamento x 1, Asta di segnalazione x 1

2.3 Aspetto e componenti

Vista frontale

€0 EE®

€6

Accessori
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Pulsante di accensione

- Interruttore arresto di
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B Protezione dello schermo
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@ RGBD
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Luce supplementare
Piastra elettrodo di ricarica
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2.4 Specifiche tecniche

Funzionalita Descrizione

Modello MTBCO

rensione dr eserczio 5-27,Z2 VLU

P . 106240 VEA-EO/60-H
Potenza in ingresso 100 - 240 VCA, 50/60 Hz

Potenza inuscita

Massima: 292\, 20 A

Capacita della batteria 45 Ah
Tempo di carica Circa 3 ore
Autonomia 4-8 ore

Capacita di pulizia

Frammenti di carta, pellicola di plastica, ecc.

Peso

Dimensione del robot

Circa 65 kg Circa 143 libbre

{CunghezzaxLarghezzaxAltezza)
Materiale dell'involucro

84*60*49 cm 31,5%23,6%19,3 pollici

Specifrche-getto-schermo

Metodo.din.

PC+ABS

9

Velocita di crociera

Schermo LCD da 10,1 pomci

Rumore di lavoro

Posiziohamento integrato fidar € visivo SLAM

Minima larghezza di percorso

0,2 - 1,2 m/s (regolabile) 0,66 - 3,94 ft/s (regolabile)

Capacita del cestino della polvere

Massima altezza superabile <75dB
Massimo angolo di salita 75cm 29,5 pollici
Massimo spazio superabile 2umm 0,8 pollici
Larghezza di pulizia 8
(con-spazzole laterali)
L 30T —
1,18 pollici

Sistema operativo

Comunicazione

: 20
Erea~70em

Circa 27,6 pollici

App mobile

351 1,2 piedi®

Modalita operativa

Android

Ricarica automatica

Supporta 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora o 2.4G (opzionale)

Ambiente di lavoro

Supportata

Manuale/Automatica

Supportata (I complinazione con la stazione diTicarica MT D]

Temperatura: 0 °C - 40 °C;
Umidita: < 90% UR

Temperatura: 32 °F - 104 °F;
Umidita: < 90% UR

Ambiente di conservazione

remperatura:=20°C=70"°C
Umidita: < 90% UR
<2000m

remperatura=4°F=T158"°F;
Umidita: < 90% UR
< 6561,7 piedi

Altitudine operativa

Ambito di applicazione

Terreno pavimentato in cemento lucidato, resina epossidica, gomma,
mattoni normali, piastrelle di ceramica, ecc.

Grado di protezione IP

IPX3

(* La durata della batteria in ciascuna modalita di pulizia & calcolata in base all'impostazione standard, con la batteria che

parte dal 100% e finisce al 10%.)
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3. Utilizzo del prodotto

3.1 Istruzioni per i pulsanti

Accensione:

Premere e tenere premuto il pulsante di accensione per circa 12 secondi: la striscia luminosa a LED in basso si illuminera in
blu.

Spegnimento:

Premere e tenere premuto il pulsante di accensione per circa 12 secondi, fino a quando lo schermo si spegne indicando
che il robot & stato spento correttamente.

Pausa:

Toccare lo schermo per mettere in pausa il robot. Toccare di nuovo per riprendere il funzionamento.

Arresto di emergenza:

In caso di emergenza, premere l'interruttore di arresto di emergenza per arrestare un robot in funzione. Ruotare
l'interruttore di arresto di emergenza in senso orario e riprendere il funzionamento secondo i suggerimenti riportati a

video.

3.2 Istruzioni per la maniglia
Sollevarelamanigliaquandosidesideraspingere il robot. Abbassare la maniglia quando il robot ¢ inattivo o funziona
automaticamente.

Vi sono due possibilita per interagire con lo schermo: aprire la protezione dello schermo e interagire direttamente con lo
schermo oppure staccare lo schermo dal robot e azionarlo tenendolo tra le mani o agganciandolo alla maniglia.

* La maniglia e lo schermo del robot sono progettati per esserestaccabili.
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4. Manutenzione e cura

1. Il sistema non si avvia: Controllare il livello della batteria. Caricare la batteria se & esaurita.
2. Impossibile pulire la spazzatura:

a. Il cestino della polvere & pieno. Rimuovere il cestino della polvere e pulirlo prima di riavviare il robot.
b. Controllare la spazzola. Se € molto consumata, sostituirla con un nuovo gruppo spazzola.

Componenti di manutenzione

Componenti Intervallo di ispezione Metodo di manutenzione

Ruote motrici e ruote Ogni settimana Pulire la superficie con un panno pulito.

ausiliarie

S s Lidae

Ogni settimana Utilizzare un panno morbido e asciutto o un detergente per

lenti per la pulizia
Bimpipess

Cestino della polvere Meta mese riporlo.
Tirare ripetutamente la maniglia di rimozione della polvere sul
lato-deal rp dalrobot

Filtro dell'aria Meta mese

5. Assistenza post-vendita

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd fornisce un servizio di garanzia gratuito entro il periodo di garanzia efficace (il periodo
di garanzia pu0 essere diverso per i componenti diversi). I costi sostenuti per il servizio post-vendita saranno a carico di
Pudu. Trascorso il periodo di garanzia o in qualunque circostanza non coperta dalla garanzia gratuita, verra addebitato

un certo costo in base al normale prezzo. Chiamare la hotline post-vendita per informazioni dettagliate sulla politica del
servizio post-vendita e sui servizi di riparazione. La politica € anche disponibile nella Guida all'uso di PUDU MT1.

E-mail: techservice@pudutech.com

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni su smaltimento e riciclaggio

|

La direttiva sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE) mira a ridurre al minimo I'impatto dei prodotti
elettrici ed elettronici sull'ambiente, aumentando il riutilizzo e il riciclo e riducendo la quantita di RAEE destinati

alla discarica. Il simbolo su questo prodotto o sulla sua confezione indica che questo prodotto deve essere smaltito
separatamente dai normali rifiuti domestici al termine del suo ciclo di vita. E responsabilita del cliente smaltire le
apparecchiature elettroniche presso i centri di riciclo al fine di preservare le risorse naturali. Ogni paese deve avere i propri
centri di raccolta per il riciclo delle apparecchiature elettriche ed elettroniche. Per informazioni sull'area di raccolta per

il riciclo, contattare l'autorita competente per la gestione dei rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche, I'ufficio
comunale locale o il servizio di smaltimento dei rifiuti domestici.

Prima di immettere apparecchiature elettriche ed elettroniche (AEE) nel flusso di raccolta dei rifiuti o negli impianti di
raccolta dei rifiuti, I'utente finale di apparecchiature contenenti batterie e/o accumulatori deve rimuovere tali batterie e
accumulatori per la raccolta differenziata.
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6.2 Dichiarazione di conformita della Federal Communications Commission
Leseguentiinformazioni si applicanoaPudu Robotics.

Questa apparecchiatura é stata collaudata e trovata conforme ai limiti per un dispositivo digitale di Classe B, secondo la
Parte 15 delle regole FCC. Tali limiti sono definiti per garantire una ragionevole protezione nei confronti di interferenze
pericolose in una installazione residenziale. Questa apparecchiatura genera, utilizza e pud irradiare energia a radiofrequenza
e, se non installata secondo le istruzioni, potrebbe causare interferenze pericolose alle comunicazioni radio. Tuttavia,
non vi & garanzia che non si verifichino interferenze in una particolare installazione. Se questa apparecchiatura dovesse
causare interferenze dannose alla ricezione radio o televisiva, che possono essere determinate spegnendo e accendendo
I'apparecchiatura, si consiglia di cercare di correggere le interferenze utilizzando una o piu delle seguenti misure:

+ Riorientare o spostare I'antenna ricevente.

* Aumentare la distanza tra I'apparecchiatura e il ricevitore.

« Collegare I'apparecchiatura a una presa su un circuito diverso da quello a cui € collegato il ricevitore.

+ Consultare il rivenditore o un tecnico radio/TV esperto per avere aiuto.

Questo dispositivo & conforme alla Parte 15 delle regole FCC. L'uso & soggetto alle seguenti due condizioni:

* Questo dispositivo non puo causare interferenze dannose.

* Questo dispositivo deve accettare qualsiasi interferenza ricevuta, comprese le interferenze che possono causare un

funzionamento indesiderato.

6.3 Dichiarazione di conformita di Industry Canada
QuestodispositivoéconformeallostandardRSSesentedalicenzadilndustry Canada. L'uso € soggetto alle seguenti due
condizioni:

+ Questo dispositivo non puo causare interferenze.

+ Questo dispositivo deve accettare qualsiasi interferenza, comprese le interferenze che possono causare un

funzionamento indesiderato del dispositivo.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :
+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

« L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en compromettre le

fonctionnement.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle rechten voorbehouden.

Geen enkele organisatie of individu mag de inhoud van deze gebruikershandleiding geheel of gedeeltelijk imiteren,
kopiéren, overschrijven of vertalen, zonder de uitdrukkelijke schriftelijke toestemming van Shenzhen Pudu Technology Co.
Ltd., of deze gebruikershandleiding op enigerlei wijze verspreiden met een winstoogmerk (elektronisch of via fotokopieén,
opnames, enz.). De productspecificaties en informatie in deze gebruikershandleiding dienen uitsluitend ter referentie en
kunnen zonder verdere voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd. Tenzij anders vermeld, is deze gebruikershandlei-
ding uitsluitend bedoeld als gebruiksaanwijzing, en mag geen enkele verklaring worden beschouwd als een garantie van
welke aard dan ook.
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1. Veiligheidsinstructies

1.1 Instructies m.b.t. elektriciteit

+ Laad uw robotniet op met niet-originele opladers. Vervang de oplader onmiddellijk als deze is beschadigd.

+ Laad de accu voor het eerste gebruik op tot 100%.

« Zorg er voor een maximale efficiéntie en levensduur van de robotaccu voor dat het accuniveau boven de 10% blijft.

+ Als het accuniveau onder de 10% komt, moet de accu zo snel mogelijk worden opgeladen om te voorkomen dat de robot

vanzelf uitschakelt.

« Een accuspanning van minder dan 2% betekent dat de accu wordt beschermd. In dit geval kan de robot geen taken uitvoeren
en moet deze worden opgeladen voordat deze opnieuw kan worden gebruikt.

« Als de machine langere tijd niet zal worden gebruikt, zet u de sleutelschakelaar in de stand "uit".

« Als het apparaat gedurende een langere tijd niet is gebruikt, laadt u het volledig op voordat u het opnieuw gebruikt.

1.2 Gebruiksaanwijzing

« Dezezelfreinigende robot op wielen mag alleen binnen en op een vlakke ondergrond worden gebruikt. Gebruik deze niet
buitenshuis op een oneffen ondergrond of onverharde ondergrond.

* Gebruik de robot niet bij een temperatuur boven de 40 °C (104 °F) of lager dan 0°C (32 °F).

+ Als de robot per ongeluk in een onjuiste positie terechtkomt vanwege een blokkering of om andere redenen, schort u de taak
meteen op en duwt u de robot naar de juiste route voordat de taak wordt hervat.

« Trek niet aan de robot als deze in werking is. Als u de robot wilt voortduwen of verplaatsen, moet u deze eerst stilzetten door
op het scherm te tikken.

» Duw de robot wanneer deze is ingeschakeld niet in achterwaartse richting.

« Blokkeer de robotsensor niet. De robot kan zich anders niet meer goed voortbewegen of de weg vinden.

« Sla niet op de robot en druk of tik ook niet te hard op het scherm; dat kan tot schade leiden.

* Gebruik de robot niet om goederen te vervoeren. Plaats er geen kookplaat op met open vuur of ontvlambare vaste,
gasvormige of vloeibare substanties.

* Wijzig de instellingen niet wanneer de robot in beweging is. Tik altijd op het scherm om de robot te pauzeren voordat u een
volgende opdracht laat uitvoeren.

« Reinig een ingeschakelde robot niet en pleeg er geen onderhoud aan.

« Snoeren die de vloer raken, moeten voor gebruik worden opgeborgen om te voorkomen dat deze door de robot worden
meegesleept.

« Voor een veilig gebruik wordt een snelheid van maximaal 1,2 m/s (3,94 ft/s) aanbevolen.

+ Ook al is de robot voorzien van een functie voor het automatisch ontwijken van obstakels, er blijven mogelijke dode hoeken

bestaan. Als u de robot abrupt blokkeert en verhindert dat deze met hoge snelheid verder kan gaan, kunnen er ongelukken

ontstaan.

« Zorg ervoor dat de stofbak leeg is wanneer u de robot vervoert. Het is ten strengste verboden de robot tijdens het transport te

kantelen, anders kan de behuizing beschadigd raken.

1.3 Instructies voor de omgeving

* Gebruik de robot nietenlaad de robot nietop ineen omgeving met verhoogde temperatuur/druk, een omgeving met
brand- of explosiegevaar of een andere gevaarlijke omgeving om persoonlijk letsel en schade aan de robot te voorkomen.

« Voer de robot en de accessoires van de robot niet af als huishoudelijk afval. Voer de robot en de accessoires van de robot altijd
af in overeenstemming met lokale wet- en regelgeving en recycle waar mogelijk.

« Deze robot is bedoeld voor gebruik op een vlakke ondergrond en is niet geschikt voor gebruik in omgevingen met treden of
steile hellingen of in een te krappe ruimte.

+ Het wordt afgeraden om de robot te gebruiken op zeer vette oppervlakken of opperviakken met stilstaand water.

* Leg snoeren en andere voorwerpen op de grond weg om te voorkomen dat de robot omvalt of hierin verstrikt raakt.

« Wanneer u dit product op de grond gebruikt met duidelijke uitstekende delen (zoals drempels en vloeraansluitingen), zorgt u
ervoor dat de hoogte van de uitstekende delen niet meer dan 20 mm bedraagt.

+ De minimale doorgangsbreedte bedraagt 75 cm (29,53 inch). De robot heeft een breedte van meer dan 85 cm (33,46 inch)
nodig om soepel door een lange gang te bewegen.

« De robot kan een helling van maximaal 8° aan (zonder reiniging). Om te voorkomen dat de robot achterwaarts wegglijdt, mag
de robot niet worden stilgezet wanneer deze op een helling rijdt.

« De robot kan uitsluitend reinigen op vlakke ondergronden (in reinigingsstand); gebruik de robot niet voor reiniging op
hellingen die zichtbaar zijn met het blote oog (> 3°).

« Bij trapgaten, aan het begin van een aflopende helling en op andere plekken waar de robot kan omvallen, moeten relingen of
andere beschermende structuren worden aangebracht.
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2. Productonderdelen

2.1 Overzicht

DePUDUMT1iseen professionele veegrobot die is ontworpen voor grootschalige omgevingen. Deze robot is geschikt voor
autonoom opladen. Het belangrijkste voordeel van dit product is dat het voldoet aan de reinigingsbehoeften van verschillende
harde vloeroppervlakken. Typische toepassingsgebieden zijn onder meer magazijnen, fabrieken, doe-het-zelfzaken,
luchthavens en stations waar veel afval aanwezig is. Als klant profiteert u niet alleen van lagere kosten en een grotere
efficiéntie, de robot geeft de hele omgeving een nettere uitstraling.

2.2 Paklijst
Robot x1,0plader x 1, Zijborstels x 2, Bezem x 1, PUDU MT1 Gebruikershandleiding x 1, Conformiteitscertificaat x 1,
Positioneringsmarkering x 1, Waarschuwingsvlaggenmast x 1

2.3 Uiterlijk en onderdelen

o - =
/’ (1] Handgreep

Lcd-scherm
Aan/uit-knop

Noodstopschakelaar

Schermhoes
L Lidar
‘ VSLAM-camera
@ RGB-camera

@ RGBD
RGB-camera

Lasersensor

Achteraanzicht Extra verlichting

Elektrodeplaat voor

® opladen
Lasersensor

Handgreep stofbak
RGBD
Klep laadpoort

Universeel wiel
Aandrijfwiel
Veger

" Borstel zijkant

i . . Pl | uchtfilter
Vooraanzicht Zijaanzicht

|

Accessoires
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2.4 Technische specificaties

Kenmerken

Uitgangsvermogen

3V=29,2VDC

Accucapacitert

4 NP A O A CE A Ot

Maximaali292 V. 20 A

Optaadtiiat bakeld
praaatierinsenaxeretdtt

Reinigingsopties.

45 Ah

Gewicht

Ongeveer 3 uur

Afmetingen robot (LxBxH)

4utot8u

Materiaal behuizing

Papiersnippers, plasticfolie, etc.

Schermspecificaties

Ongeveer 65 kg

Navigatiemethode

84*60*49 cm

ongeyeas+143Read

Kruissnelheid

PCFABS

Geluidsniveau

Geintegreerde | iDAR en visiiele SI AM-pasitionering

VIif. doorgangsbreedte

Max_overrijdbare hoagte

Max. klimhoek

Max. overrijdbare breedte

0,2 m/s - 1,2 m/s (instelbaar)

0,66 ft/s - 3,94 ft/s (instelbaar)

Reinigingsbreedte (met borstels

<75dB

| Bedieningsmodus _ Automatisch

aan zijkant) 75cm 29,5 inch
Inhotrd-stofbak 20mm 0.8inch
Bactuki "
973 o
Communicatie Mabiele apn 25
P 36-mm -
1,18 inch

QOngeveer70.cm

opladen Werkomgeving

Ongeveer 27,6 inch

351

1.2fe

Android

Ondersteunt 4G, wifi, Bluetooth, Lora of 2,4 G (optioneel)

Ondersteund

Handmatig/autom.

ondersteu d( combinatie met ™ -laadstation)

Temperatuur: 0 °C- 40 °C
Vochtigheid: < 90% RV

Temperatuur: 32 °F - 104 °F;
Vochtigheid: < 90% RV

remperatuaur-20°C-=70"°C;

Temperataur-4°F="158"°F,

Opslag L .
Vochtigheid: < 90% RV Vochtigheid: < 90% RV
<2000 m <6561,7 ft

Bedrijfshoogte

Toepassing Verharde ondergrond van gepolijst beton, epoxyhars, rubber, gewone
bakstenen, keramische tegels enz.

IP-klasse 1PX3

(*De accuduur van elke reinigingsmodus wordt berekend op basis van de instelling met standaarduitrusting, met een accu

die begint op 100% en eindigt op 10%.)
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3. Gebruik van het product

3.1 Instructies voor knoppen
Inschakelen:

Houd de aan/uit-knop ca. 12 seconden ingedrukt. De onderste ledverlichtingsstrook wordt dan blauw.
Uitschakelen:

Houd de aan-uitknop ca. 12 seconden ingedrukt tot het scherm uitgaat; dit geeft aan dat de robot met succes is
uitgeschakeld.

Pauzeren:

Tik op het scherm om een robot in werking te laten pauzeren. Tik opnieuw om de werking te hervatten.

Noodstop:

In een noodgeval drukt u op de noodstopschakelaar om een robot in werking te stoppen. Draai de noodstopschakelaar
rechtsom en hervat de werking volgens de aanwijzingen op het scherm.

3.2 Instructies voor handgreep
Tildehandgreepomhoogalsuderobotwiltvoortduwen. Wanneer de robot stilstaat of automatisch werkt, zet u de

handgreep omlaag.

Voor bediening via het scherm zijn er twee opties: u kunt de schermhoes open maken en uw acties direct op het scherm
uitvoeren, of u kunt het scherm van de robot losmaken en deze bedienen door het scherm in uw handen te houden of aan
de handgreep te bevestigen.

*De handgreep en het scherm van de robot zijn zo ontworpen dat ze afneembaar zijn.
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4. Onderhoud en verzorging

1. Probleem met starten: Controleer het accuniveau. Laad de accu op als deze leeg is.
2. Kan afval niet opruimen:

a. De stofbak zit vol. Verwijder de stofbak en maak deze schoon voordat u de robot opnieuw start.
b. Controleer de borstel. Als deze ernstig versleten is, vervangt u deze door een nieuwe borstelset.

Onderhoudscomponenten

Onderdelen | Keuringsinterval | Onderhoudsmethode

Aandrijfwielen en Wekelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.

hulpwielen

Zich A-DAR

Wekelijks Gebruik voor het schoonmaken een zachte, droge doek of

lensreiniger

Stofbak Twee keer per maand voordat u deze terugplaatst.
Trek herhaaldelijk aan de handgreep van de stofbak op de

H‘J/anf\ aR-derobot
Luchtfilter Twee keer per maand

5. Aftersales-service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd biedt een gratis garantie binnen de geldige garantieperiode (de garantieperiode

kan verschillend zijn voor verschillende onderdelen). De kosten die worden gemaakt voor de aftersales-service zijn voor
rekening van Pudu. Na de garantieperiode of bij omstandigheden die niet worden gedekt door de gratis garantie, worden
kosten in rekening gebracht volgens het normale tarief. Neem contact op met de aftersales-hotline voor meer informatie
over het beleid van de aftersales-service en reparatieservices. Het beleid is ook te vinden in de bedieningshandleiding voor
de PUDU MT1.

E-mail: techservice@pudutech.com
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Prawa autorskie © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.

Zadna osoba fizyczna ani prawna nie moze imitowac, kopiowac¢, przepisywac ani ttumaczy¢ tresci niniejszej instrukcji obstu-
gi - w catosci lub w czesci - bez jednoznacznej pisemnej zgody Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ani rozpowszechnia¢
niniejszej instrukcji obstugi w zaden sposéb w celach zarobkowych (ani elektronicznie, ani poprzez kserowanie, nagrywanie
itp. technikami). Specyfikacje produktu i informacje zawarte w niniejszej instrukcji obstugi maja charakter informacyjny

i moga ulec zmianie bez uprzedzenia. Jesli nie zaznaczono inaczej, niniejszy podrecznik uzytkownika jest przeznaczony
wytgcznie jako instrukcja uzytkowania i nie mozna go traktowac jako gwarancji jakiegokolwiek rodzaju.
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1. Instrukcja bezpieczenstwa
1.1 Instrukcja zasilania i tadowania elektrycznego

+ Niewolnotadowacrobota zapomocanieoryginalnychtadowarek.Jezelitadowarka ulegta uszkodzeniu, nalezy jg niezwtocznie
wymienic.

* Przed pierwszym uzyciem produktu nataduj jego akumulator do 100%.

+ Aby zmaksymalizowa¢ wydajnos¢ i zywotnos$¢ akumulatora robota, nie wolno dopusci¢, aby poziom natadowania zmalat do 10%
lub nizszej wartosci.

« Poziom natadowania akumulatora nizszy niz 10% oznacza, ze robot wkrétce sie wyczerpie i nalezy go jak najszybciej natadowac.

+ Poziom natadowania akumulatora ponizej 2% powoduje zadziatanie zabezpieczenia akumulatora. W takim przypadku robot nie
bedzie mégt wykonywac zadan i musi zosta¢ natadowany przed ponownym uzyciem.

« Jesli urzadzenie nie jest uzywane przez dtuzszy czas, obré¢ przetgcznik kluczykowy w potozenie wytgczone.

« Jedli urzadzenie nie byto uzywane przez dtuzszy czas, nalezy natadowac¢ akumulator do petna przed ponownym uzyciem.

1.2 Instrukcja uzytkowania

+Automatyczny samojezdny robot sprzatajgcy nadaje sie wytacznie do uzytku na podtozu ptaskim w pomieszczeniach
zamknigtych. Nie nalezy uzywac urzadzenia na zewnatrz, na nieréwnym lub nieutwardzonym terenie.

« Nie uzywac robota w temperaturze powyzej 40 stopni°C (104°F) lub ponizej 0°C (32°F).

« Jedli robot przypadkowo wejdzie w jakakolwiek nieprawidtowa pozycje z powodu blokady lub z innej przyczyny, nalezy
natychmiast wstrzymac zadanie i popchnac robota na wtasciwg trase przed kontynuowaniem zadania.

« Nie wolno ciggnac robota podczas pracy. Jesli konieczne jest popchnigcie lub przesuniecie robota, nalezy dotkna¢ ekranu, aby
najpierw zatrzymac urzadzenie.

« Nie wolno pchac robota do tytu, gdy wigczone jest zasilanie.

* Nie blokuj czujnika robota. W przeciwnym razie robot moze przesta¢ poruszac sie prawidtowo lub moze zgubi¢ droge.

« Nie wolno klepac¢ urzadzenia ani naciska¢ lub mocno dotykac ekranu, poniewaz moze to spowodowac uszkodzenia.

+ Nie uzywaj robota do przewozenia zadnych przedmiotéw. Nie wolno stawiac na robocie piecykéw z otwartym ptomieniem ani
zadnych fatwopalnych ciat statych, gazéw badz cieczy.

« Nie wolno zmienia¢ ustawien robota, gdy ten sie porusza. Zawsze dotknij ekranu robota, aby zawiesi¢ jego prace, zanim
przystapisz do jakichkolwiek operacji.

« Nie wolno czysci¢ ani konserwowac robota, gdy zasilanie jest wigczone.

« Nalezy usunac z podtogi wszelkie znajdujace sie na niej przewody, aby zapobiec ich ciggnieciu przez robota.

+ Ze wzgledu na bezpieczenstwo pracy robota, zaleca sig, aby jego predkos¢ jazdy nie przekraczata 1,2 m/s (3,94 ft/s).

* Robot jest wyposazony w funkcje automatycznego unikania przeszkéd, ale zasieg ich wykrywania moze mie¢ martwe strefy.
Dlatego nagte zablokowanie robotowi mozliwosci poruszania sie z duzg predkoscig moze spowodowac wypadek.

« Podczas transportu robota nalezy upewnic sie, ze kosz na $mieci zostat oprézniony. Bezwzglednie zabrania sie przechylania
robota podczas transportu - w przeciwnym razie moze doj$¢ do uszkodzenia obudowy.

1.3 Instrukcje dotyczace srodowiska

+ Aby zapobiecobrazeniom lub uszkodzeniu robota,nie uzywac ani nie tadowac robota w $rodowisku, w ktérym panuje wysoka
temperatura/ci$nienie ani w obszarach narazonych na pozar lub wybuch lub w innych niebezpiecznych miejscach.

« Nie wolno wyrzucac zuzytego robota ani jego akcesoriéw z odpadami gospodarstwa domowego. W miare mozliwosci zawsze
utylizowac robota i jego akcesoria zgodnie z lokalnymi prawami i przepisami, poddajac go recyklingowi.

* Robot jest przeznaczony do uzytku na powierzchniach ptaskich i nie nadaje sie do pracy na schodach ani znacznych
pochytosciach, ani tez w zbyt ciasnych miejscach.

+ Nie zaleca sie uzywania robota na powierzchniach silnie zattuszczonych lub ze stojgcg wodg.

* Nalezy usung¢ wszelkie przewody i inne przedmioty znajdujgce sie na podtodze, aby robot nie mégt o nie zaczepic ani ich
ciggnac.

+ Podczas korzystania z tego produktu na podtozu z widocznymi nieréwnosciami (np. progi w przejsciach, gniazda podtogowe
itp.) nalezy upewnic sie, ze wysoko$¢ wystajacych elementéw nie przekracza 20 mm.

+ Minimalna szeroko$¢ umozliwiajgca ruch wynosi 75 cm (29,53 cala). Aby robot mégt sie ptynnie porusza¢ w dtugich przejsciach,
wymagana jest szerokos$¢ wigksza niz 85 cm (33,46 cala).

+ Maksymalny dopuszczalny kat pochylenia podtoza podczas przejazdu robota wynosi 8° (podczas przejazdu bez sprzatania). Aby

nie dopusci¢ do niebezpieczenstwa od zeslizgiwania sie robota do tytu, robota nie nalezy zatrzymywac podczas poruszania sie

po pochytosci.

* Robot moze sprzatac wytacznie powierzchnie ptaskie (w trybie sprzatania) - nie wolno uzywac robota do sprzatania powierzchni
wyraznie nachylonych (> 3°).

+ Nalezy zamontowac szyny lub inne zabezpieczajgce elementy konstrukcyjne na krawedzi schodéw, przy wejsciach na Sciezki
nachylone w dét oraz w innych miejscach, w ktérych moze dojs$¢ do upadku robota.
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2. Elementy produktu

2.1 Oméwienie

PUDUMT1 toprofesjonalny robot sprzatajacy przeznaczony do pracy na duzych powierzchniach. Obstuguje autonomiczne
tadowanie. Podstawowg zaletg tego produktu jest jego zdolnos¢ do zaspokojenia potrzeb zwigzanych z czyszczeniem réznych
twardych powierzchni podtogowych. Typowe zastosowania obejmujg magazyny, fabryki, sklepy z artykutami gospodarstwa
domowego, lotniska i dworce, gdzie znajdujg sie duze ilosci $mieci. Nie tylko obniza koszty i zwieksza wydajnos¢ dla klientéw,
ale réwniez poprawia 0gélng czystos¢ sSrodowiska.

2.2 Kompletacja produktu
Robot x1, tadowarkax 1,szczotkaboczna x 2, szczotka do zamiatania x 1, instrukcja obstugi PUDU MT1 x 1, certyfikat
zgodnosci x 1, znacznik pozycjonujacy x 1, maszt ostrzegawczy x 1

2.3 Wyglad i czesci sktadowe

/fA == Uchwyt

Ekran LCD

gg Przycisk przetacznika
H zasilania
Wytgcznik awaryjny

Ochrona ekranu
e Uktad lidar
e Kamera VSLAM
L] Kamera RGB
@ rcBD
‘ Kamera RGB
Widok z tytu @ Czujnik laserowy
@ Swiatto dodatkowe
o Ptytka elektrody tadowania

® Czujnik laserowy
@ Uchwyt do usuwania pytu
RGBD

Ostona gniazda tadowania

Koto uniwersalne

Koto jezdne

Szczotka do zamiatania

Szczotka boczna

¢98ese

Filtr powietrza

Akcesoria
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2.4 Specyfikacja techniczna

Cechy

Viodel Napigcie robocze

‘ (0]]
MTBCO1

Zasitanie wejsciowe Zasitanie

DC2Z23V-292V

wyjscrowe

ACTO0 V=240V, 50760 HZ

A

Pojemmostakumutatora

| Czas tadowania

1 2092\ 20-A
MaKks: 2972V 204

45 Ah

Czas pracy

Okoto 3 godzin

Mozliwosci sprzatania

4 do 8 godz.

Ciezar

Strzepy papieru, folii plastikowe;j itp.

Wymiary robota

Okoto 65 kg

tdt—>=szer—=wys>)

Materiat obudowy

84*60*49 cm

Okoto 143 funty

Specyfikacje ekranu

31,5%23,6%19,3 cala

Metere ; i
Metotanawtgacit

Predkeséiazdv
A3 ) Y

PC+ABS

Hatas podczas pracy

Ekran LCD o przekatnej 10,1 cala

Min. szeroko$¢ przejscia

Whudowany tidar i wizuatne pozycjonowanie StAM

Maks. wysoko$¢ pokonywanej

0,2 m/s - 1,2 m/s (regulowana)

0,66 ft/s - 3,94 ft/s (regulowana)

przeszkoay <75dB
|_Maks, kat nachylenia
pokonywanego podtoza 75cm 29,5 cala
[~ MaKs. Szerokost pokonywanej 20 mm 0.8 cala
przerwy w podtozu
| Szeroko$¢ sprzatania
(ze szczotkami bocznymi) 8°
Pojemnos¢ pojemnika na kurz
System operacyjny 30 mm 1,18 cala
tacznos¢ Aplikacja mobilna
Tryb pracy Okoto 70 cm Okoto 27,6 cala
Automatyczne tadowanie
Srodowisko pracy 351 1.2f8
Android

Obsfuga 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora ub 2,4 G (opcjonalnie)

Obstugiwana

Reczny Fautomatyczny

Qbstugiwane (W polaczeniu ze stacig tadowania MT1)
g PO T

Temperatura: 0°C - 40°C;
Wilgotnos¢: < 90% wilgotnosci
wzglednej

Temperatura: 32°F - 104°F;
Wilgotnos$¢: < 90% wilgotnosci
wzglednej

Warunki przechowywania

Temperatura: -20°C - 70°C;
Wilgotnos¢: < 90% wilgotnosci
wzglednej

Temperatura: -4°F - 158°F;
Wilgotnos¢: < 90% wilgotnosci
wzglednej

Wysokos$¢ n.p.m. podczas pracy

2000m

656T,7 1t

Przeznaczenie - sprzatane
powierzchnie

Klasa nrhrnny izl

Podtoze utwardzone wykonane z polerowanego betonu, zywicy
epoksydowej, gumy, cegty, ptytek ceramicznych itp.

IFAS

(* Zywotno$¢ akumulatora w kazdym trybie czyszczenia jest obliczana na podstawie standardowego ustawienia biegu, przy

natadowaniu baterii od 100% do 10%.)
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3. Uzytkowanie produktu

3.1 Instrukcja obstugi przyciskéw

Wiaczaniezasilania:

Nalezy nacisng¢ i przytrzymac przycisk zasilania przez okoto 12 sekund, az dolny pasek Swietlny zaswieci sie na niebiesko.
Wylaczanie zasilania:

Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania przez okoto 12 sekund, az ekran wytgczy sie, co oznacza, ze robot wytgczyt sie.
Pauza:

Dotknij ekranu, aby wstrzymac prace robota. Dotknij ekranu ponownie, aby wznowi¢ prace.

Zatrzymanie awaryjne:

W razie wystgpienia sytuacji awaryjnej nacisng¢ wytgcznik awaryjny w celu zatrzymania pracy robota. Obré¢ wytgcznik

awaryjny w prawo, aby go odblokowa¢ i wznéw prace robota zgodnie ze wskazéwkami na ekranie.

3.2 Instrukcja obstugi uchwytu

Gdyzachodzipotrzebapopchnieciarobota,nalezy podnies¢ uchwyt. Gdy robot jest bezczynny lub pracuje automatycznie,

opus¢ uchwyt.

Gdy zajdzie potrzeba interakcji z ekranem, masz dwie mozliwosci: mozesz otworzy¢ ostone ekranu i bezposrednio wejs¢ w
interakcje z ekranem lub odtgczy¢ ekran od robota i obstugiwac go, trzymajac go w dtoniach lub mocujgc do uchwytu.

* Uchwyt robota i ekran sg zaprojektowane tak, aby mozna je byto odtgczyc.
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4. Konserwacja i pielegnacja

1. Nie mozna uruchomi¢ robota: Sprawdz poziom natadowania akumulatora. Nataduj akumulator, jesli jest wyczerpany.
2. Nie mozna wyczysci¢ Smieci:
a. Zbiornik na kurz jest petny. Wyjmij zbiornik na kurz odkurzacza i opréznij go, zanim ponownie uruchomisz robota.
b. Sprawdz szczotke. Jedli jest mocno zuzyta, wymien jg na nowa.

Elementy konserwacyjne

Czesci Czestotliwo$¢ przegladu Sposoéb konserwacji

Kota jezdne i kota Co tydzien Wytrzyj powierzchnie czystq $ciereczka.

pomocnicze

C. ||jr-\i| i i ]j idak

Co tydzien Do czyszczenia nalezy uzywac miekkiej, suchej Sciereczki lub
srodka do czyszczenia optyki.
Rosors H ia-$aieci
- . A T W PEZISROTIEN vj

Pojemnik na kurz Pot miesigca ponownym zatozeniem.
Kilkakrotnie pociggnij za uchwyt do usuwania kurzu znajdujacy
siez boku-korpusurobota-

Filtr powietrza P&t miesigca

5. Serwis posprzedazowy

W okresie gwarancyjnym firma Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd zapewnia bezptatny serwis gwarancyjny (moze réznic¢
sie zaleznie od poszczegdélnych komponentéw). Optaty naliczone w ramach serwisu posprzedazowego zostang pokryte
przez firme Pudu. Poza okresem gwarancyjnym lub w sytuacjach nieobjetych bezptatng gwarancja zostanie pobrana optata
zgodna ze standardowym cennikiem. Szczegdtowe informacje dotyczace polityki serwisu posprzedazowego i napraw
mozna uzyska¢, dzwonigc pod numer infolinii serwisu posprzedazowego. Regulamin mozna takze znalez¢ w podreczniku
obstugi PUDU MT1.

E-mail: techservice@pudutech.com

6. Informacje dotyczace zgodnosci
6.1 Informacje o utylizacji i recyklingu

I

Celem dyrektywy w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) jest zminimalizowanie wptywu
sprzetu elektronicznego i elektrycznego na srodowisko poprzez zwiekszenie stopnia ponownego wykorzystywania i
recyklingu zuzytego sprzetu oraz ograniczenie jego ilosci trafiajgcych na wysypiska. Symbol umieszczony na tym produkcie
lub jego opakowaniu oznacza, iz produkt nalezy po uptywie okresu zywotnosci zutylizowac¢ osobno, nie za$ ze zmieszanymi
odpadami gospodarstwa domowego. Nalezy pamietac, iz utylizacja sprzetu elektronicznego w zaktadach recyklingu

jest obowigzkiem uzytkownika - pomaga bowiem chroni¢ zasoby naturalne. Punkty zbiérki sprzetu elektronicznego i
elektrycznego przeznaczonego do recyklingu powinny sie znajdowac w kazdym kraju. Informacje na temat punktéw
zbiérki odpadéw mozna uzyskac we wiasciwych urzedach odpowiedzialnych za gospodarke odpadami elektrycznymi i
elektronicznymi, najblizszych urzedach miejskich oraz w przedsiebiorstwach utylizacji odpadéw gospodarstwa domowego.

Przed przekazaniem zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (EEE) do systemu zagospodarowania lub punktu
zbiérki odpadéw uzytkownik koricowy sprzetu zawierajacego baterie i/lub akumulatory elektryczne musi je usunac i
przekazac¢ do wyznaczonego dla nich miejsca zbiérki.
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6.2 Oswiadczenie o zgodnosci z przepisami Federalnej Komisji tgcznosci USA (FCC)
Ponizsze informacjedotyczarobota Pudu.

W wyniku badan przedmiotowego urzgdzenia stwierdzono, ze spetnia ono wymagania wobec urzgdzen cyfrowych klasy B,
zgodnie z przepisami FCC Rules Part 15. Okre$lone w nich wartosci graniczne stuzg zasadnej ochronie przed szkodliwymi
zaktéceniami w instalacjach obiektéw mieszkalnych. Urzadzenie generuje, wykorzystuje i moze emitowac energie radiowg i
jesli nie jest zainstalowane i uzywane zgodnie z wtasciwymi instrukcjami, moze powodowac szkodliwe zaktdcenia tgcznosci
radiowej. Jednakze nie ma zadnej gwarangji, ze zaktécenia nie wystapig w kazdej instalacji. Jesli urzgdzenie wywotuje
szkodliwe zaktécenia dla odbioru radiowego lub telewizyjnego, co mozna ustali¢, wytgczajac i ponownie wigczajgc
urzadzenie, uzytkownik urzadzenia powinien spréobowac usungac¢ przyczyne zaktdcen na ponizsze sposoby:

+ Zmieniajac kierunek lub miejsce pracy anteny odbiorczej.

+ Zwiekszajgc odlegtos¢ miedzy przedmiotowym urzadzeniem i odbiornikiem RTV.

+ Podtaczajgc przedmiotowe urzgdzenie do gniazdka elektrycznego w obwodzie innym niz ten, do ktérego jest podtaczony

odbiornik RTV.
+ Zasiegajac pomocy u sprzedawcy lub doswiadczonego specjalisty od techniki RTV.
Przedmiotowe urzadzenie spetnia wymagania przepiséw FCC Rules Part 15. Praca urzadzenia podlega nastepujgcym dwém
warunkom:
+ Urzadzenie nie moze wywotywac¢ szkodliwych zakt6cen.

+ Urzadzenie musi przyja¢ wszelkie zaktocenia odbierane, w tym zaktdcenia, ktére moga skutkowac jego nieprawidtowa

praca.

6.3 Oswiadczenie o zgodnosci z przepisami Industry Canada

Przedmiotowe urzadzeniespetniawymaganianormRSSdla urzagdzenzwolnionychzobowigzku posiadania koncesji

wydanej przez Industry Canada. Praca urzadzenia podlega nastepujgcym dwém warunkom:

+ Urzadzenie nie moze wywotywac zaktécen.

+ Urzadzenie musi przyja¢ wszelkie zaktécenia, w tym zaktécenia, ktére moga skutkowac jego nieprawidtowa praca.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :

+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

+ L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d’en compromettre le

fonctionnement.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos os direitos reservados.

Nenhuma organizagdo ou individuo deve imitar, copiar, transcrever ou traduzir o contetido deste manual do utilizador,
parcial ou totalmente, sem o consentimento expresso por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ou distribuir
este manual do utilizador com vista a obter lucro de qualquer forma (eletronicamente ou por fotocdpia, gravagao, etc.). As
especificacdes do produto e as informagdes fornecidas neste manual do utilizador servem apenas de referéncia e estdo
sujeitas a alteragdes sem aviso prévio. Salvo especificacdo em contrério, este manual do utilizador destina-se a servir de
instrugdes de utilizacdo e nenhuma representacdo deve ser considerada como uma garantia de qualquer tipo.
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1. Instrucdes de seguranca

1.1 Instrugdes de eletricidade

+ Ndo carregueo robd comcarregadores ndo originais. Se o carregador estiver danificado, substitua-o imediatamente.

« Carregue totalmente a bateria (100%) antes da primeira utilizacdo.

+ Para maximizar a eficiéncia e a vida Util da bateria do rob6, mantenha sempre o nivel da bateria acima de 10%.

» Um nivel de bateria inferior a 10% significa que o robd vai ficar sem energia em breve e necessita de ser carregado o mais

rapidamente possivel.
» Um nivel de bateria inferior a 2% significa que a bateria estd sob protecdo. Neste caso, o robd ndo conseguira realizar tarefas e
tem de ser carregado para poder voltar a ser utilizado.

+ Se a maquina nao for usada por um longo periodo, vire o interruptor de chave de alimentagao para a posicdo “off".
+ Se a maquina ndo for usada por um longo periodo, carregue-a completamente antes de a usar novamente.

1.2 Instrugdes de utilizacado

+Esterob6 de limpezaautomaticacom rodas sé pode ser usado em ambientes interiores e superficies planas. Nao o utilize no
exterior, em qualquer piso irregular ou ndo pavimentado.

+ N&o utilize o robd a temperaturas superiores a 40 °C ou inferiores a 0 °C.

+ Se o robd entrar acidentalmente em qualquer posicdo incorreta devido a um bloqueio ou por qualquer outro motivo, suspenda
a tarefa imediatamente e empurre o robd para a rota correta antes de continuar a tarefa.

+ N&o puxe o robd enquanto este estiver em funcionamento. Se necessitar de empurrar ou mover o robd, toque no ecrd para
para-lo primeiro.

« N@o empurre o rob6 para tras quando a alimentacéo estiver ligada.

+ N&o blogueie o sensor do robd. Caso contrario, o rob6 pode ndo se mover corretamente ou perder-se.

+ Ndo bata no dispositivo, nem pressione ou exerca demasiada pressdo no ecra, caso contrario poderd causar danos ao robé.

+ N&o use o robd para transportar objetos. Ndo coloque fogdes com chama aberta ou qualquer sélido, gas ou liquido inflamavel

sobre ele.

+ N&o ajuste as definigdes com o robé em movimento. Toque sempre no ecrd para colocar o robd em pausa antes de prosseguir
com qualquer operagdo.

+ N&o limpe ou faga a manutencao do robd com a alimentagéo ligada.

+ Os cabos no pavimento devem ser previamente guardados para evitar que o robd os arraste.

* Recomenda-se uma velocidade méaxima de 1,2 m/s para uma operacao segura.

« Embora o rob6 possua uma fungdo automatica para evitar obstaculos, podem existir angulos mortos que ndo consegue

detetar, por conseguinte, bloquear abruptamente os movimentos do robo a alta velocidade pode causar acidentes.
+ Ao transportar o robo, certifique-se de que o lixo contido no depésito de pé é esvaziado. E estritamente proibido inclinar o robd
durante o transporte, caso contrario, a sua estrutura pode ficar danificada.

1.3 Instrucdes relativas ao ambiente

*Naoutilize oucarregueorobénum ambientecomtemperatura/pressao elevadas, areas com perigo de incéndio ou exploséao,
ou outros cendrios perigosos a fim de evitar lesdes pessoais ou danos ao robd.

+ N&o elimine o robd ou os seus acessérios no lixo doméstico. Elimine o rob6 e os seus acessérios sempre em conformidade com
as leis e regulamentos locais, e recicle sempre que possivel.

« Este robd foi concebido para ser utilizado em superficies planas e ndo é adequado para utilizagdo em ambientes com degraus
ou rampas grandes ou que sejam demasiados compactos.

+ Ndo se recomenda usar o rob6 em superficies muito gordurosas ou com dgua parada.

« Afaste qualquer cabo ou outros objetos do ch&o para evitar que o robd tropece neles ou fique emaranhado.

+ Ao usar este equipamento em pisos com saliéncias 6bvias (como soleiras e tomadas de chéo), certifique-se de que a altura das
saliéncias ndo é superior a 20 mm.

+ Alargura minima de deslocago é de 75 cm. E preferivel uma largura superior a 85 cm para que o rob6 se movimente
suavemente através de uma passagem longa.

+ O rob6 permite uma inclinagdo maxima de 8° (estado de ndo limpeza). Para evitar qualquer risco causado por deslizamentos
para tras, o robd ndo deve ser colocado em pausa quando se desloca num local inclinado.

+ O rob6 s6 suporta limpeza em superficies planas (em estado de limpeza). Ndo use o rob6 para limpeza em inclinagdes visiveis a
olho nu (> 3°).

» Devem ser colocados corrimdes ou outras estruturas de protecdo na extremidade das escadas, a entrada de inclinagdes
descendentes e em outros locais onde o robd possa cair.
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2. Componentes do Produto

2.1 Visao geral

OPUDUMT1 é umrobd aspirador profissional concebido para ambientes de grandes dimensdes. Suporta carregamento
auténomo. A principal vantagem deste produto é a sua capacidade de satisfazer as necessidades de limpeza de diversas
superficies de piso rigido. Os seus ambientes de aplicagdo tipicos incluem armazéns, fabricas, lojas de materiais de
construcdo, aeroportos e estacdes onde existe uma grande quantidade de detritos. Ndo apenas reduz custos e melhora a
eficiéncia para os clientes, como também melhora a limpeza geral do ambiente.

2.2 Lista de embalagem
1robd,1carregador,2escovas laterais, 1 escova de varrer, 1 manual do utilizador do PUDU MT1, 1 certificado de
conformidade, 1 marcador de posicionamento, 1 bandeira de adverténcia com haste

2.3 Aparéncia e componentes

o =
/’ Pega
- H Ecra LCD

] Botdo do interruptor de
alimentacédo

Interruptor de paragem de
emergéncia
Protecdo de ecra
e Lidar
@ Camara VSLAM
@ CémaraRGB
. RGBD
@ Camara RGB
Vista traseira Sensor laser

o Luz suplementar
Placa de elétrodo de carga
Sensor laser
Pega de remocdo de p6
RGBD

5,
¢ Tampa da porta de
@ carregamento
Roda universal

Roda motriz

Escova de varrer

Vista lateral Escova lateral
Filtro de ar

Vista frontal

Acessérios
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2.4 Especifica¢des técnicas

Funcdes
Modelo Tensao de funcionamento

Descricdo
MTBCO

Entrada de afimentacdo Safda de

L ~
atmentaga

3VIC=29,2V

200N A ON AL OLE O

Max+292\ 20 A

C idade-da-bat
P

empo_de_carregamento_Tempo

45 Ah

de funcionamento

Aproximadamente 3 horas

Capacidades de limpeza

4a8h

Peso

Pedacos de papel, pelicula de plastico, etc.

Dimensé&o do robo (CxLxA)

Material do invélucro

Aproximadamente 65 kg

Aproximadamente 143 libras

Especificagdes do ecra

84x60x49 cm

31,5%23,6%x19,3 polegadas

Metodo de navegacao

PC+ABS

Velocidade de circulacao

Ruido de funcionamento

Ecra LCD de 10,1 polegadas

Y +0-S1 AN dolid
Postetonamente-StAM-Rtegraao-tear

Largura minima de deslocacdo

Altura méaxima ultrapassavel

0,2 m/s-1,2 m/s (ajustavel)

0,66-3,94 pés/s (ajustavel)

Angulo méximo de subida <75d8
Distancia max. ultrapassavel 75¢cm 29,5 polegadas
Largura de limpeza (com escovas omm 0,8 polegadas
faterais)y 8
Capacidade do depdsito de pd

36-mm

) , 1,18 polegadas
|—Sistema operafive Aproximadamente 70-em
Comunicacio  Aplicacio  movel Aproximadamente 27,6 polegadas
Modo de funcionamento
L. 351 1,2 pés3

Carregamento automaético

Android

Ambiente de funcionamento

Suporta 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora ou 2.4G (opcional)

Suportada

Manual/Automatico

SUportado (em Conjunto com a €stagac de carregamento MTT)

Temperatura: 0 °C-40 °C;
Humidade: < 90% HR

Temperatura: 32 °F-104 °F;
Humidade: < 90% HR

Ambiente de armazenamento

remperaturar-20°C=70"°C;
Humidade: < 90% HR
<2000m

Temperatura-4°F=158"F;
Humidade: < 90% HR
<6561,7 pés

Altitude de funcionamento

Ambito de aplicacdo

Piso pavimentado feito de betdo polido, resina epoxi, borracha, tijolo

comum, ladrilhos de ceramica, etc.

Classificacdo IP

IPX3

(* A duracdo da bateria de cada modo de limpeza é calculada com base na definicdo de velocidade padréo, com a bateria a

comegar a 100% e a terminar a 10%.)
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3. Utilizar o produto

3.1 Instrucdes dos botdes

Ligar:

Prima e mantenha premido o botdo de alimenta¢do durante aproximadamente 12 segundos. A faixa de luz LED inferior
fica azul.

Desligar:

Prima e mantenha premido o botdo de alimentagdo durante aproximadamente 12 segundos até que o ecréd se desligue,
indicando que o rob6 foi desligado com éxito.

Colocar em pausa:

Quando o robd estiver em funcionamento, toque no ecra para coloca-lo em pausa. Toque novamente para retomar a
operagao.

Paragem de emergéncia:

Em caso de emergéncia, prima o interruptor de paragem de emergéncia para parar o robé em funcionamento. Rode o

interruptor de paragem de emergéncia para a direita e retome a operacdo de acordo com as sugestdes no ecra.

3.2 Instrugdes da pega
Quando precisardeempurrarorobd, levante a pega. Quando o rob6 estiver inativo ou a funcionar automaticamente,
baixe a pega.

Quando precisar de interagir com o ecrd, tem duas opgdes: pode abrir a protecdo de ecrd e interagir diretamente com o
ecrd ou separar o ecra do rob6 e opera-lo segurando-o com as méaos ou prendendo-o na pega.

* A pega do robd e o ecrd foram concebidos para poderem ser retirados.
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4. Manutencao e cuidados

1. Avaria do arranque: Verifique o nivel da bateria. Carregue a bateria se esta estiver descarregada.

2. N&o é possivel limpar detritos:

a. O depésito de p6 esta cheio. Remova o depésito de pé e limpe-o antes de reiniciar o rob6.

b. Verifique a escova. Se estiver muito desgastada, substitua-a por um novo conjunto de escovas.

Componentes de manuten¢ao

Componentes

Rodas motrizes e rodas
auxiliares
S desics Lidae

Intervalo de inspecdo

Semanalmente

Método de manutencdo

Limpe a superficie com um pano limpo.

Semanalmente

Para a limpeza, utilize um pano macio e seco ou um produto
de limpeza de lentes.

Depésito de p6

Quinzenalmente

colocar novamente.

Puxe repetidamente a pega de remocdo de pd na parte lateral
g roo-do-robd-
b :

Filtro de ar

Quinzenalmente

5. Servigo pés-venda

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. fornece um servigo de garantia gratuita dentro do periodo de garantia efetiva (o
periodo de garantia pode variar para diferentes componentes). As taxas incorridas pelo servico pés-venda serdo cobertas
pela Pudu. Para além do periodo de garantia ou em quaisquer circunstancias ndo cobertas pela garantia gratuita,

sera cobrada uma determinada taxa de acordo com o preco normal. Contacte a linha de apoio pds-venda para obter
informac6es pormenorizadas sobre a politica de servico pés-venda e servicos de reparacdo. A politica também pode ser

encontrada no Guia de funcionamento do PUDU MT1.

E-mail: techservice@pudutech.com
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© 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Bce npaBa 3aLuyLLeHbl.

Huvkakas opraHu3auys Ay oTAeNbHOe L0 He VMEIOT NpaBa UMUTVPOBaTh, KOMMPOBAaTh, NepenucLiBaTk UV Nepe-
BOAWNTb COAepXXaHe AaHHOro pyKOBO/ACTBa MoJib30BaTesisd, YaCTUYHO UM MONHOCTbIO, 6e3 NMCcbMeHHOro paspeLllieHnsa
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., unn pacnpocTpaHsaTb JaHHOe PyKOBOACTBO MO/b30BaTeNA C Liebio NoyYeHus
npu1BLIN NH06LIM CNOCO60M (3N1EKTPOHHO UK MyTeM GOTOKOMMPOBAHWS, 3aNncK U T.4.). TEXHUYeCKre XapakTepucTuKm
npoayKTa 1 nHGopMaLs, cogepXKallecs B STOM PyKOBOACTBE NO/b30BaTeNs, MpUBeAeHbl TONbKO A8 CNPaBOYHbIX Lie-
nevi 1 MoryT MeHATbCA 6e3 yBeZoMNneHus. ECv He yka3aHo UHOE, 3TO PyKOBO/CTBO NO/b30BaTeNs NpejHa3Ha4eHo ToNbko
B KayecTBe UHCTPYKLMIA MO NPUMEHEHUIO, U HUKaKoe 3asiBeHre He A0/IKHO CYMTaTbCA rapaHTuein kakoro-nnbo posa
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1. UHCcTpyKLUM Nno 6e3onacHOCTU

1.1 YKa3aHus no 3N1eKTPonmuTaHuio
*3anpellaeTcs 3apskaTb pob0Ta 3apsAHbLIMUYCTPONCTBaAMY CTOPOHHWX Npon3BoAnTeneit. Ecav 3apsgHoe ycTpoincTso

MoBpPeX/eHo, 3aMeHUTe ero Npv NepBo BO3MOXHOCTU.

* Mepes nepBbIM MCMONb30BaHNEM MOIHOCTLIO 3apaanTe akkymynaTop Ao 100%.

« [ina obecrneyeHNs MakcMManbHo 3¢ pekTUBHOCTY PoboTa 1 ero aBTOHOMHO paboTbl OT akKyMynsTopa Bcerga
noAAepXuvBaiiTe 3apaj akkyMynstopa Ha yposHe Bbile 10 %.

* YpoBeHb 3apsija akkymynatopa Hike 10% o3HayaeT, 4To y po60Ta CKOPO 3aKOHUWTCS 3apsif U ero HYXKHO 3apsAnTh Kak MOXHO
ckopee.

* YpoBeHb 3apsija akkyMynsaTopa Hike 2 % 03HauvaeT, YTo akKyMynsaTop HaXOAUTCS B 3alLLLeHHOM pexuMe. B 3Tom ciyyae
PO6OT He CMOXeT BbINONHATL 3a/aHVIs A0 Tex Mop, Noka He by/AeT 3apsxeH.

+ ECv MaLMHa He MCMoNb3yeTcs B TeYeHVe ANTeNbHOrO BPeMeHU, NepeBeunTe KNtouy-Bblk/toHaTelb B NONOXeHMe «BbIk» (off).

+ EC/v1 yCTPOIACTBO He 1CMob30Banoch B TeUeHe AnNTeNbHOro BpeMeHU, 3apsAnTe ero NosHOCTLI0 Nepes NoBTOPHbIM
1Cnonb3oBaHVeM.

1.2 IHCTPYKLUMM NO 3KCnayaTauumn

* DTOrokosIeCHoro po6oTa CaBTOOUUCTKOMPa3peLlaeTcs MCNoNb30BaTk TOLKO B MOMELLEHUM Ha POBHbLIX MOBEPXHOCTAX.
3anpeu4aeTc9| NCNoNb30BaThb €ro BHe I'IOMeLLtEHVIIZ, Ha HEPOBHbIX MOBEPXHOCTAX NI OTKPbLITOM FpyHTE.

* He ncnonb3yiite po6oTa npu Temnepatype Bbille 40 °C nau Huxe 0 °C.

+ Eci po60oT ciy4daiiHo nonaeT B HeBepHOE NOJIOXKEHVE 13-3a 6JI0KMPOBKIM UAN MO UHBLIM NMPUYNHAM, NPUOCTaHOBKTE
BbIMO/IHEHVe 3a/laHVsA NP NepBoli BO3MOXHOCTY 1 NepeMecTuTe poboTa Ha Haj/1exallnii MapLUpyT nepej npojoskeHem
3a/aHus.

* 3anpeLyaeTcs TAHYTb PO60Ta BO BPEMSs ABUXKEHUS. ECIM HY)XHO OTOABUHYTL UM NepemMecTTb poboTa, CHayvana KocHUTeCh
3KpaHa, YTobbl MPUOCTAHOBUTL €ro.

* 3anpeLlyaeTcsi ToNKaTe po60oTa Ha3az Npv BKIKOYEHHOM NMUTaHUN.

. 3anpeu.ta6Tc9| GHOKMPOBaTb AATUNKN p060Ta. B Takom clyvae TpaekTopua ABUXKeHNA po60Ta MOXET HapyLUNTbLCA, 1 OH MOXEeT
3a6nyanTLCA.

. 3ar|peu.|,aeTc;| CTy4aTb MO Kopnycy po60Ta NN HaXMaTb Ha 3KpaH C CVI}'IOVI, TakK Kak 3TO MOXEeT NpUBeCTV K NOBPeXAeHNAM.

* He |/|C|'|Ol'|b3yVITe p060Ta ANA NepeBO3KU rpy3oB.. 3anpeu.|aeTc;| pasmMeliaTtb Ha HeM ropsLive ckoBopoabl nan Nobble
NIerkoBoCnNamMeHsoLLMeCs BELLLECTBA, rasbl WAN XUAKOCTU.

* 3anpeLLaeTcst U3MeHSATb HaCTPOMKM BO Bpems ABVXXeHUs poboTa. Bcerga Haxummaiite Ha 3kpaH, YTobbl NPYOCTaHOBUTL
po6oTa, nepej Hayanam nobbIxX ornepauuii.

* 3anpeLyaeTcs NPOV3BOANTEL OUUCTKY UM TEXO6CNYXMBaHME Po60oTa NpU BKIKOYEHHOM NUTaHNUN.

+ PacnonoxeHHble Ha nosy kabenn Heo6xoAMMO 3abnaroBpeMeHHo y6paThk, 4TO6bI PO6OT He Lens/Ccs 3a HUX BO Bpems
ABVDKEHUA.

+ [inst obecrneveHnst 6e30nacHoi paboTbl PeKOMEH/YeTCs MakCMManbHasi CKOPOCTb ABUXKeHWS He 6onee 1,2 M/c.

* XoTs po60T OCHaLLeH aBTOMaTUYeCKon GpyHKLMEen NpefoTBPaLLEHS CTONKHOBEHWIA, BO3MOXHbI CNlerble 30HbI. [103ToMy
BHe3arHoe npensTcTBOBaHWE ABVKEHVO PO60Ta Ha BbICOKOW CKOPOCTM MOXET NPrBeCTU K TpaBMaM.

« [pn TpaHCNOpPTUPOBKe po6oTa y6eanTeCk, YTO MblNec6opHMK NycT. CTPOro 3anpeLyeHo HakIoHATbL Po6oTa BO BpeMs
TPaHCMNOPTUPOBKM, B MPOTUBHOM C/ly4ae MOXHO MOBPEeANTL KOPryC.

1.3 IHCTPYKLMN B OTHOLLEHUMW YCI0BUIA 3KCNlyaTauum

*3anpeLaeTcancnonb3oBaTbUAN3apsaKaTe PO6oTa ByC/0BMAXBLICOKOrOAaBAEHNSA U BbICOKO TeMNepaTypbl oKpyxatoLeii
Cpebl, B MeCTax C pyckOM BO3ropaHus UK B3pbIBa UM B MPOYMX OMacHbIX CLIeHapUsaX, YTO6b! 36exaTb BOSHUKHOBEHUS
TPaBM UK NoBpeXAeHVs poboTa.

* 3anpeuyaeTcs yTUAN3npoBaTb poboTa 1 ero NpUHaANeXHOCTU BMeCTe C 6bITOBbIMU 0TX0AaMU. YTUAU3aLMIO poboTa 1 ero
npuUHaanexHocTeli He06XoAVMO NPOV3BOAUTL B COOTBETCTBUM C TPE6OBaHMSMI MECTHOTO 3aKOHOAaTeNbCTBa 1 No
BO3MOXHOCTV NoABepraTh VX nepepaboTke.

* 3TOT po6OT NpeAHa3HaueH /18 NCNO/Ib30BaHNSA Ha POBHbIX MOBEPXHOCTAX U HE MNOAXOAWT ANA UCMONb30BaHMSA B
noMeLLeHUAMY C NeCTHULLAMU U C 6ONLLUMMU YKNOHaMK, @ Takxe B CIMLLKOM TeCHbIX MecTax.

* He pekomeHayeTcs NCNoONb30BaTb PO60Ta Ha CUILHO 3arpA3HEHHbIX MOBEPXHOCTSAX WU MOBEPXHOCTSAX CO CTOAYER BOAOW.

+ PacnonoxeHHble Ha Nnosy kabenun 1 NHble 06bekTbl HE0BXOANMO YyEpaTb, UTOObLI NPeAoTBPaTUTbL 3aLlern/eHre unm
3anyTelBaHVe poboTa.

+ Mpy NCNONB30BaHNV 3TOrO NPOAYKTa Ha MOBEPXHOCTU C O4EBUAHBLIMU BbICTYNamu (HanpriMep, NOporamut 1 poseTkamu Ha
nosny), ybeauTech, U4TO BbICOTA BbICTYMOB He MpeBbIlaeT 20 MM.

* MUHMUManbHas W1prHa Npoxoja coctaensaeT 75 cM. [na 6ecnpenaTcTBeHHOro nepemellieHs poboTa no AIMHHLIM NPoXojam
VX LUMPUHA JO/MKHA BbITb He MeHee 85 cMm.

* MakcManbHBbIA ZOMYCTUMbIN YKIOH MOBEPXHOCTY 151 ABVKEHUS po6oTa - 8° (B peXnmMax Kpome y6opku). YTobbl
npeAoTBpaTUTL COCKasb3blBaHWe, po60Ta He CTOUT MPUOCTaHaBNNBAaTL NPU ABUKEHUW BBEPX MO YK/IOHY.

+ Po60T CnocobeH BbINO/IHATEL YBOPKY TONBKO Ha NNOCKUX MOBEPXHOCTAX (B peXviMe y6opku), He MCnonk3yiTe poboTa Ans
y60pKM NOBEPXHOCTEN C YKIOHOM, BUAVNMbBIM HEBOOPYXKEHHBIM r1a30Mm (> 3°).

* Ha Kpato 1ecTHWL, B Hayane KpyTbIX CMyCKOB U B APYrux MecTax, rage po6oT MOXeT ynacTb, HEO6X0ANMO YCTaHOBUTL
3aLUTHBIE OrPaXAEHUA U VHbIE KOHCTPYKLIN.
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2. KomnoHeHTbI U3genva

2.1 O6wume cBeaeHUs

PUDUMT1 —npodeccroHanbHbIl po6oT Ans NoAMeTaHus 601bLIMX Maowaeli. PO60T nogAepXnBaeT aBTOHOMHYHO 3apsiaKy.
OCHOBHOE MperMyLLEeCTBO Po60Ta — NPUIOAHOCTL ANt YEOPKY PasIyHbIX TBEPAbIX HAMONbHbLIX MOKPLITWA. EFo TUNUYHbIe
CLieHapUK NpUMEHeHNs BKKOYAIOT Ha CKaAax, 3aBojax, B MarasvHax cTpoiMaTepranos, aspornopTax v Ha Bok3anax, rae
CKanAMBaeTcsi MHOrO Mycopa. PO60T He TONbKO CHUKAET U34EPXKKYM 1 NOBbILLAET 3GPEKTUBHOCTL PaboThbl, HO U y/ly4LLaeT
3KONOrNYeckyto 06CTaHOBKY.

2.2 YNaKkoBOYHbIA NNCT
Po60T X1,3apsiiHOEYCTPOIACTBO X 1, 6OKOBbIE LLETKM X 2, LLeTKa /18 MogMeTaHus X 1, pyKoBOACTBO nosib3oBatens PUDU MT1
X 1, cepTudurKaT cOOTBETCTBUSA X 1, Mapkep MO3MLMOHNPOBAHUSA X 1, CUrHanbHas MayTa X 1

2.3 BHewWHNA BUA N KOMMNOHEHTbI

(‘r “‘\\ g Pyoxa
- ~ H XKK-3kpaH
o . KHonka nutaHua
i ) KHonka aBapuitHoro
o B ocrakosa
- 3alumTa akpaHa

B viaap
[ ] Kamepa VSLAM

. RGB-kamepa
b ) . RGBD

_ RGB-kamepa

* JlasepHblii AaTunK
Bug czagn Mm ~
JononHNUTeNbHBbIN cBeT

MnacTHYaTbIV 3apsgHbIit
3N1eKTpos
] NasepHblii gaTunk

Pyuka ans yaaneHus noinv
'] RGBD

KpblLLika 3apsgHOro nopta

€E® 6 ©

€0 EE®

YHuBepcanbHoe Kosieco

Bepyuiee koneco

“\ bokoBasi LLieTKa

LLleTka Anst nogmMeTaHus

€6

Bug cnepegun
A pea [, | Bo3ayLuHbIA dybTp

m
|

an]Ha,ql'Ie)KHOCTI/I
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2.4 TexHNYeCKNE XapaKTepUCTNKN

DyHKLUNN ncaHve
VioAenb
——Patouee HanpPsKEHE 3 B=292BTocT. TOKa
Fnranne 100-B=240-B-nepem-Toxa;50/60-Fu
Buixos Make:-29.2-B-20-A
. EMKOCTb aKKymMynsropa 45 A

Bpems 3apsaku

MNpvimepHo 3 yaca

Bpems paboTbl

4-8 4

B0O3MOXHOCTV Y6OpKYU

O6pe3ku bymaru, N1acTUKoBON MAGHKN U T. 4.

Macca

FabapuTHble pasmepbl po6oTa Okono 65 kr Okono 143 ¢pyHToB
EREEXE) 84%60%49 cm 31,5%23,6%19,3 groiima
Matepuan kopnyca

XIPaRTEPUCTAR SKpaHa PC+ABS

MeTox HasmTagyv

Pabounii ym

. CKopocTb ABUXeHMA

XK-3kpaH agnaroHansto 10,1 groiima

HTErpnpoBaHHbIN TN/, 1 BU3yaJibH -No3nLUMOHN BaHWN

MWH. LUMPVHA NPOX0Aa ANs

0,2-1,2 m/c (perynunpyetcs) 0,66-3,94 dyT/c (perynupyetcsi)

ABIKEHUS <7546
M

e 75 cm 29,5 aroiiMa
Makc. yron nogbema
MaKkc. TpeoAoNMbIi 3a30p 20 MM 0,8 aroiiva
IVipriHa y6OpKiA g
(C 60KOBbLIMW LLLeTKaMu)
EMKOCTb Nblnec6opHuKa 30 mm 1,18 aroiimMa

OnepayynoHHas cuctema

CB fA3b

[TprvmepHo 70 cm MpumepHo 27,6 Atoiima

Mo6uabHOe npunoxexHue

35n 1,2 dpyta®

Pexum paboTbl

Android

ABTO3apsjka

Moaaepxka 4G, Wi-Fi, Bluetooth, Lora unwu 2,4 Ty, (A0N0AHUTENBHO)

Ycnosus skcnnyataumm

MOANEPKMBAETCH

PyaHon/ABTO

-

= & M
I . FEA-(B teFaHnn-c-3apaaHon-cranmnen-MI1)

Temnepartypa: 0 °C - 40 °C;
BnaxHoctb: <90 %

Temnepartypa: 32 °F-104 °F;
BnaxHocTb: < 90 %

A-OF-_4LQ-OF.

Ycnosus xpaHeHus

TFemneparypa:=4-°F=158-F;
BnaxHocTb: <90 %
<6561,7 pyTa

TFemnepatypa:=20-€=70-°€;
BnaxHocte: <90 %
<2000 m

BbicoTa akcnyaTaymmn
(Haa ypoBHeM Mops)

—~06nacTs MPVMEHEHNS

MoBepXHOCTA C PasNYHBLIMU NOKPLITUAMW: MOANPOBaHHbIV 6ETOH,
3MOKCMAHAsA CMONa, Pe3nHa, 0BbIYHbIA KMPNNY, KepaMuyeckas NanTka u T. 4.

Knacc 3awuTbl

1IFAS

(* PacueT BpeMeHU paboTbl akKyMy/isiTopa A/1st KaKA0ro pexuma y6opKki MPOn3BOAUTCS MPU CTaHAAPTHOW HacTpoiike

nepezayv. Mpy 3TOM yUnTLIBAETCS, YTO HaYuaNbHbIV 3apsj akkymynaTopa coctanset 100 %, a koHeYHbIn — 10 %.)
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3. icnonb3oBaHMe NpoAyKTa

3.1 YKasaHus no ncnosib30BaHUI0 KHOMOK

BknioyeHne NUTaHnA:

HaxmuTe 1 yaepxuBaiiTe KHOMKY MUTaHNS B TedeHre 12 C; HUXHASA CBETOAVO/AHAsA N0N0Ca HaYHET CBETUTHLCA CUHUM
LiBeToM.

BbIK/IlOUEHME NUTaHNA:

HaxmuTe 1 yaepxuBaiiTe KHOMKY NUTaHKs OKOMO 12 ceKyHA, NOKa 3KpaH He BbIKKUMTCS, YTO yKasblBaeT Ha ycnelHoe
BbIK/IlOYeHVe poboTa.

MpuocTtaHoBKa pa6oTbi:

KocHuTech akpaHa, YUTo6bl MPYOCTaHOBUTL ABVKEHVIe poboTa. KocHUTeCk 3KpaHa MOBTOPHO, YTO6LI MPOAO/IKUTE
BbIMOJIHEHWE onepaLuu.

ABapuiiHbIi OCTaHOB:

B 3KCTPEHHOI CUTyaLMN HAaXMUTE KHOMKY aBapuAHOro OCTaHOBA, YTO6bl OCTAHOBUTbL ABIKEHNe poboTa. [oBepHUTe
KHOMKy aBapviiHOro ocTaHoOBa MO YacoBO CTpesike 1 BO306HOBUTE OMnepaLyio, cieayst MHCTPYKLMSIM Ha 3KpaHe.

3.2 IHCTPYKLMM NO NCMOJIb30BaHUIO Aep)kaTens
KoraaBamHy>XHO 6yeTnoATONKHYTbPO60Ta,NoAHMUTEPYUKY.KOr4apo6oT HaxoAMNTCS B OXMAaHUN Uan paboTaeT

aBTOMaTU4YeCKn, OnNyCcTuTe pyuky.

B3anMogeiicTBOBaTh C 3KPAaHOM MOXHO BYMs! CMIOCO6aMU: OTKPbITb 3aLLMTY SKpaHa 1 HanpsiMyto B3aMMOAeCTBOBATb C
3KPaHOM, NGO CHSATbL 3KPaH € PO60Ta 1 YNPaBAsTk UM, AepXa ero B pykax Uan NpUKpenvs K pyuke.

* Pyyka v 3KpaH po6oTa CbeMHble.
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4. TexHN4YecKoe 06cny>KUBaHUe U yxop,

1. C6oi1 npu 3anycke: MpoBepbTe ypoBeHb 3apsja 6aTapen. 3apaavTe 6aTapeto, eCivi OHa paspsxeHa.
2. He yaaetcs ybpaTtb Mycop:

a. Mblnec6opHMK NoNoH. CHUMKUTE MblNeC6OPHUK 1 OYMCTUTE ero nepey nepesanyckomM po6oTa.

b. MposepbTe LieTky. ECNM LWeTKa CUIbHO U3HOLLEHa, 3aMeHNTe ee Ha HOBYHO LLeTKY.

KOMMoHeHTbI Ana Texo6cny>|<|/|Bava

KoMnoHeHTbI VHTepBan nposepkun MeToz TeXHUYeCKoro 06CyXnBaHNs
Beaywe n ExeHegensHo MpoTpuUTe NOBEPXHOCTL YNCTOW TKaHbHO.
AONOJIHNTENIbHbIE

Koneca

Buaeoatumkm v nnaap ExXeHeAenbHO OUNCTHTE C NOMOLLLIO MSITKOM CyXOW TKaHU UNW CPeACTBa ANst

OYUCTKN ONTUKN.

Y EepHTe-MycOpOETaBHtACABfibtrectopHiteprt
MbinecGopHmK Monmecaua HeobX0ANMOCTM MPOMOWiTe ero YACTOW BOAOM, a 3aTeM
BbICYLUMTE, NPpeX/e YeM YCTaHOBUTL 06paTHO.
HeCkoAbKoPa3 HOTSHIATEe 33 PVUKY LA\ 1A IS Fbhid-CEoKY
P PYHY-BASYA ¥
Bo3aywWHbIA dunbTp Monmecsaua Ha Kopnyca po6oTa.

5. Mocnenpoaa>xHoe o6cny>xuBaHue

Komnanust Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd npepoctaBnsieT 6ecnnaTHoe rapaHTUiiHOe 06CAyXMBaHVE B TeyeHue
AGVICTByPOLLI,eI'O I'apaHTVIVIHOI’O Cpoka (Ha pasnnyHble KOMMOHEHTbI MOryT 6bITb yCTaHOB/N€Hbl pas/inyHble rapaHTvu?lele
cpoku). CTOMMOCTL MOCNENPOAAXHOro 06CNyXMBaHUA B 3TOM C/lydae 6y/eT Bo3melleHa komnaHueli Pudu. Mocne okoHYaHus
rapaHTUAHOro cpoka WM MpWU MPOYMX O6CTOATENbCTBAX, He Monajalolyx Moj YCnoBus 6GecnnaTHOro rapaHTUiHOro
06CI‘Iy)KVIBaHI/IH, 6y,qu B3MaTbCA onpejeneHHaa CcymMma B COOTBETCTBUW C ,quICTByPOLLI,I/IMVI pacueHkamun. Mo3BoHWTE Ha
ropsiuyto IVHWIO MOCNenPOAAXKHON NoAAePXKKM, UTOBbI MOMyUYNTb MOAPOGHbIE CBEAEHUA O MONUTVKE MOCNenpoAaxHOro
06CNYXMBaHMS 1 ycyrax pemoHTa. MoanTuka nocnenpojaxHoro obCayXuBaHUA Takxke MpuBejeHa B PYKOBOACTBE MO
aKkcnayaTaumm po6ota PUDU MT1. 3. nouta: techservice@pudutech.com

6. MHdopmaL s 0 cooTBETCTBMU TPpeboBaHMNAM
6.1 UHpopmauumsa 06 yTunmsauum v nepepaborTke

|

3agayva [lupekTnBbl 06 yTUAN3aLMN OTXOA0B MPOV3BOACTBA 3/1eKTPUYECKOro 1 31eKTpoHHoro obopyaosaHus (WEEE) —
MVHUMUN3aLVs BO3AEACTBIS, OKa3blBAEMOro 3N1eKTPUYECKM 1N 31eKTPOHHBLIM 060PYA0BaHNEM, Ha OKPYXKatOLLIYIO Cpesy
3a CYeT Nonyaspr3aLm NpoLLeccoB MOBTOPHOIO UCMO/b30BaHNA U NepepaboTky, a Takxke 3a CHeT COKpalleHus obbema
3aXOPOHSIEMbIX OTXOZ0B 3/1EKTPUYECKOTrO 1 31eKTPOHHOT0 060pyA0BaHNS. CUMBOJbI, Pa3MeLLIeHHbIE Ha HacTosALLEeM
NpoAyKTe NN ero ynakoBke, 03Ha4aroT, YTO 3TOT MPOAYKT AOJIKEH 6bITb YTUAU3NPOBaH OTAe/IbHO OT 6bITOBbIX 0oTXoA0B
noc/sie OKOH4YaHuA Cpoka Cﬂy)Kﬁbl. OﬁpaTI/ITe BHMMaHWe: Bbl HeceTe OTBETCTBEHHOCTb 3a YyTUIN3aLUUNI0 31€KTPOHHOI o
060pyA0BaHMs B LIeHTPax NepepaboTkn B LieNIsIX COXPaHeHWs NPUPOAHBIX pecypcoB. B kax ol cTpaHe HaxoaaTcs
CO6CTBeHHbIe LieHTPbI NepepaboTKu 31eKTPUYeCKOro 1 31eKTPOHHOro 060pyAoBaHUs. it MonyveHns nHpopmaLmmn

0 MecTe NMpremMKun nepepaﬁaTblBaeMblx 0TX0A40B CBAXNTECH C COOTBeTCTBy}OLLtelz opraHM3au,|/|e|7|, OTBELla}OLLtGIZ 3a
YTUAN3ALMIO OTXOA0B SNEKTPUYHECKOrO 1 3N1eKTPOHHOIO 060pYyA0BaHMS, MECTHBIMY OpraHaMun BAACTV UAN CyX60i
ytnnusauun 6bITOBbIX OTXOA0B.

Mpexze Yem BKNOUUTL 3/1eKTPUYeCKoe UK 3N1eKTPOHHOe 060pyA0BaHMe B NpoLecc c6opa 0TX0A40B AW NepeaaThb
€ro Ha 06beKTbl M0 YTUAN3ALMN OTXOA0B KOHEUHBbIVi MoNb30BaTeNlb 060PYA0BaHMS, UCMONb3YtoLLero 6atapen n/unm
aKKyMYNISTOPbI, JO/IXEH U3BNeYb 6aTapen 1 akkyMynsTopbl U yTUAN3MPOBATL NX OTAENBHO.
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6.2 3asiBfieHMEe 0 COOTBETCTBUM NpaBuiam degepasbHO KOMUCCUU MO CBA3N
CnepyrowasHpopmaums oTHocuTcssk PuduRobotics.

370 060pyAOBaHME NMPOLLIO UCMbITAHWS 1 COOTBETCTBYET OrpaHuYeHrsM ANst LuppoBoro ycTpolictea Knacca B cornacHo
yacTu 15 Mpasun FCC. 3TK orpaHnyeHns obecneynBsatoT NpUeMIEMyto 3aLLUTY OT BPeAHbIX MOMeX B XXW/bIX MOMeLLeHUsAX.
3T0 060pyAOBaHME reHepupyeT, UCMO/b3YeT 1 MOXET U3/ly4aTb PaAVOYaCTOTHYIO SHEPI IO 1, eC/IM OHO YCTaHOBEHO 1
MCMoNb3yeTcs He B COOTBETCTBUM C MHCTPYKLIMSIMU, MOXEeT BHOCUTL BPe/iHbIe MoMeXy B CUCTeMbl PaanocBasun. OaHako HeT
rapaHTUV, 4TO NOMeXV He NPOV30liAYT B KOHKPETHOI ycTaHoBke. Ecv 3To 060py/0BaHMe CO34aeT BpeAHbIe nomexu Ans
paano nnn TeneBn3NOHHONo NpuemMa, KoTopble MOXHO onpeaenTb, BbIK/TOYNB 1N BKTOUYNB o6opy,qOBaH|/|e, nonb3oBaTento
peKoMeH/yeTca NonbITaTbCA NCNPaBUTL MOMEXM OAHVM U HECKONBbKVIMI U3 CNe/yHoLLIMX CNoco60B:

+ MepeopueHTUpYiTe NN NepemecTyTe NPUEMHYIO aHTeHHY.

* YBennubte paccToaHmne mexay OGOpyAOBaHVIEM n NprieMHUKOM.

* MogkntounTe 060pyA0OBaHMeE K PO3eTke B IMHUM, OTAUYHON OT TOW, K KOTOPOWA NOAKOYEeH NPUEMHUK.

+ O6paTnTeCh 3a MOMOLLLIO K AVNepy UK OMbITHOMY PaAno/TeNeBU3VOHHOMY TeXHUKY.

370 yCTPOICTBO cOOTBETCTBYET YacTh 15 npaBun FCC. PaboTa NOAYMHSETCS CeAyOLWUM A4BYM YCIOBUAM:

+ 9TO YCTPOICTBO He J0/IKHO SBAATHLCA UCTOUHMKOM MOMeX.

* TO YCTPOICTBO AO/MKHO paboTaTb B YC/NOBUAX NMOMeX, BKItOUas Te, UTO MOryT Bbl3blBaTb C60U B ero paboTe.

6.3 3asBneHue o cooTBeTCTBUM Tpe6oBaHMAM Industry Canada

3T0 YCTPOICTBO COOTBETCTBYETCTaHAApTaMRSS, He TpebytowmmanyeHsumnotIndustryCanada. PaboTa nogunHseTcs
CNesyroLM BYM YCI0BUAM:

* 3710 yCTpOVICTBO He A0/DKHO ABAATLCA NCTOYHMKOM NMoMexX.

+ 97O YCTPOICTBO A0XKHO paboTaTk B YCNIOBUAX MOMEX, BK/IKOUast Te, YTO MOTYT Bbi3blBaTb 60U B €ro pa6oTe.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d'Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux
deux conditions suivantes :

+ L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

« L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d'en compromettre le

fonctionnement.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tim haklari saklidir.

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.'nin yazili izni olmadan higbir kisi veya kurulus bu kullanim kilavuzunun igerigini kismen
veya tamamen taklit edemez, kopyalayamaz, yaziya dékemez ya da terciime edemez veya bu kullanim kilavuzunu herhangi
bir sekilde (elektronik olarak ya da fotokopi, kayit vb. yoluyla) kar amagli dagitamaz. Bu kullanim kilavuzunda saglanan

ariin ozellikleri ve bilgiler yalnizca referans amaglidir ve dnceden haber verilmeksizin degistirilebilir. Aksi belirtiimedikce

bu kullanim kilavuzu, yalnizca kullanim talimatlari olarak tasarlanmistir ve hicbir beyan, herhangi tiirde bir garanti olarak
kabul edilemez
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1. Guivenlik Talimatlari
1.1 Elektrige iliskin Talimatlar

+ Robotunuzuorijinalolmayan sarjcihazlarini kullanarak sarj etmeyin. Sarj cihazi hasarliysa derhal degistirin.

« Lutfen ilk kullanimdan énce pili %100 sarj edin.

+ Robotun verimliligini ve pil émrini en st dizeye ¢ikarmak icin pil seviyesini her zaman %10 tzerinde tutun.

« Pil seviyesi %10'un altinda oldugunda robotun gtici kisa sure icinde tiikenir ve mimkuin olan en kisa sirede sarj edilmesi

gerekir.

« Pil seviyesinin %2'den disik olmasi pilin koruma altinda oldugu anlamina gelir. Bu durumda robot gérevleri gerceklestiremez
ve tekrar kullanilmadan énce mutlaka sarj edilmelidir.

« Makine uzun sure kullanilmayacaksa lutfen glic anahtari salterini "kapali" konuma getirin.

« Eger makineniz uzun sure kullanilmadiysa litfen tekrar kullanmadan 6nce tamamen sarj edin.

1.2 Kullanim Talimatlari
*Buotomatiktemizlikyapan tekerlekli robot, sadece ic mekanlardaki diiz zeminlerde kullanilabilir. Disaridaki engebeli ya da

asfaltlanmamig zeminlerde kullanmayiniz.

* Robotu 40 °C (104 °F) derece lzerinde ya da 0 °C (32 °F) derece altindaki sicakliklarda kullanmayin.

* Robot, engelleme veya baska bir nedenle kazara yanlis bir konuma girerse litfen gorevi derhal askiya alin ve géreve devam
etmeden 6nce robotu dogru yola itin.

* Robotu ¢alisir durumdayken ¢ekmeyin. Robotu itmeniz veya tasimaniz gerekiyorsa, énce durdurmak icin ekrana dokunun.

* Gug acikken robotu geriye dogru itmeyin.

+ Robot sensoruni bloke etmeyin. Aksi takdirde, robot diizglin hareket edemeyebilir veya kaybolabilir.

« Cihaza vurmayin veya ekrana sert bir sekilde basmayin ya da dokunmayin, aksi takdirde hasar meydana gelebilir.

+ Robotu esya tasimak icin kullanmayin. Uzerine agik alevli isiticilar ya da yanici kati, gaz veya sivi maddeler koymayin.

* Robot hareket halindeyken ayarlari degistirmeyin. Herhangi bir islem yapmadan 6nce ekrana dokunarak robotu duraklatin.

* Glg agikken robot Gzerinde temizlik ya da bakim islemleri gergeklestirmeyin.

« Robotun takilmasini engellemek icin yerdeki kablolar kaldiriimalidir.

« Guvenli calisma igin 6nerilen maksimum hiz 1,2 m/s'dir (3,94 ft/s).

* Robot otomatik olarak engellerden kacma 6zelligine sahipse de kor noktalar olabilir. Bu ylizden robotun ylksek hizda hareket

etmesini engellemek kazalara neden olabilir.
* Robotu tasirken lutfen toz kutusunun icindeki ¢céplerin bosaltildigindan emin olun. Tasima esnasinda robotun egik tutulmasi
kesinlikle yasaktir, aksi takdirde gévde zarar gorebilir.

1.3 Cevreye Dair Talimatlar
«Kisisel yaralanmalari veyarobotun hasar gérmesini énlemek icin robotu yiksek sicaklikli/basingli ortamlarda, yangin veya
patlama tehlikesi olan alanlarda veya daha baska tehlikeli olasiliklari barindiran yerlerde kullanmayin veya sarj etmeyin.

* Robotu veya aksesuarlarini evsel atik olarak atmayin. Robotu ve aksesuarlarini her zaman yerel yasalara ve yonetmeliklere

uygun olarak atin ve mimkin olan her parcasini geri donustirin.

* Bu robot diiz ylizeylerde kullaniimak tizere tasarlanmistir ve basamakli veya buyuk egimli ya da ¢ok dar alanlarda kullanima
uygun degildir.

« Robotun asiri yagh zeminlerde ya da su birikintisi olan zeminlerde kullanilmasi dnerilmez.

* Robotun takilmasini veya dolanmasini énlemek icin yerdeki kablolari ve diger nesneleri kaldirin.

+ Bu Urlinl belirgin ¢ikintilara sahip zeminlerde (6rnegin esikler ve yer prizleri gibi) kullanirken, ¢ikintilarin yiksekliginin 20
mm'den fazla olmamasina dikkat edin.

» Minimum hareket genisligi 75 cm'dir (29,53 in¢). Robotun uzun bir gegis boyunca sorunsuz hareket edebilmesi icin 85 cm'den
(33,46 ing) buyuk bir genislik gerekir.

+ Robotun tolere edebilecegi maksimum egim 8°dir (temizlik yapmadigr durumda). Geriye kayma nedeniyle olusabilecek riskleri
onlemek icin robot egimli zeminde hareket ederken duraklatiimamalidir.

+ Robot sadece duz yizeylerde temizlik yapmayi destekler (temizlik durumunda), litfen robotu ciplak gozle gorilebilen egimlerde
(>3°) temizlik icin kullanmayin.

+ Merdivenlerin kenarinda tirabzan veya baska tirli koruyucu yapilar kullanilmali, bunlar asagi dogru egimli yerlerin girisine ve
robotun dusebilecegi diger yerlere de yerlestirilmelidir.
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2. Uriin Bilesenleri

2.1 Genel bakis

PUDUMT1 byuk 6lcekli cevreler icin tasarlanmis bir profesyonel stiplirme robotudur. Otonom sarj destegi vardir. Bu trtndn
kilit avantaiji cesitli sert zemin ytzeylerinin temizlik ihtiyaclarini karsilayabilme yetkinligidir. Tipik kullanim alanlarina depolar,
fabrikalar, ev gelistirme merkezleri, havaalanlari ve yiiksek miktarda ¢ép iceren istasyonlar dahildir. Uriin misteri igin
maliyetleri dustrip verimliligi artirmakla kalmaz ayni zamanda gevrenin genel temizligini iyilestirir.

2.2 Paket icerigi
Robot x1, Sarj Aleti x 1,Yan Firca x 2, Sipurme Firgasi x 1, PUDU MT1 Kullanim Kilavuzu x 1, Uygunluk Sertifikasi x 1, Konum
Isaretleyici x 1, Uyari Diregi x 1

2.3 Goéruniim ve Bilegsenler

/‘“ = Q Kup

- & LCD ekran
2] @ CUs anahtari dugmesi
| (€] s ® Acil durdurma diigmesi
(5]

L E— | - Ekran koruyucu

(] ol . . J— Isikh radar

L . L VSLAM kamera
o "~ RGB kamera

RGBD

RGB kamera

999292080

Ustten goranam Arkadan gérinim @ '_‘azer sensor
Ilave 151k
@ Sarj elektrot plakasi
ﬁ Lazer sensor
@ oz bosaltma kulpu
@® RrGBD
@ Sarj baglanti noktasi kapagi
@ Evrensel tekerlek

@] Surus tekerlegi
@ Supurme fircasi
a Yan firca

'Y Hava filtresi

Aksesuarlar
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2.4 Teknik ozellikler

Ozellikler ‘ Aciklama
Moael MTBCO
——Catsma geritimt DC23V=29,2°V

AC-H00-V=240---50/60-Hz

P
Guc-girist

Guc-cikisi Maks.:-29.2.\.20.A
Pil kapasitesi 45 Ah
Sarj suresi Yaklasik 3 saat

Calisma suresi

4 ila 8 saat

Temizleme 6zellikleri

Kagit parcalari, plastik film, vb.

Agirhk Yaklasik 65 kg
Robot boyutu (UxGxY) 84*60749 cm ¥3ldagk d43peynd
Muhafaza malzemesi s
101 inclCh-ekran.
Ekran &zellikleri ’
__Entegre isikli radar ve gérsel SLAM konumlandirma
—Navigasyonmysntemi
Gezintihizi
Calisma guriltisd

Minimum hareket genisligi

0,2 m/s-1,2 m/s (Ayarlanabilir) 0,66 ft/s-3,94 ft/s (Ayarlanabilir)

Maks. asilabilir yiikseklik <75dB
Maksimum tirmanma agis 75cm 29,5ing
Maks. asilabilir bosluk 20 mm 0,81in¢
Temizleme Genisligi (yan firca ile) 8
Toz kutusu kapasitesi 30mm 1181nc

[ Tstetmrsistemt vaktasik70cm Yaklasik 27,6 in¢
Hetisi 35 =
Mobhil Uygulama Android

___isletim modu 4G, Wi-Fi gilistege bag
Otomatik sarj Desteklenir

Calisma ortami

Manuel/Otomatik

Destekler (MT1 sarj istasyonuyla birlikte)

Sicaklik: 0 °C-40 °C;

Saklama ortami

“Nem: < %90 RH o o or.
Sicaklik: -20 °C-70 °C; ggg@%;ﬁgg%ﬂ;"é‘ o
Nem: < %90 RH !
<2000 m

Calisma rakimi

Uygulama kapsami

Cilali betondan yapilma asfalt zemin, epoksi recine, kauguk, siradan tugla,
seramik fayans, vb.

IP derecesi

IPX3

(* Her bir temizleme modunun pil 6mri standart hiz ayarinda pil %100'den baslayip %10'da bitene kadardir.)
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3. Urtiniin Kullanimi

3.1 Dugme Talimatlari

Glicii Agma:

Gli¢ digmesine yaklasik 12 saniye boyunca basili tutun. Alttaki 1sik seridi mavi renkte yanar.

Glicli Kapama:

Gli¢ digmesine 12 saniye boyunca basil tutun. Ekran kapandiginda robot da basariyla kapanmis olur.
Duraklatma:

Galisan robotu duraklatmak icin ekrana dokunun. islemi strdiirmek icin tekrar dokunun.

Acil durdurma:

Acil bir durumda calisan bir robotu durdurmak icin acil durdurma digmesine basin. Acil durdurma digmesini saat
yonunde cevirin ve ekrandaki ipuclari uyarinca ¢alismaya devam edin.

3.2 Kulp Talimatlar

Robotuitmenizgerektigindekulpu kaldirin. Robot bostaysa veya otomatik olarak calisiyorsa kulpu indirin.

Ekrani kullanacaginizda iki secenek mevcuttur: Ekran koruyucu agabilir ve dogrudan ekranla etkilesim kurabilirsiniz veya
ekrani robottan ¢ikarip elinizde tutarak ya da kulpa takarak kullanabilirsiniz.

* Robot kulpu ve ekran, cikarip takilabilir sekilde tasarlanmistir.
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4. Bakim ve Temizlik

1. Baslatma hatasi: Pil seviyesini kontrol edin. Pil tikenmisse sarj edin.

2. Cop temizleme basarisiz:
a. Toz kutusu doludur. Robotu yeniden baslatmadan énce toz kutusunu ¢ikarip temizleyin.
b. Firgay kontrol edin. Ciddi sekilde asinmissa yeni bir firca tertibatiyla degistirin.

Bakim Bilesenleri

Bilesenler netim Siklig

Surus tekerlekleri ve Haftalik Yizeyi temiz bir bezle silin.

yardimci tekerlekler

Gorimtit lariw
Haftalk in ak kury, b r bez veya lens em zleyici

e kimus TR Al e SRS R agier ekt

Robot gévdesinin yanindaki toz bosaltma kulpunu artarda |

15 gun cekin.

Hava Filtresi 15 gun

5. Satis sonrasi hizmet

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd gegerli garanti doneminde Ucretsiz garanti hizmeti sunar (garanti dénemi farkl
bilesenler icin farklilik gésterebilir). Satis sonrasi servis Ucretleri Pudu tarafindan karsilanacaktir. Garanti siiresinin disinda
olan veya Ucretsiz garanti kapsaminda olmayan durumlarda normal fiyata gore belirli bir Gcret tahsil edilecektir. Satis
sonrasi servis politikasi ve onarim hizmetleri ayrintilari iin lutfen satis sonrasi yardim hattini arayin. Politika, PUDU MT1
Isletim Kilavuzunda da bulunabilir.

E-posta: techservice@pudutech.com
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1 eomm
11 maam

- BERAFERAERSHMATE, IRVRAERER, SRHERTESR.
EREAR, FRELEERNE 100% KE, - HRJ[EUMANERRENE DS
&, EREREEMABERFE 10% UL, - EBEMMN 10% B, HIRARKKEESR
REE, FRRAE. - EBEMN 2% B, BEREMFRERE, BMARBTERITE
%, SRBEREFER. - EREETERAKHA, BRERBEFMBEE TF) OK
o - ERMAMERRESERMA, SARERATRERBER.

12 o

- FERABLBEEREMA, ERNENTIERIEER, S2BRAIMIIBIESIFELHE,

* SRIDTEIRIEE RS 40°C SRR 0°C RYIRIE M,

- MBAREEFERERRMAENERNUE, FRFEEER, THEESERRGBERES.
ETRREFREVAREHA, UFEDRERERMA, FEEREREETE,

- ERDTEMMARIKET, REESHEMA,

- BB AR BAESR, TRITTRERBMAITERERHEMER.

- BRI RESANREREER, TUREZEMREIRL,

s BIETEEAMA L&Y, BUERBEAAER, FEARERTRE. R, &RE.

- BIEEMM AT ERIRERIRERE, —IIRENRTREER, fRRALSTREET.

- BIEEHAMARRETIRE T EITEENRE L

* EAETRLIRIE P E S ERMUGE, B R HETRIER,

c BTHERRE, FREMIAL 1.2 m/s RUATREET.

- WA BBREFEHNEE, RETHMASRTRIBIRABERMA, SRITESIER2ER.
BEEMAR, BBANETHRENANER, ERBERAEREMA, SRITTEISEKS.

13 smigomm

RRNEESRSERR NGRS EREREMARAEMATE, URBEASEERIBIELRE,

« SRS A R E MM E RS B BRI RIE, sHET A A RE M RIZMNAHES, I ELRITE.
A A ERR ERERTIENE, HREANGERE, SEEA, BN EEE R,

s FESREEE RS ER/KOMEEREEA

 HEEN TR SR A A, SR,

- EHEAREY (GNP, HiEE) NSSE TERSERE, BREBSHMREYSE/ R 20 XK.

R ASETIERAR 75 BX, BBEREMEAR 85 EXRBIERE,

HHARA LRAEA 80 (EMBRE), AR REREERR, MERRERNE LT ERA.
- A EZETMEER GEZEIRER), B7ERETRNAIE (Kt 3°) EREMAETEEIE
EBEBEEE. BRNADSE AR R (RIS,
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ERF6 BB
EBR BREN EREH MTBCO1
BHAE mEHRE &M DC23V~29.2V

BifE] BREEN BIREE

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

BRRY (R x M x

w=A: 292V, 20A

B ERIBME &%

45 Ah
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20 2K
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30X
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(CRERER AR RIATTEMEAL BRI 1000 _ 10% REETHEFE.)
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