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Model/Modele: YJCCO17



Dear users:

Chers utilisateurs :

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

Merci d'avoir acheté les produits Narwal. Pour bénéficier d'un support complet dela part de Narwal, nous vous recommandons de lire attentivement le
manuel et les illustrations avant d utiliser le produit. Veuillez conserver le manuel correctement.

The manual may be updated from time to time based on product updates and user feedback. Please scan the QR code below to browse the official
website and view the latest version.

In case of any problem in using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways:

Le manuel peut étre mis & jour de temps & autre en fonction des mises & jour du produit et des retours des utilisateurs. Veuillez scanner le code OR
ci-dessous pour accéder au site Web officiel et consulter la derniére version.

En cas de probléme lors de ['utilisation du produit, veuillez contacter le service client aprés-vente Narwal par les moyens suivants :

Customer service email:
Email du service client : support.na@global.narwal.com (Amérique du Nord):
support.na@global.narwal.com(North America)
support.eu@global.narwal.com (Germany)
support.it@global.narwal.com(ltaly)
support jp@global narwal.com(Japan)
support.fr@global.narwal.com(France)
support kr@global.narwal.com (South Korea)
support.es@global.narwal.com(Spain)
*For other countries, please refer to the after-sales contact information provided by your local vendors
*Pour les autres pays, veuillez vous référer aux informations de contact aprés-vente fournies par vos revendeurs locaux. Nous vous souhaitons une
agréable expérience !
We wish you a pleasant experience!
Nous vous souhaitons une bonne expérience !

Regional Availability and Compatibility

Based on user experience consideration and relevant legal and compliant requirements, Narwal products normally sold by Narwal (and its authorized
retailers) are only available for use and after-sales service support in the country or region in which they were originally sold. If a product is shipped to
any other countries or regions, you might not be able to use the Narwal App to bind the product or perform relevant operations. We recommend
that you purchase the local version of the Narwal product from Narwal or its authorized retailers in order to obtain the best product use and service
experience.

For avoidance of doubt, Narwal products sold by Narwal (and its authorized retailers) in the PRC are only available for use and after-sales service
support in the PRC (for this purpose, excluding Hong Kong, Macao and Taiwan)

Regionale Verfiigbarkeit und Kompatibilitat

Aufgrund der Benutzererfahrungen und entsprechenden Gesetz- und Compliance-Bestimmungen kénnen die von Narwal (einschlieBlich Narwals
autorisierten Handler) offiziellen zur Markteinfihrung gebrachten Narwal Produkte lediglich in den verkauften Léndern/Regionen verwendet und
Kundendienst erhalten werden. Wird das Produkt nach anderen Landern oder Regionen geliefert, kann es sein, dass das Produkt im Narwal-APP nicht
verkn(ipft wird und entsprechende Bedienung nicht durchgefihrt wird. Um die beste Benutzungs- sowie Diensterfahrung zu bekommen, schlagen
wir Innen vor, bei Narwal oder Narwals autorisierten Handlern das vor Ort offizielle zur Markteinfihrung gebrachte Narwal Produkt zu erwerben.

Um Zweifel auszuschlieBen, kann Narwals Produkt, das von Narwal (einschiieBlict ten Handler) im chinesischen Festland zur Markteinfuhrung
gebracht wird, nurim chinesischen Festiand (nur zu diesem Zweck sind Hong Kong, Macao und Taiwan ausgeschlossen) verwendet und Kundendienst erhalten
werden.

o ibilits e C

Sulla base di considerazioni relative all'esperienza dell'utente e ai requisiti di conformita legale, i prodotti NARWAL rilasciati ufficialmente da NARWAL
(e i distributori autorizzati da NARWAL) possono essere utilizzati e ricevere assistenza post-vendita solo nel Paese/regione in cui sono stati rilasciati
Seil prodotto viene spedito in un altro Paese o in un‘altra regione, potrebbe non essere in grado di utilizzare I'APP di NARWAL per vincolare il prodotto o
eseguire operazioni correlate. Per ottenere la migliore esperienza d'uso e di servizio del prodotto, Le consigliamo di acquistare la versione disponibile
localmente dei prodotti di NARWAL attraverso NARWAL o i rivenditori autorizzati da NARWAL.

Ascanso di equivoci, i prodotti di NARWAL vendutinella Cina continentale da NARWAL (e dai distributori autorizzati da NARWAL) sono limitati all'uso
nella Cina continentale e allottenimento dell'assistenza post-vendita (solo a questo scopo, esclusi Hong Kong, Macao e Taiwan).

oi otC

Dans le but d'assurer une expérience utilisateur optimale et de respecter les exigences légales, les produits Narwal vendus officiellement par Narwal
(et ses distributeurs agrées) ne peuvent étre utilisés et bénéficier du support aprés-vente que dans le pays/région de vente. Si le produit est expédié
dans un autre pays ou une autre région, il se peut que vous ne puissiez pas connecter le produit & I'application Narwal ou effectuer les opérations
correspondantes. Afin de garantir une utilisation optimale du produit et de bénéficier d'un service de qualité, nous vous recommandons d'acheter la
version locale du produit Narwal auprés de Narwal ou d'un distributeur agréé local

Pour dissiper toute équivoque, les produits Narwal vendus par Narwal (et ses distributeurs agréés) en République populaire de Chine sont strictement
réservés a une utilisation et a un service aprés-vente en Républigue populaire de Chine (& cette fin uniguement, cela n'inclut pas Hong Kong, Macao et
Taiwan)

Disponibilidad y compatibilidad regional

Basandose en consideraciones relativas a la experiencia del usuario y en los requisitos de cumplimiento legal pertinentes, los productos Narwal (y los
vendedores autorizados de Narwal) lanzados oficialmente solo pueden utilizarse y recibir asistencia postventa en el pais/region en el que se lanzan.
Si el producto se envia a otros paises o regiones, es posible que no pueda utilizar la aplicacion Narwal para vincular el producto o realizar operaciones
relacionadas. Para obtener la mejor experiencia de producto y servicio, le recomendamos que adquiera el producto Narwal distribuido localmente a
Narwal o alos vendedores autorizados de Narwal.

Para evitar cualquier duda, los productos Narwal distribuidos por Narwal (y los vendedores autorizados de Narwal) en China continental estan
limitados al uso y al servicio de asistencia posventa en China continental (a estos efectos Unicamente, quedan excluidos Hong Kong, Macao y Taiwan)
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TONKO B CTPaHe/PErvioHe, B KOTOPOM OHY BbiMyLLiEHs!. ECTV MPO/YKT NOCTABNSETCA B [PYrie CTPaHb! M PEMVIOHS, Bbl HE CMOXETE UCTIONb30BaTb NPUNOXEHNE
Narwal Freo fns npuBsA3kv 1 ynpasneHms MpoayKToM. %msb\ o T NPOAYKTa 1 0bCy , Mbl PEKO!
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Bo nabexarie COMHeHu, NpoayKums Narwal, ahmymewaﬂ 'Ha TepPUTOPHN MaTEPUKOBOTO KTas komnaHuer Narwal (1 AMCTPHBLIOTOPaMM, YNIONHOMOYEHHbIMU
Komnakmer Narwal), Moxet nonyuaTs Nocnenpx Ton! 0800 KiTan (3a MCKMiodeHnem
PErvoHOB MOHKOHT, MaKao 1 TailBaHs)
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Aby zapewni¢ optymalne wrazenia uzytkownika i zgodnos¢ z odpowiednimi przepisami prawa i regulacjami, produkty oficjalnie sprzedawane przez
Narwal (i dystrybutoréw autoryzowanych przez Narwal) moga by¢ uzywane i uzyska¢ obstuge posprzedazowa tylko w kraju/regionie, w ktorym zostaty
wydane. Jesli produkt zostanie wystany do innego kraju lub regionu, moze nie by¢ mozliwe korzystanie z aplikacji Narwal Freo w celu powigzania i
obstugi produktu. Aby uzyskaé najlepsza jakosé produktu i obstugi, zalecamy zakup produktow Narwal sprzedawanych lokalnie przez Narwal lub
dystrybutorow autoryzowanych przez Narwal

W celu uniknigci produkty Na e Chinach kontynentalnych przez firme Narwal (i dystrybutoréw autoryzowanych przez Narwal)
moga by¢ uzywane i objgte obstuga pospr yha w Chinach kontynentalnych (z wyta regionéw Hongkongu, Makau i Tajwanu)
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Bolgesel Kullanilabilirlik ve Uyumluluk

Eniyi kullanici deneyimini ve ilgili yasa ve diizenlemelere uyumu saglamak icin satis sonrasi hizmet ve kullanim, Narwal'in Grinlerini resmi olarak piyasaya
siirduigu tlke veya bélgeyle (veya Narwal tarafindan yetkilendirilen distribiitérlerle) sinirlidir. Uriin baska tilke veya bolgelere génderilirse Narwal Freo
Uygulamasi kullanilarak baglanip galistinimasi mimkdn olmayabilir. En iyi Grin ve hizmet deneyimi igin Narwal Grinlerini bolgenizdeki yetkili distribltor
veya perakendecilerden satin almanizi 8neririz.

Gin Anakarasinda dagtilan ve satis sonrasi hizmet igin erisilen Narwal Grinlerinin, Hong Kong, Makao ve Tayvan harig olmak (izere, yetkili distribGtérler
ve Gin Anakarasi ile sinirl oldugu acikga belirtiliyor

Tinh Kha Dung Tai Khu Vuc va B8 Tuong Thich

DG dam béo tréi nghiém ngud diing t6t nhét cing nhu tuan thi luat phap va quy dinh hién hanh, c4c san pham ctia Narwal chinh thic phat hanh b
Narwal (v cac nha phan phéi do Narwal ty quyén) chi co thé st dung va nhén dich vu sau bén hang tai quéc gia/khu vyc ni san pham dugc ban ra
N&u san pham dugc van chuyén dén cac qusc gia hoac khu vuc khac, quy vi co th khong thé st dung ting dung Narwal Freo dé lién két va van hanh san
pham. D& co dugc trai nghiém san pham va dich vu tét nhéit, chiing toi khuyén nghi quy vi mua cac san pham ctia Narwal dugc ban bi Narwal hoac cac
nhé phén phéi do Narwal Uy quyén tai dia phuong

D& tranh nghi ngo, cac san pham cia Narwal dugc Narwal (va cac nha phan phéi do Narwal ty quyén) phat hanh tai Trung Qudc Bai Luc chi co thé sis
dung vanhan dich vu sau ban hang ngay trong Trung Quéc Dai Luc (khong bao gém cac khu vije Hong Kong. Ma Cao va Dai Loan)
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Disponibilité Régionale et Compatibilité

Pour garantir une expérience utilisateur optimale et se conformer aux lois et réglementations applicables, les produits Narwal officiellement
commercialisés par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente que dans le pays
oula région ou ils sont commercialisés. Sile produit est expédié vers d'autres pays ou régions, il se peut que vous ne puissiez pas utiliser 'application
Narwal Freo pour applicables et faire fonctionner le produit. Pour obtenir la meilleure expérience produit et service, nous vous recommandons
d'acheter des produits Narwal vendus localement par Narwal ou par des distributeurs autorisés par Narwal

Pour éviter toute confusion, les produits Narwal commercialisés en Chine continentale par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent
étre utiisés et bénéficier d'un service aprés-vente qu'en Chine continentale (4 I'exclusion des régions de Hong Kong, de Macao et de Taiwan)

Electronic version of the user manual

Elektronische Version des Benutzerhandbuchs
Versione elettronica del manuale duso

Version électronique du Manuel d'utilsateur
Version electronica del manual de usuario
BneKTPOHHas BEPCHA PYKOBOACTEA NON3I0BATENS!
AN

= Bﬂ

Wersja elektroniczna instrukcji obstugi
Kullanim kilavuzunun elektronik versiyonu
Ban dién ti sach huéng dén strdung
diofluudidmsodind
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Version électronique du Manuel d'utilsateur
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1. Product At A Glance

11Check List
Main parts

Robot x1

(including dust collection
box x 1, mopping module x 2)

Accessories

N 4
\@ @/
a

Side brush x 2
(Accessory)

<

N\

Base station dust bag x 1
(Accessory)

Extensionramp x 1

Base station x 1

(including cleaning base x 1, cleaning
tray x 1, clean water tank x 1, dirty water
tank x 1, base station dust bag x 1)

Base station power cord x 1

Baseboard cleaning module x 1
(Accessory)

Replaceable insert bin x 1
(Accessory)

-

Floor detergent x 1
(Accessory)

s,

s

o

Baseboardrag x3
(Accessory)

i

Dust bin filter x 1
(Accessory)

1.2 Robot
Front (top cover closed)

Radar sensors

Recall button

Start/Stop button

Laser edge sensor

Microphone

Binocular vision
obstacle avoidance sensor

Front (top cover open)

Dust bin
Robot top cover - ~

RESET button

Top cover slot

Robot bottom

Infrared anti-drop sensor x3

Ultrasonic carpet sensor

Bumper sensor

Replaceab\e insert bin

Robot nameplate(including SN)

Cyclone tangle-free roller brush

Side brush x 2

Slot for baseboard cleaning module

Mopping module x 2

Drive wheel x 2

Mop pad x 2

Mop base x 2

Caster
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1.3 Base station
Front (lid closed)

Touch panel

Freo Mind on/off button

Child lock on/off button

Recall/Exit button
Base station indicator

Mop washing/drying button

Start/Stop button

Robot entrance

Cleaning tray

Extension ramp

Cleaning base

Front (lid open)

——— Clean water tank sponge filter
Base station lid

Dirty Water Tank

Electrolyzed water disinfection moduls
Base station handle ectrolyzed water disinfection module

Power interface

1.4 Buttons and indicators
Robot buttons

Button Action

Function

Start/Stop O Short press

Start/pause/resume the current task

Press and hold for 2s

Power on/off

Recall  (rome Short press

Return to the base station

Short press

Enter the pairing mode

Press and hold for 5s

Unbind the account and clear user data

Press and hold for 10s
Base station buttons

Button Action

Factory reset

Function

Short press

Start/pause/resume the current task

I>

Press and hold for 2s during a task

End all tasks

O Short press

Recall/Exit

Press and hold for 2s

Turn on the Child Lock

&

Press and hold for 2s

Turn off the Child Lock

o) Short press

Turn on/off Freo Mind

Short press

Start/cancel mop washing and drying

6

Press and hold for 10s

Refill/discharge self-check

Press and hold for 2s

O +1>

Enter/exit the pairing mode

Press and hold for 2s

>+ 6

Robot & base station indicators

Indicator Robot indicator

Restart mapping

Base Station indicator

Meaning

Steady white N

v

Standby mode

Breathing white

Standby

Task underway
Device startup (robot)

Dynamic breathing blue

Task paused

N
Dynamic spinning blue v
v
N

Red

N
v
v
N

Error (flashing)
No communication (breathing red)

Breathing orange

Pairing

Updating

Checking the automatic water exchange
Power-saving mode

Colorful meteor light

Wake for power on
Wake from a dark screen




2. Get Ready Before Use

Install the side brushes

Press side brushes into the slots as indicated by color
until they click into place.

Place the base station

« Plug in the power cord in the back of the base station.

« Put the extension ramp on the fioor and push it into the
bottom of the base station until it clicks into place.

« Leave an open space of at least 1 meter long in front of the
base station for the robot to enter and leave the base
station.

Tips: DO NOT put the base station close to a heat source.

Add clean water

« Open the clean water tank and fill it with clean water (DO
NOT exceed the MAX water level mark).

« Close the clean water tank cap and put the clean water
tank back into the base station.

Connect and bind the robot in the App

Download the Narwal App and follow the instructions for
connecting and binding the robot.

Note:

1.Inthe App device page, tap "Settings" > "Device" and then press
hold the "Restart Robot" for 10s to turn on/off the power-saving mode.
—Download the Narwal App and follow the instructions for connecting
andbinding the robot.

Remove the anti-collision foam

« Lift the top cover sticker to open the robot top cover and
remove the anti-collision foam.

« Close the robot’s top cover.

Install the floor detergent

« Remove the base station front cover, face the cap of the
floor detergent to the base station (DO NOT remove the
cap; make sure that the sealing sticker is removed), and
horizontally push it into the detergent bin.

« When the detergent is in place, put the base station front
cover back.

Sealing sticker
of the detergent*2

Boot settings

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

Replace the base station dust bag

+Remove the base station front cover.

«Pull the purple ring in the direction of the arrow to pull
out and discard the dust bag.

«Insert the new dust bag into the slot in the indicated
direction until it hits the bottom.

«Put back the base station front cover.

Install the baseboard cleaning module

Turn the robot upside down, align the baseboard cleaning
module with the slot, and press it until it clicks into place.

3. How to Use

How to Maintain the Baseboard Cleaning Module

- Tear off the baseboard rag in the indicated direction, align
the new baseboard rag with the hook-and-loop fastener,
and press it until itis firmly fixed.

- Tear off the baseboard rag, rinse it with clean water, and
reuse it after air drying.

J
1. Tear off 2.Replace

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

3.1 0rganize the home environment

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

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

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

3.2 Mapping

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

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

Before cleaning a new home, the robot needs to explore the environment and create a map. Before first-time cleaning, you
can trigger mapping by short pressing the > Start/Stop button on the base station or tapping "Start Mapping" in the App.

Note:
1.0nce amap s created, it can be edited in the App.

2.Please do not move the base station after amap is created, or you have to restart mapping. If large furniture in your home is rearranged,

itis recommended to create anew map.
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3.3 Cleaning
Before a cleaning task, please make sure that the robot has a proper battery level, which can be viewed in the App.
Select cleaning modes

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

Set Freo Mind

The FreoMind is an intelligent cleaning assistant. When the Freo Mind is enabled, the robot can:
- set cleaning parameters based on the environmental data collected by sensors;
-enhance edge-to-edge cleaning.

You can enable the Freo Mind in two ways:
- Select the Freo Mind in the cleaning modes in the App;
«Short press the () Freo Mind On/Off button on the base station. When the indicator turns on, it means the Freo Mind is on.

Start cleaning task

You can start the robot for cleaning in three ways:

«Tap ( Start Cleaning button in the App;

«Short press the () Start/Stop button on the robot to start cleaning. The robot will activate the Vacuum Mode by default;

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

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

Pause/resume the current task

You can pause/resume the current task in three ways:

«Tap () Pause/ (©) Resume button in the App:

«Short press the () Start/Stop button on the robot;

- Short press the I[> Start/Stop button on the base station.

Mop washing

If the robot is set for multiple mopping runs or the area for cleaning is large, the robot will automatically return to the
base station for mop washing

The number of mopping runs and returns can be modified in the App before cleaning starts, and cannot be modified
during the current cleaning task.

End current task

The robot will navigate itself back to the base station when cleaning ends. You can view the current cleaning report in the App.
You can manually end the task in the following three ways:

«Pressandhold (O Finish button for 2sinthe App;

«Short press the ) Home Home button on the robot;

+Short press the {3 Recall button or long press and hold the > Start/Stop button on the base station for 2s.

Mop Drying

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

You can also start mop washing and drying manually in the following two ways:

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

4, Parameters

4.1 Specifications

Robot

Base Station

Dimensions: 355*350*109.6 mm

Dimensions: 430.8*462*388.3 mm

Weight: 4.5 kg

Weight: 12.3 kg

Battery: 25000 mAh

Rated input: AC 220-240V 50-60Hz
AC 100V-127V 50-60Hz

Rated voltage: 14.4V =——=

Rated output: 20V-—2.0A

Rated power: 65W

Rated power:

Charging: 45W

Water heating: 1100W ( AC 220-240V, 50-60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50-60Hz)

Dust Collection: 450W

Drying:65W
Wi-Fi
Protocol: IEEE 80211b/g/n
Frequency Range: 2412~2472MHz
Max. Transmitter Power (EIRP): <20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocol: BLE5.0

Protocol: BLE 5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Max. Transmitter Power (EIRP): =10dBm

Battery (Robot)

Battery Pack Quantity Per Pack:

1pcs

Battery Type: Rechargeable Li-ion Battery
Nominal Voltage: 14.4V —
Quantity of Battery Cells Per Battery Pack: 8pcs

Rated Capacity, Rated Energy:

5000mAh, 72Wh
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1. Produkt auf einen Blick
1.1 Checkliste
Hauptteile

Roboter x1 Dockingstation x1

(einschlieBlich Reinigungssockel x1,
Reinigungsbehalter x1, Frischwasser-Tank x1,
Schmutzwasser-Tank x1,
Staubbeutel der Dockingstation x1)

(einschlieBlich Staubbehalter x1, Wischmodul x2)

Zubehér
4 —
@ -m =
SeitenbUrste x2 Netzkabel der Dockingstation x1 Boden-Reiniger x1
(Zubehér) (Zubehér)
« S
Y=

FuBleisten-Reinigungsmodul x1 Sockelleistenlappen x3

Staubbeutel der
(Zubehor) (Zubehor)

Dockingstation x1
(Zubehor)

Auswechselbarer Einsatzbehéilter x1 Filter fUr Staubbehalter x1

Verldngerungs-Rampe x1
(Zubehér) (Zubehor)

1.2 Roboter
Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)

Radar-Sensoren

Ruckruf-Taste Mikrofon

Start/Stop-Taste
Binokularsensor zur
Hindernisvermeidung

Laser-Kanten-Sensor .
StoRfangersensor

Staubbehélter

Obere Roboter-Abdeckung

/@@—\\7 Auswechselbarer Einsatzbehélter

)
= @—r— Filter fUr Staubbehalter

RESET-Taste

Schlitz der oberen Abdeckung

S

Roboter-Boden

Infrarot-Fallschutzsensor x3

Ultraschall-Teppichsensor —

Typenschild des Roboters SeitenbUrste x2
(einschlieBlich SN)
Verhedderungsfreie Zyklon-Rollenbirste

Antriebsrad x2

Steckplatz fur
FuBleisten-Reinigungsmodul

Wischmodul x2 ! A
™) Universalrad

Mopp-Pad x2

Moppbasis x 2 |
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1.3 Dockingstation

Vorderseite (Deckel geschlossen) Bedienfeld

S Ein/Aus-Taste der Kindersicherung
@ -} Taste fur das Waschen/Trocknen der Mopps

RUckruf-/Beenden-Taste —J—(

Anzeige der Dockingstation

Freo-Modus Ein/Aus-Taste 7 Z
<

Start/Stop-Taste

N\ "

Roboter-Eingang

Verlangerungs-Rampe

Reinigungssockel

Vorderseite (Deckel offen)

m N
<y
j Frischwasser-Tank Schwammfilter

J
Abdeckung der Dockingstation

Schmutzwasser-Tank

Modul fir die elektrolytische

Griff der Dockingstation Wasserdesinfektion

Stationsrickseite

Stromanschluss

1.4 Tasten und Anzeigen
Roboter-Tasten

Taste Aktion

Funktion

Start/Stop () Kurzes Druicken

Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

2 Sekunden lang gedriickt halten

Einschalten/Ausschalten

RUckruf 0 rome Kurzes Dricken

Ruckkehr zur Dockingstation

Kurzes Dricken

Aufrufen des Koppelungsmodus

Zuricksetzen « 5 Sekunden lang gedrickt halten

Aufheben der Verknipfung des Kontos und Loschen der
Benutzerdaten

10 Sekunden lang gedriickt halten
Tasten der Dockingstation

Taste Aktion

Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen

Funktion

Kurzes Driicken

Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

> Wahrend einer Aufgabe 2 Sekunden

lang gedruckt halten

Alle Aufgaben beenden

4 Kurzes Dricken

Ruckruf/Beenden

2 Sekunden lang gedriickt halten

&

Einschalten der Kindersicherung

2 Sekunden lang gedrickt halten

Ausschalten der Kindersicherung

o) Kurzes Dricken

Freo-Modus ein-/ausschalten

Kurzes Driicken

Start/Abbruch der Mopp-Wasche und -Trocknung

6

10 Sekunden lang gedrickt halten

Selbstkontrolle beim Nachfillen/Entleeren

2 Sekunden lang gedruckt halten

O +I>

Aufrufen/Beenden des Koppelungsmodus

>+ 0 2 Sekunden lang gedriickt halten

Roboter- und Dockingstation-Anzeigen

Anzeige Roboter-Anzeige

Kartierung neu starten

Anzeige der Dockingstation ~ Bedeutung

Stetig wei N

N

Standby-Modus

Atmung weil

Bereitschaft

Dynamisches Drehen blau

Aufgabe im Gange
Gerétestart (Roboter)

Dynamische Atmung blau

Aufgabe pausiert

Rot

J
J
N
N

Fehler (blinkt)
Keine Kommunikation (rot atmend)

Atmung orange

Koppeln

Aktualisierung

Uberpriifung des automatischen
Wasserwechsels
Energiesparmodus

Farbiges Meteoritenlicht

Aufwachen zum Einschalten
Aus einem dunklen Bildschirm heraus aufwachen
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2. Vorbereitung vor dem Gebrauch

Montieren Sie die Seitenblrsten

Dricken Sie die Seitenbursten in die farblich gekennzeich-

neten Schlitze, bis sie einrasten.
o

Stellen Sie die Dockingstation auf

« Stecken Sie das Netzkabel an der Rlickseite der Dockingstation
ein.

« Legen Sie die Vierldngerungsrampe auf den Boden und schieben
Sie sieinden Boden der Dockingstation, bis sie einrastet.

« Lassen Sie vor der Dockingstation einen Freiraum von
mindestens 1Meter Lange, damit der Roboter die Dockingsta-
tion befahren und verlassen kann.

Tipps: Stellen Sie die Dockingstation NICHT in die Nahe einer Warmequelle.

Sauberes Wasser hinzufligen

« Offnen Sie den Frischwasser-Tank und fullen Sie ihn mit
sauberem Wasser (Uberschreiten Sie NICHT die MAX-
Wasserstandsmarkierung).

- SchlieBen Sie den Deckel des Frischwasser-Tanks und stellen
Sie den Frischwasser-Tank wieder in die Dockingstation.

Verbinden und Verkniipfen des Robotersin der App

Laden Sie die Narwal App herunter und befolgen Sie die
Anweisungen zum Verbinden und Verkniipfen des Roboters.
Anmerkung:

Tippen Sie auf der Gerateseite der App auf “Einstellungen” > "Gerat"
und halten Sie dann die Taste "Roboter neu starten" 10 Sekunden

lang gedrickt, um den Energiesparmodus ein-/auszuschalten.
—Der Energiesparmodus ist nur in Nordamerika verfligbar.

Entfernen Sie den Anti-Kollisionsschaum

« Heben Sie den Aufkleber der oberen Abdeckung an, um
die obere Abdeckung des Roboters zu 6ffnen und den
Anti-Kollisionsschaum zu entfernen

« SchlieBen Sie die obere Abdeckung des Roboters.

Boden-Reiniger installieren

« Nehmen Sie die vordere Abdeckung der Dockingstation
ab, richten Sie die Kappe des Bodenreinigungsmittels
auf die Dockingstation (entfernen Sie die Kappe NICHT;
stellen Sie sicher, dass der Siegelaufkleber entfernt ist),
und schieben Sie sie waagerecht in den Reinigungsmit-
telbenélter.

« Wenn das Reinigungsmittel eingeflllt wurde, bringen Sie
die vordere Abdeckung der Dockingstation wieder an.

/

Siegelaufkleber
des Reinigers*2

Boot-Einstellungen

Schieben Sie den Roboter in die Dockingstation, so dass die
Kamera nach auen zeigt. Die Dockingstation piept einmal,
umanzuzeigen, dass der Ladevorgang erfolgreich war, und
der Roboter schaltet sich ein und sendet die Nachricht.

Ersetzen Sie den Staubbeutel der Dockingstation

-Nehmen Sie die Frontabdeckung der Dockingstationab.

« Ziehen Sie den lila Ring in Pfeilrichtung, um den Staubbeutel
herauszuziehen und zu entsorgen.

«Flhren Sie den neuen Staubbeutel in der angegebenen
Richtungin den Schlitz ein, bis er den Boden erreicht.

+Bringen Sie die Frontabdeckung der Dockingstation
wieder an.

Montieren des FuBleisten-Reinigungsmoduls

Drehen Sie den Roboter auf den Kopf, richten Sie das
FuBleisten-Reinigungsmodul auf den Schlitz aus, und
drlcken Sie es an, bis es einrastet

3. Anwendung

Wartung des Sockelleisten-Reinigungsmoduls

«ReiBen Sie den Sockelleistenlappen in der angegebenen
Richtung ab, richten Sie den neuen Sockelleistenlappen am
Klettverschluss aus und driicken Sie ihn an, bis er fest sitzt.

« Ziehen Sie den Sockelleistenlappen ab, spulen Sie ihn mit
klarem Wasser aus und verwenden Sie ihn nach dem
Lufttrocknen wieder. RN

1. Abziehen 2.Ersetzen

Bevor Sie den Roboter benutzen, stellen Sie bitte sicher, dass Sie die Installation und die Einrichtung der Dockingstation

in Kapitel 2 abgeschlossen haben.

3.1 Aufrdumen der Haushaltsumgebung

A.Rdumen Sie das Durcheinander auf dem Boden weg, z. B.
verstreute Kabel, Lappen, Hausschuhe, Kleidung und Blcher.

C. Lassen Sie die anderen Turen geschlossen und montieren
Sie die Absperrung, um den Roboter daran zu hindern,
erhohte oder niedrige Bereiche aufzurufen.

P H

E. Stellen Sie sich NICHT vor den Roboter, auf die Schwelle
oder inenge Durchgénge, um ein Ubersehen zu vermeiden.

3.2 Kartierung

B. Offnen Sie die TUren der zu reinigenden Raume und
organisieren Sie die M6bel so, dass so viel Platz wie moglich
fUr die Reinigung bleibt.

Hohe der Hindernisiberwindung

D. Die maximale Hohe beim Uberqueren von Hindernissen
betragt 20 mm, und der Roboter kann Rdume mit einer
Schwellenhéhe von tber 20 mm nicht befahren. Sie kdnnen
die Narwal Schwellenrampe kaufen, um dem Roboter beim
Uberwinden von Hindernissen zu helfen.

Vor der Reinigung einer neuen Wohnung muss der Roboter die Umgebung erkunden und eine Karte erstellen. Vor der
ersten Reinigung kénnen Sie das Kartieren durch kurzes Driicken der [> Start/Stop-Taste an der Dockingstation oder
durch Antippen von “Kartierung starten” in der App beginnen.

Anmerkung:

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

2. Bitte bewegen Sie die Dockingstation nicht, nachdem eine Karte erstellt wurde, sonst missen Sie das Kartieren neu starten. Wenn
groBe Mdbel in Inrer Wohnung umgestellt werden, empfiehlt es sich, eine neue Karte zu erstellen 09



3.3 Reinigung

Vor einer Reinigungsaufgabe sollten Sie sich vergewissern, dass der Akku des Roboters in Ordnung ist, was in der App
angezeigt werden kann.

Reinigungsmodi auswéhlen

Das Produkt verflgt Uber vier integrierte Reinigungsmodi: Saugen, Wischen, Saugen und Wischen und Wischen nach
Saugen. Sie konnen Parameter wie Reinigungszyklen, Saugleistung und Feuchtigkeit beim Wischen fur jeden Modus in
der App auswahlen und einstellen.

Freo-Modus einstellen

Der Freo-Modus ist ein intelligenter Reinigungsassistent. Wenn der Freo-Modus aktiviert ist, kann der Roboter:
+Reinigungsparameter auf der Grundlage der von den Sensoren gesammelten Umgebungsdaten festlegen;
- die Reinigung von Kante zu Kante zu verbessern.

Sie kénnen den Freo-Modus auf zwei Arten aktivieren:
+Wahlen Sie Freo-Modus in den Reinigungsmodi in der App aus;

«Driicken Sie kurz die Taste () Freo-Modus Ein/Aus-Taste an der Dockingstation. Wenn die Anzeige leuchtet, bedeutet dies,

dass der Freo-Modus eingeschaltet ist.

Reinigungsaufgabe starten

Sie kénnen den Roboter auf drei Arten fUr die Reinigung starten:

«Tippen Sie in der App auf die Taste ) Reinigung starten;

«Dricken Sie kurz die Taste () Start/Stopp-Taste am Roboter, um die Reinigung zu starten. Der Roboter aktiviert
standardméBig den Saugmodus;

«Dricken Sie kurz die Taste I> Start/Stop an der Dockingstation, um die Reinigung zu starten. Der Roboter aktiviert
standardmaBig den Modus Saugen und Wischen;

Hinweis: Sie kénnen den Reinigungsmodus anpassen und weitere Reinigungsparameter in der App festlegen.

Die aktuelle Aufgabe pausieren/fortsetzen

Sie kénnen die aktuelle Aufgabe auf drei Arten pausieren/fortsetzen:

« Tippen Sie auf die Taste () Pause/ () Fortsetzen in der App;

«Driicken Sie kurz die Taste () Start/Stop-Taste am Roboter;

-Drlcken Sie kurz die Taste |[> Start/Stop an der Dockingstation.

Mopp-Reinigung

Wenn der Roboter fir mehrere Wischvorgénge programmiert oder die zu reinigende Fléche groB ist, kehrt er automatisch
zur Dockingstation zurdck, um die Mopp-Reinigung durchzufthren.

Die Anzahl der Wischvorgénge und Rickfahrten kann in der App vor Beginn der Reinigung, jedoch nicht wahrenddessen
geéndert werden.

Aktuelle Aufgabe beenden

Der Roboter navigiert sich selbst zurtick zur Dockingstation, wenn die Reinigung beendet ist. Sie kénnen den aktuellen

Reinigungsbericht in der App einsehen

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

«Driicken und halten Sie () Beenden-Taste in der App 2 Sekunden lang gedrickt;

«Dricken Sie kurz die Taste ) Home Home-Taste auf dem Roboter;

«Driicken Sie kurz die Taste () Ruckruf-Taste oder halten Sie die Taste [> Start/Stopp-Taste an der Dockingstation 2
Sekunden lang gedruckt.

Mopp-Trocknung

Nach dem letzten Wischvorgang kehrt der Roboter zur Moppreinigung und -trocknung in die Dockingstation zurtick.
Die Trocknungszeit kann in der App geéndert werden.

Die Moppreinigung und -trocknung kénnen Sie auch manuell auf die folgenden zwei Arten starten:

- Tippen Sie in der App auf die Taste A; Moppreinigung & -trocknung;

« Driicken Sie kurz auf die Taste & Moppreinigung & -trocknung an der Dockingstation.

4. Parameter

4.1 Spezifikationen

Roboter

Dockingstation

Abmessungen: 355*350*109,6 mm

Abmessungen: 430,8*462*388,3 mm

Gewicht: ca. 4,5 kg

Gewicht: ca. 12,3 kg

Akku: 25000 mAh

Nenneingang: AC 220-240 V 50-60Hz
AC 100V-127V 50-60Hz

Nennspannung: 14,4V —

Nennleistung: 20V=—=2.0A

Nennleistung: 65 W

Nennleistung:

Aufladen: 45 W

Wassererhitzung:1100 W( AC 220-240V, 50-60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50-60Hz)

Staubsammiung: 450 W

Trocknung: 65 W

W-lan

Protokoll: [EEE 80211b/g/n

Frequenzbereich: 2412 ~ 2472 MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <20 dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokoll: BLE 5.0

Protokoll: BLE 5.0

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Batteria (robot)

Anzahl der Batteriepacks pro Packung:

1Stuck

Batterie-Typ: Wiederaufiadbarer Li-lonen-Batterie
Nennspannung: 14.4V=—==
Anzahl der Batteriezellen pro Batteriepack: 8 Stiick

Nennkapazitét, Nennenergie:

5000 mAh, 72Wh




1.l prodotto in breve

11 Lista di controllo
Parti principali

Robot x1
(incluso contenitore di raccolta
polvere x1, modulo di pulizia x2)

(inclusa base di pulizia x1, vassoio di pulizia x1, serbatoio
dell'acqua pulita x1, serbatoio dellacqua sporca x1,
sacchetto della stazione base x1)

Accessori
7
@/

Spazzola laterale x2

Cavo di alimentazione della stazione base x1 Detergente per pavimenti x1

(Accessorio) (Accessorio)
’ 9
« N
$
=
:‘/, =G
Sacchetto stazione base x1 Modulo di pulizia del battiscopa 1 Panno per battiscopa x3
(Accessorio) (Accessorio) (Accessorio)

LT

Rampa di estensione x1 Inserto sostituibile del contenitoree x1

(Accessorio)

Filtro del contenitore della polvere x1
(Accessorio)

1.2 Robot
Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Sensori radar

Pulsante richiama

Microfono

Pulsante Avvio/Stop

Sensore per evitare ostacoli
con visione binoculare
Sensore dei bordi laser

Sensore paraurti

Contenitore
della polvere

Coperchio superiore del robot - -
/ N

—— Inserto sostituibile del contenitore
i @@ 3
& 7 Filtro del contenitore della polvere
/

Pulsante di RESET

Fessura del coperchio superiore

Fondo del robot

Sensore antigoccia a infrarossi x3 —
Sensore per tappeti ad ultrasuoni
Targhetta del robot(incluso SN) Spazzola laterale x2

Spazzola a rullo antigroviglio Cyclone
Ruota motrice x2

Fessura per modulo pulizia battiscopa

Modulo di pulizia x2

Ruota

Panno per il lavaggio x2 —/A

[ PN
| N
Base per panno x2 - u




1.3 Stazione base
Anteriore (coperchio chiuso)

Pannello di controllo

%

Pulsante di accensione/spegnimento di Freo Mind i attivazione/

PR ulsan
\ dlsattlvaz%ne déeb?occo bambini
1 Tasto lavaggio/asciugatura panno

Pulsante Richiama/Esci ‘ ‘\ 0
Spia della stazione base -

\\ % - Pulsante avvio/arresto

— Ingresso del robot

W Vassoio per la pulizia
\ ]

Serbatoio dellacqua pulita

Rampa di estensione

Base per la pulizia

Anteriore (coperchio aperto)

Pulisci il filtro in spugna

. ) | roins|
Coperchio della stazione base del serbatoio dellacqua

Serbatoio dellacqua sporca

o . Modulo di disinfezione dell'acqua elettrolizzata
Maniglia della stazione base

Indietro

Interfaccia di alimentazione

1.4 Pulsanti e spie
Pulsanti del robot

Pulsante Azione Funzione
Awvia/ 0] Pressione breve Awvia/pausal/riprendiIattivita corrente
Interrompi

Tieni premuto per 2 sec

Accensione/spegnimento

Richiama ) rome Pressione breve

Ritorno alla stazione base

Pressione breve

Accedi alla modalita di associazione

Ripristina Tieni premuto per 5 sec

Scollega l'account e cancella i dati utente

Tieni premuto per 10 sec

Pulsanti della stazione base

Ripristino alle impostazioni di fabbrica

Pulsante Azione Funzione
Pressione breve Avvia/pausa/riprendi l'attivita corrente
> gilig‘rﬁ'eem:‘at&ﬁﬁ? secondi Termina tutte le attivita
0 Pressione breve Richiama/Esci
- Tieni premuto per 2 sec Attiva il Blocco Bambini
- Tieni premuto per 2 sec Disattiva il Blocco Bambini
o) Pressione breve Attiva/disattiva Freo Mind
Pressione breve Avvia/annullail lavaggio e l'asciugatura del panno
e Tieni premuto per 10 sec Autocontrollo di riempimento/scarica
O +I> Tieni premuto per 2 sec Entra/esci dalla modalita di associazione
>+ 6 Tieni premuto per 2 sec Riavvia la mappatura

Spie del robot e della stazione base

Spia Spiadel robot Spiadellastazione base Signficato

Bianco fisso N N Modalita standby

Bianco pulsante N N Standby
Attivitain corso

Blu rotante dinamico v v Awvio del dispositivo (robot)

Blu pulsante dinamico N N Attivita sospesa

RossO J J Errore (lampeggiante)
Nessuna comunicazione (rosso pulsante)
Associazione in corso

Arancione pulsante J J Aggiornamento in corso
Controllo del ricambio automatico dellacqua
Modalita di risparmio energetico

Luce meteora colorata X J Attiva per laccensione

Attiva da uno schermo scuro



2. Preparati prima dell'uso

Installa le spazzole laterali

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

Posiziona la stazione base

« Collegail cavo di alimentazione sul retro della stazione base.

« Mettilarampa di estensione sul pavimento e spingila nella
parte inferiore della stazione base finché non scatta in
posizione.

« Lascia uno spazio aperto lungo almeno 1 metro davantialla
stazione base affinché il robot possa entrare e uscire dalla
stazione base.

Suggenmentl NON posmonare la stazione base vicino a una fonte

Aggiungiacqua pulita

« Apri il serbatoio dell'acqua pulita e riempilo con acqua
pulita (NON superare il segno del livello MAX dellacqua)

« Chiudi il tappo del serbatoio dell'acqua pulita e reinserisci
il serbatoio dellacqua pulita nella stazione base.

Connetti e associa il robot nell'app

Scarica lApp Narwal e segui le istruzioni per connettere e
associare il robot.

Nota:

Nella pagina del dispositivo dell'app, tocca “Impostazioni” »
"Dispositivo’, quindi tieni premuto "Riavvia robot" per 10 sec per
attivare/disattivare la modalita di risparmio energetico.
—Lamodalita dirisparmio energetico & disponibile solo inNord America.

Rimuovi la schiuma anticollisione

« Solleva 'adesivo del coperchio superiore per aprire il
coperchio superiore del robot e rimuovere la schiuma
anticollisione.

« Chiudiil coperchio superiore del robot.

Installa il detergente per pavimenti

« Rimuovi il coperchio anteriore della stazione base, rivolgi il
tappo del detergente per pavimenti alla stazione base
(NON rimuovere il tappo; assicurarsi che ladesivo sigillante
siarimosso) e spingilo orizzontalmente nel contenitore del
detergente.

« Dopo aver messo il detergente, nposwzwona il coperchio
anteriore della stazione base. -~

Adesivo sigillante
del detergente*2

Impostazioni di avvio

Spingi il robot nella stazione base con la fotocamerarrivolta
verso lesterno. La stazione base emettera un segnale acustico
perindicare che laricarica & avvenuta con successo el robot si
accendera e trasmetterail messaggio.

Sostituisci il sacchetto della stazione base

«Rimuovi il coperchio anteriore della stazione base.

«Tiral'anello viola nella direzione della freccia per estrarre
ed eliminare il sacchetto della polvere.

«Inserisci il nuovo sacchetto della polvere nella fessura
nella direzione indicata finché non tocca il fondo.

«Riposiziona il coperchio anteriore della stazione base.

Installa il modulo di pulizia del battiscopa

Capovolgiil robot, allinea il modulo di pulizia del battiscopa
conlafessura e premi finché non scatta in posizione.

3. Come si utilizza

Come effettuare la manutenzione del modulo

di pulizia del battiscopa

- Strappa il panno per il battiscopa nella direzione indicata,
allinea il nuovo panno per il battiscopa con la chiusura a
strappo e premilo fino a fissarlo saldamente.

- Tear off the baseboard rag, rinse it with clean water, and
reuse it after air drying. L

A

2. Sostituisci

1. Strappa

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

3.10rganizza I'ambiente domestico

A.Mettiinordine il pavimento, ad es. cavi, stracci, pantofole,
vestiti e libri sparsi

C.Lasciale altre porte chiuse e installa la recinzione per
impedire al robot di entrare in aree elevate o basse

E.NON sostare davanti al robot, sulla soglia o allinterno
corridoi stretti per evitare omissioni.

3.2 Mappatura

B. Apri le porte delle stanze da pulire e disponi i mobiliin
modo da lasciare quanto pili spazio possibile per la pulizia.

Altezza di superamento dellostacolo

D. L'altezza massima di superamento degli ostacoli e di
20 mm e il robot non puo entrare in stanze con un'altezza
della soglia superiore a 20 mm. Puoi acquistare larampa
della soglia Narwal per aiutare il robot a superare gli ostacoli.

Prima di pulire una nuova casa, il robot deve esplorare 'ambiente e creare una mappa. Prima della prima pulizia, puoi attivare la
mappatura premendo brevemente il pulsante I> Avvia/Stop sulla stazione base o toccando "Avvia Mappatura” nell'app.

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

2.Non spostare la stazione base dopo aver creato una mappa, altrimenti sara necessario riavviare la mappatura. Se i mobili di grandi
dimensioni della tua casa vengono riorganizzati, ti consigliamo di creare una nuova mappa.

13



3.3 Puliziain corso
Prima di un‘attivita di pulizia, assicurati che il robot abbia un livello di batteria adeguato, che puo essere visualizzato nell'app.
Seleziona le modalita di pulizia

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

Imposta Freo Mind

FreoMind & un assistente intelligente per la pulizia. Quando Freo Mind & abilitato, il robot puo:
«impostare i parametri di pulizia in base ai dati ambientali raccolti dai sensori;
- migliorare la pulizia da bordo a bordo.

Puoi abilitare Freo Mind in due modi:

« Seleziona Freo Mind nelle modalita di pulizia dell'App;

«Premi brevemente il pulsante () Accensione/Spegnimento di Freo Mind sulla stazione base. Quando la spia si accende,
significa che Freo Mind & acceso.

Inizia l'attivita di pulizia

Puoiavviare il robot per la pulizia in tre modi:

«Toccail pulsante () Avvia pulizia nell'app;

«Premi brevemente il pulsante Avvio/Stop () sul robot per avviare la pulizia. Il robot attivera la Modalita Aspirazione per
impostazione predefinita;

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

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

Pausalriprendi l'attivita corrente

Puoi mettere in pausa/riprendere l'attivita corrente in tre modi:

+Toccail pulsante (WPausa/ () Riprendi nell'app;

+Premi brevemente il pulsante Avvio/Stop () sul robot;

«Premi brevemente il pulsante I> Avvio/Stop sulla stazione base

Lavaggio del panno

Seil robot & impostato per piu cicli di pulizia o se I'area da pulire € ampia, il robot tornera automaticamente alla stazione
base per il lavaggio del panno.

Il numero di cicli di pulizia e di ritorni puo essere modificato nell'app prima dell'inizio della pulizia e non puo essere
modificato durante I'attivita di pulizia corrente.

Termina l'attivita corrente

Altermine della pulizia, il robot tornera alla stazione base. Puoi visualizzare il rapporto di pulizia corrente nellapp.
E possibile terminare manualmente I'attivita nei tre modi seguenti:

«Tieni premuto il pulsante Fine () per 2 sec nell'app;
«Premi brevemente il pulsante Home ( Home sul robot;

« Premi brevemente il pulsante di Richiama () oppure tieni premuto il pulsante Avvio/Stop > sulla stazione base per 2 sec.

Asciugatura panno

Dopo I'ultimo ciclo di pulizia, il robot tornera alla stazione base per lavare e asciugare il panno. Il tempo di asciugatura
puo essere modificato nell'App.

Einoltre possibile avviare manualmente il lavaggio e I'asciugatura del panno nei due modi seguenti:

«Toccail pulsante A; Lavaggio e Asciugatura del Panno nell'app;

«Premi brevemente il pulsante di Lavaggio e Asciugatura del Panno ¢ sulla stazione base

4, Parametri

4.1 Specifiche

Robot

Stazione base

Dimensioni: 355 x 350 x 109,6 mm

Dimensioni: 430,8 x 462 x 388,3 mm

Peso: 4,5kg

Peso:12,3kg

Batteria:=5000 mAh

Ingresso nominale: CA 220-240V 50/60 Hz
AC 100V-127V 50-60Hz

Tensione nominale: 14,4V —

Uscitanominale: 20V — 2,0A

Potenza nominale: 65W

Potenza nominale:
Ricarica: 45W

Riscaldamento dellacqua: 1100W( AC 220-240V, 50-60Hz)

850-1250W ( AC 100-127V, 50-60Hz)

Raccolta polveri: 450W
Asciugatura: 65W

Wifi

Protocollo: IEEE 80211b/g/n

Gamma di frequenza: 2412-2472 MHz

Massimo. Potenza del trasmettitore (EIRP):<20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocollo: BLE 5.0

Protocollo: BLE 5.0

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

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

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

Batteria (Robot)

Quantita di batterie per confezione:

1pz

Tipo di batteria:

Batteria ricaricabile agli ioni di litio

Tensione nominale:

14.4V =

Quantita di celle della batteria per pacco batteria:

8pz

Capacita nominale, energia nominale:

5000 mAh, 72Wh




1. Apergu du produit
11 Liste de contréle

Principaux composants

Station de base x 1
(incluant base de nettoyage x 1, plateau de nettoyage x 1,
réservoir d'eau propre x 1, réservoir d'eau sale x 1,
sac a poussiére de la station de base x 1)

Robot x 1
(incluant bac de collecte de
poussiére x 1, module de vadrouille x 2)

Accessoires

N 7
\@ @/
A

Brosse latérale x 2
(Accessoire)

Cordon d'alimentation de |a station de base x 1 Détergent pour sol x 1

(Accessoire)

. . g
|« 3 é
@ i q
= =
' i Z

=7

Sac a poussiére de
la station de base x 1
(Accessoire)

Module de nettoyage de plinthes x 1
(Accessoire)

Chiffon de nettoyage de plinthes x 3
(Accessoire)

i

Bac d'insertion remplagable x 1
(Accessoire)

Filtre du bac & poussiére x 1
(Accessoire)

Rampe d'extension x 1

1.2 Robot
Avant (couvercle fermé)

Capteurs radar

Bouton de rappel

Microphone

Bouton de mise en marche/arrét

Capteur d'évitement
d'obstacles a vision binoculaire
Capteur de bordure laser

Capteur de pare-chocs

Avant (couvercle ouvert)

Bac a poussiére

/ < Bac d'insertion remplagable
/ &ﬁﬁ \
i @ ]‘

e 7 Filtre du bac & poussiére

Couvercle supérieur du robot

Bouton de REINITIALISATION

Fente de couvercle supérieur

Bas du robot

Capteur anti-chute infrarouge x3 —
Capteur ultrasonique de tapis

Plaque signalétique du robot
(incluant le SN)

Brosse rotative sans
enchevétrement cyclonique

Brosse latérale x 2

Roue motrice x 2

Emplacement pour le
module de nettoyage de plinthes

Module de lavage de vadrouille x 2 \ \
9 A @ Roulette

Tampon de vadrouille x 2

Base devadrouillex2 ————— 11



1.3 Station de base
Avant (couvercle fermé)

Bouton de mise en marche/arrét du Freo Mind — Bouton de verrouillage enfant marche/arrét

Bouton de rappel/sortie

Indicateur de la station de base 4—\<
NS

:‘ Bouton de lavage/séchage de la vadrouille

Bouton de démarrage/arrét

Entrée du robot

Rampe d'extension Base de nettoyage

Avant (couvercle ouvert)

/ Filtre éponge du réservoir d'eau propre

Module de désinfection a I'eau électrolytique

Couvercle de la station de base

Réservoir d'eau sale

Poignée de la station de base

Arriére

Interface d'alimentation

1.4 Boutons et indicateurs
Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Démarrer/Arréter Appuyez brievement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
] Appuyez et maintenez pendant Mise sous/hors tension
2 secondes
Rappel  ()rome Appuyez brievement Retour & la station de base

Appuyez brievement
Appuyez et maintenez pendant
5 secondes

Aé)puyez et maintenez pendant
10 secondes

Entrer en mode d'appariement

Réinitialiser « Délier le compte et effacer les données utilisateur

Réinitialisation aux paramétres d'usine

Boutons de la station de base

Bouton Action Fonction
Appuyez brievement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
> A i -
ppuyez et maintenez pendant 2
2'secondes pendant une tache Terminer toutes les taches
Appuyez briévement Rappel/Sortie
Appuyez et maintenez pendant Activer le verrouillage enfant
2 secondes
Appuyez et maintenez pendant Désactiver le verrouillage enfant
2 secondes
@) Appuyez briévement Activer/désactiver Freo Mind
o Appuyez brievement Démarrer/annuler le lavage et le séchage de la vadrouille
ﬁ)pggggﬁgetsmamtenez pendant Remplir/vider l'auto-contréle
Appuyez et maintenez pendant ; .
O +> 2'secondes Entrer/sortir du mode d'appariement
+ Appuyez et maintenez pendant Redémarrer la cartographie
>+ e 2 secondes drep)

Indicateurs du robot et de la station de base
Indicateur de la

Indicateur Indicateur du robot station de base Signification

Blanc fixe N N Mode veille

Blanc fixe N N Enattente

Bleu tournant dynamique N N Téche en cours
Démarrage de I'appareil (robot)

Bleu respirant dynamique J J Tache en pause

Rouge J J Erreur (chgnotem_ent)
Aucune communication (respiration rouge)
Appariement

Orange respirant N J Mjse ajour )
Veérification de I'¢change automatique d'eau
Mode économie d'énergie

Lumiére météore colorée X J Réveil pour mise sous tension

Réveil a partir d'un écran noir



2. Préparation Avant Utilisation

Installer les brosses latérales

Appuyez sur les brosses latérales dans les emplacements
indiqués par couleur jusqu'a ce quielles s'enclenchent en
place. \

Placer la station de base

« Branchez le cordon d'alimentation & l'arriére de la station de
base.

« Placez larampe dextension sur le sol et enfoncez-ladans le
bas de lastation de base jusqua ce quelle senclenche enplace.

« Laissez un espace ouvert d'au moins 1métre de long devant
la station de base pour que le robot entre et sorte de la
station de base.

Conseils : NE PAS placer la station de base prés d'une source de chaleur.

=

Ajouter de I'eau propre

« Ouvrez le réservoir d'eau propre et remplissez-le d'eau
propre (NE PAS dépasser le niveau MAX d'eau).

« Refermez le bouchon du réservoir d'eau propre et replacez-le
danslastation debase.

Connecter et lier le robot dans I'application.

Téléchargez 'application Narwal et suivez les instructions
pour connecter et lier le robot.

Remarque :

Dansla page de lappareil de lapplication, appuyez sur "Paramétres” >
“Appareil" puis maintenez enfoncé "Redémarrer le robot" pendant 10
secondes pour activer/désactiver le mode d'économie d'énergie.
—Le mode d'économie d'énergie est uniquement disponible en
Ameérique du Nord. -

Retirez la mousse anti-collision

« Soulevez I'autocollant du couvercle supérieur pour ouvrir
le couvercle supérieur du robot et retirez la mousse
anti-collision.

« Refermez le couvercle supérieur du robot

Installer le détergent pour sols

« Retirez le couvercle avant de la station de base, tournez
le bouchon du détergent pour sols vers la station de base
(NERETIREZ PAS le bouchon ; assurez-vous que lautocollant
détanchéité est retiré), et poussez-le horizontalement dans
lebacadétergent.

« Lorsque le détergent est en place, replacez le couvercle
avant de la base. A

/
Sticker d'étanchéité
du détergent*2

Parameétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base avec lacaméra
tournée vers I'extérieur. La station de base émettra un
bip pour indiquer que la charge est réussie et le robot
s'allumera automatiquement et diffusera le message.

Remplacer le sac a poussiére de la station de base

«Retirez le couvercle avant de la station de base.

«Tirez I'anneau violet dans la direction de la fleche pour
retirer et jeter le sac a poussiére

«Insérez le nouveau sac a poussiére dans la fente dans
la direction indiquée jusqu'a ce qu'il touche le fond

«Remettez le couvercle avant de la station de base.

Installer le module de nettoyage des plinthes

Retournez le robot, alignez le module de nettoyage des
plinthes avec la fente et appuyez dessus jusqu'a ce qu'il
s'enclenche en place.

3. Comment Utiliser

Comment entretenir le module de nettoyage
desplinthes

«Retirez le chiffon de la base dans la direction indiquée,
alignez le nouveau chiffon de base avec le velcro, et
appuyez jusqu'a ce qu'il soit fermement fixe.

« Arrachez le chiffon de la base, rincez-le & leau propre, et
réutilisez-le aprés séchage al'ai

A

1. Arracher

2. Remplacer

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

3.10rganiser 'environnement domestique

A.Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chiffons, les pantoufies, les vétements et
les livres.

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cloture
pour empécher le robot d'entrer dans des zones surélevées
oubasses.

E. NE PAS vous tenir devant le robot, sur le seuil ou dans
des allées étroites pour éviter les omissions.

3.2 Cartographie

B. Ouvrez les portes des piéces a nettoyer et disposez
les meubles de maniére a laisser le plus d'espace possible
pour le nettoyage.

Hauteur de franchissement dobstacles

D. La hauteur maximale de franchissement d'obstacle est
de 20 mm et le robot ne peut pas entrer dans les pieces
avec une hauteur de seuil de plus de 20 mm. Vous pouvez
acheter la rampe de seuil Narwal pour aider le robot &
franchir les obstacles.

Avant de nettoyer une nouvelle maison, le robot doit explorer I'environnement et créer une carte. Avant le nettoyage pour la
premiére fois, vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant brievement sur le bouton > Démarrer/Arréter sur
labase ou en tapant "Démarrer la cartographie” dans I'application.

Remarque :
1.Une fois la carte créée, elle peut étre éditée dans I'application

2.Veuillez ne pas déplacer la base apres la création d'une carte, sinon vous devrez redémarrer la cartographie. Si de gros meubles de
votre maison sont réorganisés, il est recommandé de créer une nouvelle carte.
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3.3 Nettoyage

Avant une tache de nettoyage, assurez-vous que le robot a un niveau de batterie adéquat, qui peut étre consulté dans
I'application.

Sélectionner les modes de nettoyage

Le produit est livré avec quatre modes de nettoyage intégres : Aspiration, Lavage, Aspiration et Lavage, et Aspiration puis
Lavage. Vous pouvez sélectionner et ajuster des parametres comme les cycles de nettoyage, 'aspiration et 'humidité de
la vadrouille pour chaque mode dans I'application.

Configurer Freo Mind

Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque Freo Mind est activé, le robot peut :
- définir les paramétres de nettoyage en fonction des données environnementales collectées par les capteurs ;
-améliorer le nettoyage de bord a bord.

Vous pouvez activer Freo Mind de deux maniéres :

«Sélectionnez Freo Mind dans les modes de nettoyage dans I'application ;

« Appuyez briévement sur le bouton (3 Freo Mind Marche/Arrét sur la base. Lorsque le voyant s'allume, cela signifie que Freo
Mind est active.

Démarrer la tache de nettoyage
Vous pouvez démarrer le robot pour le nettoyage de trois maniéres :

« Appuyez sur le bouton () Démarrer le nettoyage dans I'application ;

« Appuyez briévement sur le bouton () Démarrer/Arréter sur le robot pour démarrer le nettoyage. Le robot activera le
mode Aspiration par défaut ;

« Appuyez brievement sur le bouton [> Démarrer/Arréter sur la base pour démarrer le nettoyage. Le robot activera le mode
Aspiration et Lavage par défaut ;

Remarque : Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir plus de paramétres de nettoyage dans I'application.

Mettre en pause/reprendre la tache en cours

Vous pouvez mettre en pause/reprendre la tache en cours de trois maniéres :

« Appuyez sur le bouton () Pause/ (») Reprendre dans I'application ;

« Appuyez briévement sur le bouton () Démarrer/Arréter sur le robot ;

« Appuyez briévement sur le bouton > Démarrer/Arréter sur la base.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est configuré pour plusieurs passages de lavage ou si la zone a nettoyer est grande, le robot retournera
automatiquement a la base pour laver la vadrouille.

Le nombre de passages de lavage et de retours peut étre modifié dans I'application avant le début du nettoyage, et ne
peut pas étre modifié pendant la tache de nettoyage en cours.

Terminer la tache en cours

Le robot naviguera lui-méme vers la base lorsque le nettoyage est terminé. Vous pouvez consulter le rapport de nettoyage

actuel dans I'application.

Vous pouvez mettre fin manuellement & la tache de trois maniéres suivantes :

« Appuyez et maintenez le bouton () Terminer pendant 2 secondes dans I'application ;

« Appuyez brievement sur le bouton ©) Home Accueil sur le robot ;

« Appuyez brievement sur le bouton () Rappeler ou maintenez le bouton > Démarrer/Arréter sur la base pendant 2
secondes.

Séchage de la Serpilliere

Apres le dernier cycle de lavage, le robot retournera a la station de base pour le lavage et le séchage de la serpilliére.
Le temps de séchage peut étre modifié dans I'application.

Vous pouvez également démarrer le lavage et le séchage de la serpilliére manuellement de deux manieres :

« Appuyez sur le bouton &; de Lavage & Séchage de la serpilliére dans I'application ;

+ Appuyez brievement sur le bouton & de Lavage & Séchage de la serpilliere sur la station de base.

4. Parameétres

4.1 Spécifications

Robot

Station de base

Dimensions : 355*350*109,6 mm

Dimensions : 430,8*462*388,3 mm

Poids : 4,5 kg

Poids : 12,3 kg

Batterie : 25000 mAh

Entrée nominale : AC 220-240V 50/60Hz
AC 100V-127V 50-60Hz

Tension nominale : 14,4V ==

Sortie nominale : 20V == 2.0A

Puissance nominale : 65W

Puissance nominale :
Charge: 45W
Chauffage de I'eau: 1100W( AC 220-240V, 50-60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50-60Hz)
Collecte de poussiere: 450W
Séchage: 65W

Wifi

Protocole : IEEE 80211b/g/n

Gamme de fréquences: 2412~2472 MHz

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP): =20 dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocole : BLE5.0

Protocollo: BLE 5.0

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

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

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

Batterie (robot)

Nombre de batteries par emballage: 1piece

Type de batterie: Batterie Li-ion rechargeable
Tension nominale: [TAYE=S

Quantité de cellules par batterie 8 pieces

Capacité nominale, Energie nominale:

5000mAh, 72Wh




1. Producto de un vistazo

1.1 Lista de verificacion

Partes principales

Robot x 1
(incluye caja de recoleccion
de polvo x 1, modulo de trapeador x 2)

Accesorios

7
@/
)

Cepillo lateral x 2
(Accesorio)

Bolsa para el polvo
de la estacion base x 1
(Accesorio)

Rampa de extension x 1

Estacionbase x 1
(incluye base de limpieza x 1, bandeja de limpieza x 1,
tanque de agua limpia x 1, tanque de agua sucia x 1,
bolsa para polvo de la estacion base x 1)

Cable de alimentacion de la estacion base x 1 Detergente para pisos x 1

(Accesorio)

Sz,

Modulo de limpieza de zocalo x 1
(Accesorio)

Trapo de zocalo x 3
(Accesorio)

LT

Bandeja de insercion reemplazable x 1
(Accesorio)

Filtro del contenedor de polvo x 1
(Accesorio)

1.2 Robot
Frontal (cubierta superior cerrada)

Sensores de radar

Botdn de recuperacion

Micréfono

Boton de Inicio/Detener

Sensor de evitacion de
obstaculos de vision binocular
Sensor de borde laser

Sensor de parachoques

Frontal (cubierta superior abierta)

Contenedor de basura

) @ﬁ——\\ Bandeja de insercion reemplazable
=)
TN 7 Filtro del contenedor de polvo

Cubierta superior del robot

Boton de reinicio

Ranura de la cubierta superior

Fondo del robot

Sensor infrarrojo anticaida x3

Sensor ultrasonico de alfombra
Placa de identificacion del robot (incluido SN

Cepillo lateral x 2

Cepillo ciclonico antienredos
Rueda motriz x 2

Ranura para modulo de limpieza de zécalo

Modulo de trapeado x 2 ! A
i @ Rueda

Almohadilla para trapeador x 2 ﬁ

N

Basedetrapeadox2 —— | {



1.3 Estacion base
Frontal (tapa cerrada)

Panel de control

Boton de encendido/apagado de Freo Mind ﬁ/(
Boton de recuperacion/salida w ( Q

— Boton de encendido/apagado del bloqueo infantil

Boton de lavado/secado de trapeador
Indicador de estacion base

Boton de Inicio/Detener

— Entrada del robot
@—— Bandeja de limpieza
| |

Rampade extension ——~

Base de limpieza

Frente (tapa abierta)

Ta’\qugd( agua limpia

Filtro de esponja para

. li
Tapa de la estacion base tanque de agua limpia

Tanque de agua sucia

” Madulo de desinfeccion de agua electrolizada
Mango de la estacion base 9

Atras

Interfaz de energia

1.4 Botones e indicadores
Botones de robot

Botén Accion

Funcién

Iniciar/Parar () Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

Mantenga presionado durante 2 segundos

Encendido / apagado

Recordar (r+me  Pulsacion corta

Regreso a la estacion base

Pulsacion corta

Ingrese al modo de emparejamiento

Reiniciar « Mantenga presionado durante 5 segundos

Desvincular la cuentay borrar los datos del usuario

Mantenga presionado durante 10 segundos

Botones de la estacién base

Restablecimiento de fabrica

Boton Accion Funcion
Pulsacién corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual
> Mantenga presionado durante 2 sequndos  Finalizar todas las tareas
durante una tarea
0O Pulsacion corta Recuperar/Salir
Mantenga presionado durante 2 segundos  Activar el bloqueo para nifios
& Mantenga presionado durante 2 segundos  Desactivar el bloqueo para nifios
o) Pulsacion corta Activar/desactivar Freo Mind
Pulsacion corta Iniciar/cancelar lavado y secado del trapeador
e Mantenga presionado durante 10 segundos  Autocomprobacion de recarga/descarga
O +D> Mantenga presionado durante 2 segundos  Entrar/salir del modo de emparejamiento
>+ 0 Mantenga presionado durante 2 segundos  Reiniciar mapeo

Indicadores de robot y estacion base

Indicador Indicador de robot  Indicador de estaciénbase  Significado
Blanco fijo N N Modo de espera
Respiracion dindmica blanca N N Enespera
Giro dinamico azul N N Tareaenmarcha
Inicio del dispositivo (robot)
Respiracion dinamica azul v J Tareapausada
Rojo v N Error (parpadeando)
No communication (breathing red)
Emparejamiento
Respiraciéndindmicanaranja ./ J Actualizando
Comprobacion del cambio automéatico de agua.
Modo de ahorro de energia
Luz de meteorito colorida X J Despertar para encender

Despierta desde una pantalla oscura
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2. Preparacion antes de usar

Instalacion de los cepillos laterales

Presione los cepillos laterales en las ranuras como lo
indica el color hasta que encajen en su lugar.

Colocar la estacion base

« Enchufe el cable de alimentacion en la parte posterior de la
estacion base.

«Coloque larampa de extensién en el piso y empujela hacia la
parteinferior de la estacion base hasta que encaje ensulugar.

« Deje un espacio abierto de al menos 1metro de largo delante
de la estacion base para que el robot entre y salga de la
estacion base.

Tips: NO coloque la estacion base cerca de una fuente de calor.

Afadir agua limpia

« Abra el tanque de agua limpia y llénelo con agua limpia
(NO exceda la marca de nivel MAXIMO de agua).

« Cierre latapa del tanque de agua limpia y vuelva a colocar
eltanque de agua limpia en la estacion base.

Conectay vincula el robot en la App.

Descargala App Narwal y sigue las instrucciones para conectar
yvincular el robot.

Nota:

En la pagina del dispositivo de la App, toque "Configuracion” >
“Dispositivo" y luego mantenga presionado “Reiniciar robot" durante
10 segundos para activar/desactivar el modo de ahorro de energia.
—Elmodo de ahorro de energia sdlo esta disponible en Norteamérica.

Retire la espuma anticolision.

« Levante la pegatina de la cubierta superior para abrir la
cubierta superior del robot y quitar la espuma anticolision.

« Cierre la cubierta superior del robot.

Instalar el detergente para pisos.

« Retire la cubierta frontal de la estacion base, dirija la tapa
del detergente para pisos hacia la estacion base (NOretire
la tapa; asegurese de quitar la etiqueta de sellado) y
empujela horizontalmente dentro del contenedor de
detergente.

+ Cuando el detergente esté en sussitio, vuelva a colocar la
tapa frontal de la estacion base. g PN

/
Adhesivo de sellado
del detergente*2

Ajustes de arranque

Empuje el robot hacia la estacion base con la cdmara hacia
afuera. La estacion base emitird un pitido para indicar que la
carga se realizé correctamente y el robot se encendera
y transmitira el mensaje.

Coémo sustituir labolsa de polvo de laestacionbase

«Retire la cubierta frontal de la estacion base.

«Tire del anillo morado en la direccion de la flecha para
extraer y desechar la bolsa de polvo.

«Introduzca la nueva bolsa de polvo en laranura en la
direccion indicada hasta que toque el fondo.

+Vuelva a colocar la cubierta frontal de la estacion base.

Instale el médulo de limpieza del zécalo

Voltee el robot, alinee el mddulo de limpieza del zocalo con
laranuray presionelo hasta que encaje en su lugar.

3. Como utilizar

Cémo mantener el médulo de limpieza de la

estacion base

« Arranque el trapo del zécalo en la direccion indicada, alinee
el nuevo trapo del zocalo con el cierre autoadherente y
presiénelo hasta que quede firmemente fijado.

« Arranque el trapo de la estacion base, enjuaguelo con
agualimpiay vuelva a utilizarlo después de secarlo al aire.

1. Arrancar 2. Sustituir

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

3.10rganizar el entorno doméstico

A. Aparte el desorden del suelo, por ejemplo, cables
esparcidos, trapos, zapatillas, ropa y libros.

IH

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

E.NO se cologue delante del robot, en el umbral o en
pasillos estrechos para evitar omisiones.

3.2 Mapeo

B. Abra las puertas de las habitaciones que vaya a limpiar y
ordene los muebles para dejar el mayor espacio posible
paralalimpieza.

Altura para subir obstaculos

D. Laaltura méaxima de cruce de obstaculos es de 20 mmy
el robot no puede entrar en habitaciones con una altura
de umbral superior a 20 mm. Puede adquirir larampa de
umbral Narwal para ayudar al robot a superar los obstéculos.

Antes de limpiar un nuevo hogar, el robot necesita explorar el entorno y crear un mapa. Antes de limpiar por primera vez, puede
activar el mapeado pulsando brevemente el botén 1> Inicio/Detener en la estacion base o pulsando “Iniciar mapeo” en la App.

Nota:
1.Una vez creado un mapa, puede editarse en la App.

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

su casa, se recomienda crear un nuevo mapa.
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3.3 Limpieza

Antes de realizar una tarea de limpieza, asegurese de que el robot tiene un nivel de bateria adecuado, que puede
consultarse en la App.

Seleccione los modos de limpieza

El producto incorpora cuatro modos de limpieza: Aspirar, Trapear, Aspirar y Trapear, y Aspirar y después Trapear. Puede
seleccionar y ajustar parametros como los ciclos de limpieza, la succion y lahumedad del trapeador para cada modo en
la App.

Establecer Freo Mind

ElFreo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Cuando el Freo Mind esta activado, el robot puede:
- establecer pardmetros de limpieza basados en los datos ambientales recogidos por los sensores;
-mejorar la limpieza de borde a borde.

Puede activar el Freo Mind de dos maneras:

- Seleccione el Freo Mind en los modos de limpieza de la App;

+Pulse brevemente el boton ) Freo Mind en la estacion base. Cuando el indicador se enciende, significa que el Freo Mind
esta encendido.

Iniciar la tarea de limpieza

Puede iniciar el robot para la limpieza de tres formas:

«Pulse el boton () Iniciar limpieza en la App;

«Pulsando brevemente el boton O Inicio/Detener del robot para empezar a limpiar. El robot activara el Modo Aspiracion
por defecto;

«Pulse brevemente el boton > Inicio/Detener de la estacion base para iniciar la limpieza. El robot activara el Modo Aspirar
y trapeado por defecto;

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

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de tres formas:

«Pulse el boton () Pausa/(») Reanudar en la App;

«Pulsando brevemente el botén () Boton Inicio/Detener en el robot;

«Pulsar brevemente el boton [>Inicio/Detener en la estacion base.

Lavado del trapeador

Si el robot esta configurado para varias pasadas de trapeado o lazona a limpiar es grande, el robot volvera automaticamente
alaestacion base para lavar el trapeador.

El nimero de pasadas y retornos del trapeador puede modificarse en la App antes de que comience la limpieza, y no
puede modificarse durante la tarea de limpieza en curso.

Finalizar la tarea actual

Elrobot volvera a la estacion base cuando finalice la limpieza. Puede ver el informe de limpieza actual enla App.

Puede finalizar manualmente la tarea de las tres formas siguientes:

-Mantenga pulsado () Finalizar durante 2s en la App;

+Pulsar brevemente el boton ( HomeBotdn Inicio del robot;

«Pulsar brevemente el boton{yRecall o mantenga pulsado el boton [>Inicio/Detener en la estacion base durante 2 segundos.

Secado del trapeador

Tras la Ultima pasada del trapeador, el robot volvera a la estacion base para lavar y secar el trapeador. El tiempo de
secado se puede modificar en la App.

También puede iniciar el lavado y secado del trapeador manualmente de las dos formas siguientes:

«Pulse & Botén de lavado y secado del trapeador en la App;

«Presione brevemente el boton & Lavado y secado del trapeador en la estacion base.

4. Parametros

4.1 Especificaciones

Robot

Estacion base

Dimensiones: 355*350*109,6 mm

Dimensiones 430,8*462*388,3 mm

Peso: ~4,5kg

Peso: ~12,3kg

Bateria 25000 mAh

Entrada nominal: CA 220-240V 50/60Hz
CA100-127V 50-60Hz

Tension nominal: 14,4V —

Salida nominal: 20V == 2.0A

Potencia nominal: 65W

Potencia nominal:
Carga:45W
Calentamiento de agua:1100W ( CA 220-240V, 50-60Hz)

850-1250W ( CA 100-127V, 50-60Hz)

Recogida de polvo: 450W

Secado:65W
Wifi
Protocolo: IEEE 80211b/g/n
Rango de frecuencia: 2412~2472MHz
Max. Potencia del transmisor (EIRP):=20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocolo: BLE 5.0

Protocolo: BLE 5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

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

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

Bateria (Robot)

Cantidad de baterias por paquete:

1pza.

Tipo de bateria: Bateria de Li-ion recargable
Tension nominal: 4.4V =
Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterigs: 8 pzas.

Capacidad nominal, energia nominal:

5000mAh, 72Wh
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1. Onncanue nspgenus

1.1 KoMnnekT noctaBku
OCHOBHbIe YacTn

PoboTt x 1
(BKMIOYas KOPOBKY ANs c6opa
Nbinv x 1, MOAYNb WBABPbI x 2)

Axceccyapbl

N 7
\@ @/
.

Bokosast weTka x 2
(Akceccyapsbl)

s
y

Meuwok ansa céopa nbinu
nns 623080V CTaHWAM X 1
(Akceccyapsl)

BbiasnxHas pamna x 1

Bazosas cTaHumus x 1

(BK/MIOYASA CTAHLIMIO OUNCTKY x 1, MOAAOH NS OUUCTKM X 1,
6ak ans yncToi BoAbl x 1, 6aKk Ana rpa3Hon Boab! x 1,
MeLwok Anst c6opa Mbinv Anst 6a30B0M CTaHLK x 1)

LLHyp nnTaHna 6a30BoM cTaHUmMmM X 1

Mogaynb ouncTkn NnHTYyCa X 1
(Akceccyapbl)

3ameHaembli Bknaapiw x 1
(Akceccyapbl)

=

Motoulee cpeacTso ansanonax 1

(Akceccyapsl)

N

W

M=z

Tpsnka ans NAMHTyca x 3
(Akceccyapsl)

LTI

OuUNbTP Nbinec6opHMKa x 1
(Akceccyapsbl)

1.2 Po6oT
MepenHss yacTb (BepPXHASA KpbiliKa 3aKpbiTa)

Hatunkun pagapa

KHonka oT3biBa

MuKpohoH

Kronka Myck / OcTaHoBka

Natuvk nsberaHna NpensaTcTBun
C BUHOKYNSIPHBIM 3PEHNEM

KpaeBoit nasepHblit AaTumnk
Hatumnk 6amnepa

BepxHsisi Kpbillka po6oTa

N BKNaabilL

KHorka RESET (c6poc)

a3 BepXHe KPbILLKK

HwxHss yacTb po6oTa

VIHGPBKPaCHBIt AATHMK 33UMTEI OT NafeHMs x 3 ———

YNbTpa3ByKOBOW AaTHYMK KOBPOB

LWnnbank poboTa(Brtodas CH) BokoBasi LeTka X 2

LinknoHHasa HesanyTbiBatoWwanca

ponukoBeas WweTka Benyuwee koneco x 2

Pa3sbeM Moayns OUNCTKM NNHTYCa

Mopynb BnaxHon y6opkm x 2 \ ) @

Hanpaensiouiee koneco

Hacapnka ans weabpbl x 2 7\

Basawsabpbix2 —— ]
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1.3 BasoBasl cTaHUMS

MepenHss yacTb (Kpbiluka 3aKpbiTa)

KHonka BknioyeHns / BbiknioueHns pexmma Freo Mind 7'4 >

KHonka OT3biBa / Bbixoaa

KHomKa BKIOYEHNS / BbIKMIOYEHNS

MHankaTop 623080 CTaHUMM 4—\<

KHonka NpoMbIBKM / Cy LK LBaGpPbI

74* Kronka Myck / OcTaHoBka

BxofiHOe OTBEpPCTUE PO6OTa

Bbial pamna

MepeaHss yacTb (Kpbiluika OTKPbITa)

Kpblilwka 623080 CTaHAN

Bak nsi rpsisHoM Bozibl

Pyuka 6a30B0#1 CTaHLMN

3agHAs vyacTb

WHTepdeiic nuTaHus

[y6uaTbit GunbTp 6aka YMCTON BOAbI

Mopaynb o6e3sapaxmsaHmns
BO/IbI C 9NEKTPONM30M

1.4 KHOMKM M MHAMKaTOPbI
KHonku po6oTta

KHonka [OevicTene PyHKUMA
Myck / 10 Haxatune 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHVE TeKyLLeh 3aaaun
OcTaHoBka

3axaTbHa2c

BknioyeHue / BbIKNIoYEHNE NUTaHns

OT3bIB () rome HaxaTtne Bo3BpaT Ha 6a30BYI0 CTaHLIMIO
HaxaTune Bx0A B peXunM ConpaxeHuns
C6poc « 3axaTbHabc OTBA3Ka Y4ETHOW 3an1CK 1 04YMCTKa NOMb30BATENLCKMX AaHHbIX

3axatbHal0cC

KHonku 6a30Boi cTaHLMK

KHonka [OevicTeue

C6poc Ha 3aBOACKWE HAaCTPOKM

DyHKUMSA

Haxatune

3anyck/nay3sa/Bo306HOBNEHVE TeKyLLen 3aaaun

> 3axmuTe B TEYEHNe 2 C BO BpEMSA
BbINONHEHMS 33aHMs

3aBepLueHme BCex 3apay

O HaxaTue OT3biB / Beixog
a 3axaTbHa2c BK/IOYMTL 6MIOKMPOBKY OT AeTew
3axaTbHa2cC BbIKNIOUNTL 6MOKMPOBKY OT AeTen
o) Haxatue BKI0YMTH / BLIKNMIOYNTE pexxuM Freo Mind
HaxaTune 3anyck / oTMeHa BNaxHOM y6OopKy 1 CyLIKM LBAGPbI
e 3axaTbHal0c CaMonposepka 3an1eku / cnusa
O+D> 3axaTbHa2cC Bxop / BbIXO[ 13 pexvMa COnpsixeHns
>+ 06 3axaTbHa2c Mepesanyck cocTaBneHns kapTbl

UHavkaTopbl po6oTa 1 6a30BOW CTaHLMK

WHpavkaTtop
WHpavkaTop WHpavikaTop po6oTa 6a30B0M CTaHLMN 3HaueHue
TloCTOSHHbIV Genbiit N N PexiiM ox1aania
MepenvBatowmiics Genbii N N Pexum oxvaaHms
DuHamadeckwin . v J 3apa4a BbINONHsETCS
BpalLLaOLNIACS rony6oi Brrtouerite ycTpoiicTea (po6ort)
Dvramneckni . J J 3ajava nprocTaHoBNeHa
repenuBaloLLMCA rony6oi
o Ouwwmbka (M1raHvie)
KpacHblit v v ( ) M M
HeT cBsi3u (NepenvBalolLMiCs KPaCHIN)
ConpsixeHne
MepenmBaioumitcs oparxessin N OHoenerme B
IMpoBepKa aBTOMATUYECKON 3aMEHbI BOAbI
PexitM aHeprocepexeHms
PasHouBeTHsli X N TMpOByXXAEHIE NPV BRIKOYEHUM M TaHNS
MeTEOpUTHBIA CBET TMpoBy>XaeHV e C YepHOro aKpaHa
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2.MoparoTtoBKka nepep MCNOMb30BaHUEM

YcTaHOBUTE 6OKOBbIE LWETKN

BcTaBbTe G0KOBbIE LETKM B Na3bl, 0603HAUYEHHBIE LIBETOM,
[0 Wwenyka.

PasmecTuTe 6a30BYI0 CTaHUMIO

« MoaknounTe WHYP NUTaHWA K 3aaHen naHenm 6a3oson
CTaHUMM.

+T10N0XMTE BbIABWXHYIO PaMIy Ha Mo v BCTaBbTE €€ B
HUXHIOK YacTb 6a30BOM CTaHLLMK [0 LWenyka.

» OcTaBbTe nepea 6a30B0W CTaHUWMeN cBobogHoe
NPOCTPaHCTBO ANIMHOM He MeHee 1 MeTpa, YTo6bl Po6oT
MOT BXOAWTb U BbIXOAUTb 13 6a30BOI CTaHLLUK.

[l06aBKTb uMCTYyI0 BOAY

« OTKpoiiTe 6aK ANs YACTOM BObI 1 3ANONHUTE YMCTON BOAOV
(HE npesbiLuaiiTe OTMETKY ypOBHS BoAbl MAX (MaKc.)

+ 3aKpoiTe KpbIWKY 6aka Ans YACTOI BOAbI 1 yCTaHOBUTE
6aK 119 YMCTOMN BOALI 06paTHO Ha 6a30BYIO CTAHLIMIO,

Ypnanute MOpPOJIOH ANf 3alUUTbl OT CTOJIKHOBEHUM
« MpuNoaHMMKTE HaKNeKy Ha BEPXHEN KpbillKe, 4TO6bl
OTKPbITb BEPXHIOKO KPbILLKY PO60Ta U yAan1TL MOPOOH
[INS 3aLUMTBI OT CTONKHOBEHMIA.
« 3aKpoiTe BEPXHIOIO KPbiLLKy poboTa.
S

YcTaHoBMUTE MoOlOLee CpeACTBO AN nona

+ CH/MMTE NepeaHIoIo KPbILLKY 6330BOM CTaHLIMK, MOBEPHUTE
KPbILLKY C MOIOLLVIM CPEICTBOM /15 Mor1a K 6a30BOV CTaHLM
(HE CHUMaITe KpbILLKY; Y6eAUTECH, UTO NIOMGHMPOBOYHES
Haknenka yaaneHa) 1 ropusoHTanbHo BTONKHUTE ee B
ByHKEP A1 MOKOLLEro Cpe/cTaa.

« Korpa motoulee cpeactso 6yaeT Ha MecTe, BepHUTe
nepeaHIoio KPbilKy 6a30BOV CTaHLLMM Ha MECTO.

e N

Tnom6uposoLHas
Hakneiika
Mololero cpeacTea*2

HacTpoiiku 3arpysku

BcTaBbTe poboTa B 6a30BYI0 CTAHUMIO TaK, YTOBL KaMepa
6bina HanpasreHa Hapy>xy. BasoBas CTaHLMA NoaacT oanH
3BYKOBOW CUrHan, CBUETENbCTBYIOLLMIA 06 YCreLUHO 3apsiake,
nocne Yero poboT BKIKOUMTCS W NepeaacT COOBLIEHMe.

YcTaHoBWTE MOAY/b OUUCTKU MIIMHTYCA

MepeBepHWTE PO6OT BBEPX IHOM, COBMECTUTE MOAY b
OUMCTKYM NANHTYCA C NA30M W HAXMMUTE Ha Hero 10 Wenyka.

Kak o6cnyxusaTb MOlyNb OUUCTKM 6a30BOIN

cTaHuuu

« OTOpBMUTE TPANKY [/19 NNMHTYCa B yKa3aHHOM HarnpasneHm,
MPUNOXIATE HOBYIO TPSINKY /19 MAMHTYCa K 38CTEXKE-KPIOUKY
MNPUXMATE ee, Moka OHa He ByAeT HafekHO 3aKpenneHa.

« OTopBMTE TPANKY ANA NIMHTYCAa, NPOMOTE ee YACTON
BO/IOW 1 CHOBA MCMOMb3yNTE NOCNE CYLKN Ha BO3AyXe.

1.0TopauTe

2. 3ameHuTe
3. KakucnonbsoBaTtb

lMepen Hauanom paboTsl C PO6OTOM YBeAUTECH, YTO Bbl 38BEPLIMIM YCTAHOBKY M HACTPOVKY 6a30BO CTaHLMM, KaK YKa3aHO B r/ase 2
3.1 OpraHu3aumsa goMaliHen 06CcTaHOBKU

A. HaBeauTe nopsnok Ha Nony, Hanpumep, y6epute
pa3BpocaHHble NPOBOAA, TPSIMKKA, TANOUKM, OAEXAY W KHUM.

L]

©

B. OTKpoWiTe IBEPY B YEUPaEMbIE KOMHATbI 1 paccTaBbTe
Me6erb Tak, YToBbl OCTaBUTL Kak MOXHO 60fblle MecTa
AN Y60PKM.

BHCOTa M0IbeMa Ha penATCTBMe

C.OcTaBbTe Apyrue ABepU 3aKpbITHIMU U YCTAHOBUTE
orpax/eHue, 4Tobbl NPeAoTBPaTUTL NonagaHue pooTa
Ha BO3BbILIEHHBIE UM HU3KME YYaCTKU.

D. MakcnManbHas BbICOTa NPeoaoNeHus NpensTCTani
cocTasnseT 20 MM, 11 POBOT HE MOXET BONTU B KOMHaThI C
BbICOTOW Nopora 6onee 20 MM. Bbl MOXeTe nprobpectu

MoaxntoyeHne 1 NpussA3sKa po6oTa B MPUIOXEHUN

3arpyavTe npunoxexuye Narwal v cneayite UHCTPYKUMAM Mo
MOAKIMIOYEHMIO 1 MPYBA3KE POGOTa.

MpumeyaHe:

Ha cTpaHuue ycTpoitcTea npunoxeHus HaxmuTte “Settings” >
"Device" (HacTpoiiku > YCTPOWCTBO), @ 3aTeM 3aXMUTe KHOMKY
“Restart Robot" (MepesanycTuts po6oTa) B TeueHre 10 cexyHz,
UTOBI BKMIOUUTH / BLIKMIOUNTH PEXUM HEPrOCBEPEXEHNS
—Pexim aHeprocbepexeHns AOCTyrMeH ToNbko B CeepHoit AMepiike.

3ameHWTe MeLLIOK [i/15 c6opa Mbli 6a30BOV CTaHLMK

+ CHUMUTE NepeHIoIo KPbILIKY 623080 CTaHLLMK.
«ToTaHMTe 3a PrONETOBOE KOMbLIO B HANPaBNeHnM CTPeNku,
UTOGbI BLITALLMTE V1 OTCOEAMHNTL MELIOK AN C60pa Mblnu.
+BcTaBbTe HOBLI MELWOK Ans c6opa Nbinu B pa3beM B
YKa3aHHOM HanpaBneHnK, Noka OH He JOCTUMHET HI13a.
+ YCTaHOBWTE Ha MECTO Nepe/HIOI0 KPbILLKY 6a30BOM CTaHLMN.

noporogyto pamny Narwal, koTopasi ToMoxeT po6oTy
npeosonesaTh NPEnsTCTBMS.

E. HE cToinTe nepen po60ToM, Ha NOPOre Unm B y3KnUxX
npoxofax, YTobbl M36exaTb NPOMyCcKoB Npu ybopke.

3.2 CocTaBneHue KapThbl

Tpexae Yem NpUCTYMNTL K yBOpKe HOBOrO I0Ma, POGOTY HEOGXOAMMO W3y UMTh OKPY3aloLLYIO CPefly M COCTaBUTL KapTy. Mepen
NepBOI YBOPKOM MOXHO 3anyCTUTb COCTaBIEHIE KapTbl KOPOTKUM HaxaTueM KHomku > Start/Stop (3anyck / OcTaHoska) Ha
po6OTe UM HaxaT em KHorky “Start Mapping” (3arnyck cocTaBneHms KapTbl) B PUAOKEHNM.

Mpumevanue:

1.Tocne cosaaHWs KapTbl €€ MOXHO PeAaKTUPOBaTb B MPUIOXEHNN.

2.He nepemetLaiiTe 6a30BYI0 CTAHLVIO NOCNE CO3AaHWA KapTbl, MHa4e NpUAEeTCS nepesanyckaTb CoCTaBneHne kapTbl. [py nepecTaHoBke

KpynHoi Me6env B JOMEe PEKOMEH/YETCA CO3AaTb HOBYIO KapTy. o5



3.3 Y6opka

Mepen HavanoM y6opku ybeanTecs, YTo po6oT MMeeT HeOBXOAVMbIN YPOBEHb 3apsaa akKyMynsTopa, KOTOpbI MOXHO
NOCMOTPETb B MPUNOXEHMN.

Bbi6Op pex1moB y60pku

M3penvie umeet YeTblpe BCTPOEHHbIX pexunuma yﬁOpKM: nblnecoc, BnaxHasa Y60pKa, NbiNecoc 1 BnaxHasa \/GOpKa‘
nbinecoc, 3aTeM BnaxHas y60pKa, B NPUNOXEeHNN MOXHO Bb\ﬁpaTb W HaCTPOUTb Takne NapameTpbl, Kak LIMKbl YGOPKVL
BCacCblBaHWe U BNaXHOCTb IJJBaﬁpbl ANSA Kaxaoro pexumMa.

YcTtaHoBka pexuma Freo Mind

Freo Mind - 3T0 MHTeNNeKTyanbHbI NOMOLLHWK B yGopKe. MNpy BKNoUeHHOM pexume Freo Mind po6oT MoxeT:
«yCTaHaBMMBaTL NapaMeTpbl YGOPKI Ha OCHOBE aHHbIX 06 OKpYXaloLLel 06CTaHOBKe, COBPaHHbIX faTunkaMm;
*ynydwaeT y6opKy OT Kpasi 1o kpas

BkniounTb pexum Freo Mind MOXHO aByms cnocobamu:

«BoibepuTe Freo Mind B pexiMax Y60opKu B MpUnoXeHuu;

« HaxmuTe kHorky () Freo Mind On/Off (BknioueHme / BbiknioUeHvie pexvma Freo Mind) Ha 6a3080# CTaHumm. Koraa MHavkatop
3aropaeTcs, 970 03Ha4aeT, UTo pexum Freo Mind BritoueH

3anyck 3agaun no yéopke

3anycTuTb poboTa Ha y6opKy MOXHO Tpems CNeayoLLMm crnocobamu:

«HaxxmunTe kHorky () Start Cleaning (HauaTb y6OpKy) B MPUIOXEHMN;

« HaxxmuTe kHorky (b Start/Stop (3anyck / OcTaHoBKa) Ha po60Te, YTOBbl HauaTb YEOPKY. 0 yMOnuaHmio pOBOT akTUBMPYET
PEXIM Mbinecoca;

« HaxxmuTe kHorky [> Start/Stop (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 6a30BOM CTaHLMK, YTOBbI Ha4aTb Y6opKY. Mo yMonuaHmio po6oT
aKTMBMPYET PEXVM MblNnecoca 1 BNaxHON YOopKu;

Mp1MeyaHie: B NPUMOXEHUN MOXHO HaCTPOUTbL PEXVM YEOPKH 1 3a/1aTb IPYrue NapameTpb!

Maysa/Bo306HOBNEHME TeKyllel 3aaaum

Mp1OCTaHOBUTL/BO306HOBMTH BbIMOIHEHWE TEKYLLEV 3aa4M MOXHO TpeMs crocobamm:

«Haxmute () [Pause]/ ) [Resume] (May3a / BO306HOBMTb) B MPUMOXEHNM;

«Haxmute kHonky (O [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoska) Ha po6oTe;

«HaxmuTe kHonky [> Start/Stop (3anyck / OcTaHOBKa) Ha 6a30BOW CTaHLIMM.

Morika wea6psl

ECnv po6oT HACTPOEH Ha MHOTOKPaTHYIO YGOPKy U Noliaab y6opky Benvka, OH aBTOMATHHECKM BO3BPaLLAeTCA Ha
6a30BYI0 CTAHLIVIO /151 MPOMBIBKY LIBAGPbI.

KOnu4ecTBO NPOXO/I0B 1 BO3BPATOB B PaMKax BNaXHOM yGOPKI MOXET 6biTb U3MEHEHO B NPUNOXEHIM 0 Havana
YBOPKM 1 HE MOXET BbITh N3MEHEHO BO BPEMS BLINOMHEHNS TeKyLLel 3anaum y6opku

3aBeplueHue Tekyllel 3aaaumn

[0 OKOHUaHWM Y60PKI POGOT CaMOCTOATENEHO NEePEMELIAeTCS 0BPaTHO k 633080 CTaHUMM. B MPUMIOXEHUN MOXHO

MPOCMOTPETb TEKYLUMA OTHET 06 YBOpKe.

3aBePLMTb 3a/1aHNe BPYUHYIO MOXHO CNIe/yIOLUMMM TPEMS CTIOCOGaMM:

« 3axmuTe kHoMky (O Finish (3aBepLueHiie) B TeUeH:e 2 C B NPUNOXEHUM;

+ HaxmuTe KHOMKy () Home Recall (OT3bIB) Ha po6oTe;

«HaxmuTe kHorky () Recall (OT3bIB) Uk 3axmuTe B TeUeHue 2 ¢ KHomky|[> Start/Stop (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 6a3080M
CTaHumm.

Cyuwka wea6pbl

Mocne nocneaHero NporoHa B paMkax BNaxHoN y6opku poGOT BO3BPALLAETCS Ha 6a30BYI0 CTAHLMIO AN MOMKM 1
CYLWK WBaBpPkI. BpeMs CYLIKM MOXET GbiTb M3MEHEHO B MPUMOXEHWUN.

3anyCcTuTbL NPOLIECC MPOMBIBKM 1 CYLLKM LUBAGPLI BPYUHYIO TAKXe MOXHO CNIeAyIOLLMMI BYMS CrIOCOBamm:

« HaxmuTe kHonky A; Mop Washing & Drying (Moika 1 cyLuka WwBeagpbl) B MPUNOXEHNH;

«Haxmute kHorky & [Mop Washing & Drying] (Moiika 1 cyLuka Wwsabpbl) Ha 633080V CTaHLAM.

4. MapameTpbl

4.1 XapaKkTepucTuku

Po6oT

BasoBas cTaHUms

[abapuTbl: 355*350*109.6 MM

labaputbl: 430.8*462*388.3 MM

Bec: 4.5kr

Bec:12.3kr

AkkymynsTop: =5000 MAY

HomuHanbHbIi Bxoa: 220-240 B 50/60 'u nepeM. Toka
100-127 B 50/60r L. nepeM. Toka

HomuHanbHoe Hanpsixerue: 14,4 B =——=

HoMuHanbHbI Bbixoa: 20B — 2.0 A

HoMmuHanbHas MowHoCTs: 65 BT

HoMWHanbHas MOLWHOCTb:
3apsaka: 45 BT

HarpesaHue Boabl:1100 BT(220-240 B 50/60 'L, nepeM. Toka)
850-1250 BT( 100-127 B 50/600 L, nepem. Toka)

C6op nbinu: 450 BT

Cyuwka: 65BT1
Wifi
Protocolo: I[EEE 80211b/g/n
Rango de frecuencia: 2412~2472MHz
Max. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm
Bluetooth Bluetooth

Mpotokon: BLE 5.0

MpoTokon: BLE 5.0

[vanasoH YacToT: 2402-2480 My,

[vana3oH YacToT: 2402-2480 My,

Makc. MowHocTb nepefatyvika (EIRP): <10 abm

Makc. MowHocTb nepegatyvika (EIRP): <10 abm

AkkymynsTop (po6oT)

KonnyecTso akkyMynaTOpHbIX 6110KOB B yrakoBKe:

Twr

Tun akkymynsTopa:

Mepesapsxaemblin IMTUA MOHHbI aKKYMYNSTOP

HoMmuHanbHoe HanpsxeHue:

16,4V =

KonnyecTBo 3nemMeHTOB N1TaHNs B OAHOM yNakoBke:

8wt

HoMunHanbHas eMKoCTb, HOMUHaNbHas 3Heprua:

5000 MAY, 72 BTy
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Wi-Fi
3 : IEEE 802.11b/g/n
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Declaration of the Presence Condition of the Restricted Substances Marking

RERMBEquipment name : #E7R—#8#%28 ARobot Vacuum and mop
g (B) Type designation (Type) YJCCO17 (with Charging Station YJCB017)

Bt [RAME R L2

Unit Restricted substances and its chemical symbols
% ® 23 % 28 =%
Lead Mercury Cadmium Hexavalent Polybrominated Polybrominated
(Pb) (Hg) (cd) chromium \phen Is diphenyl ethers

(Cre) 5 (PE0E)

BEEAR - O O O O O

B - O O O O O

e O O O O o O

Bt (@] (@] ©] O O

BofF O O O O O O

BELSBHO0.1 wt %’ K BH0.01 wt % (RIERABYEZ B LS BBHAS LS BR%EE -

[=]
4. EmBH
4.1 EEIE
HERA Hif
R : 355*350*109.6 mm Rt 1 430.8*462*388.3 mm
EE #45kg EE 9 12.3kg
Bty : >5000 mAh FEEHA © AC 220-240V 50/60Hz
BEEBE 1 144V AC 100V-127V 50/60Hz

Note 1 : “Exceeding 0.1 wt %”and“exceeding 0.01 wt %”indicate that the percentage content of the
restricted substance exceeds the reference percentage value of presence condition.

BE2L ORISR ERANECES LB RBHES LS BRRERE -

Note 2 : “O”indicates that the percentage content of the restricted substance does not exceed the
percentage of reference value of presence.

#E3. — RIEZARAMERHIRES -

Note 3 : The“—"indicates that the restricted substance corresponds to the exemption.SJ/T1136489 I E 4!
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1. Bir Bakista Uriin
1.1 Kontrol listesi
Ana pargalar

Robot x 1
(toz toplama haznesi x 1,
paspas moduli x 2 dahil)

Aksesuarlar

N

Yan firgax 2
(Aksesuar)

<

Ny

Ana istasyon toz torbasi x 1
(Aksesuar)

Uzatma rampasi x 1

(temizlik tabani x 1, temizleme tepsisi x 1,
temiz su tanki x 1, kirli su tanki x 1, ana
istasyon dezenfeksiyon toz torbasi x 1 dahil)

Ana istasyon gu¢ kablosu x 1

Suptirgelik temizleme modulti x 1
(Aksesuar)

Degistirilebilir yerlestirme kutusu x 1
(Aksesuar)

ol

Zemin deterjani x
(Aksesuar)

AN AW

TGy

Suptirgelik bezix 3
(Aksesuar)

Toz haznesi filtresi x 1
(Aksesuar)

1.2 Robot
On (Ust kapak kapali)

Radar sensérleri

Geri gagirma dugmesi Mikrofon

Baslat/Durdur digmesi
Binokuler gérls engelinden
kaginma sensord

Lazer kenar sensorl o
Tampon sensori

On (st kapak agik)

Toz haznesi

//W Degistirilebilir ekleme bélmesi
==
& , Toz haznesi filtresi

Robotun Ust kapagi

Yeniden baslatma tusu

Ust kapak yuvasi

Robotun alt kismi

Kizilétesi dusmeyi dnleyici sensor x3

Ultrasonik hall sensoru
Robot isim plakasi(SN dahil)

Yan firga x 2

Siklon dolagmayan doner firga . .
Tahrik tekerlegi x 2

Supurgelik temizleme moduld yuvasi

Paspas modulti x 2 \
P — @™ Teker

Paspas pedi x 2

Paspastabanix2 ——————— |
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1.3 Anaistasyon
On (kapak kapali)

Freo Mind agma/kapama digmesi %/L
Geri Cagirma/Cikma digmesi ‘ { @
Ana istasyon gostergesi -

AN v Baslat/Durdur dugmesi

Cocukkilidi agma/kapama digmesi

| Paspas ylkama/kurutma digmesi

Robot girisi

Temizleme tepsisi

Uzatma rampasi Temizleme tabani

On (kapak agik)

Ana istasyon kapagi

Kirli Su Tanki

Elektrolize su dezenfeksiyon moduli
Ana istasyon kolu

Geri

GUg arayuzu

1.4 DUgmeler ve gostergeler
Robot digmeleri

Diigme Aksiyon islev

Baglat/
Durdur

Kisa basig Gegerli goérevi baglat/duraklat/devam ettir

¢}

2 saniye basili tutun Glg agik / kapall

Hatirlamak vome - Kisa basig Ana istasyona geri don

Kisa basis Eslestirme moduna girin

Sifirla 5 saniye basili tutun Hesabin baglantisini kaldirin ve kullanici verilerini temizleyin

10 saniye basili tutun Fabrika ayarlari

Ana istasyon digmeleri

Diigme Aksiyon islev

Kisa basis Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam ettir
= Egsgﬂi\é usr‘]rasmda 2saniye Tum gérevleri sonlandir
0O Kisa basis Geri Gagirma/Gikma

2 saniye basili tutun CocukKilidini agin

2 saniye basili tutun GocukKilidini kapatin
o) Kisa basig Freo Mind'i agma/kapatma

Kisa basis Paspas yikama ve kurutmayi baslat/iptal et
e 10 saniye boyunca basili tutun Yeniden doldurma/bosaltma otomatik kontroll
O+ > 2 saniye basil tutun Eslestirme moduna girin/gikin
>+ 6 2 saniye basili tutun Eslemeyi yeniden baslat

Robot ve ana istasyon géstergeleri

Gésterge Robotgdstergesi ~ Anaistasyongostergesi  Anlam

Sabit beyaz N N Bekleme modu

Yanip sonen beyaz J J Bekleme

Dinamik dénen mavi J J Gorev devam ediyor
Cihaz baglatma (robot)

Dinamik nefes alan mavi N v Gorev durakiatid

Kirmizi J J Hata (yanip sontiyor)
lletisim yok (yanip séniyor)
Eslestirme

Yanip sénen turuncu N N Guncelleniyor
Otomatik su dedisiminin kontrol edilmesi
Enerji tasarrufu modu

Renkli meteor isigi X N Gucl agmak igin uyanma

Karanlik bir ekrandan uyanma
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2. Kullanmadan Once Hazir Olun

Yan firgalari takin

Yan firgalari, yerine oturana kadar renkle gosterilen yuvalara
bastirin.

Ana istasyonu yerlestirin

« Glg kablosunu ana istasyonun arkasina takin.

«Uzatma rampasini zemine koyun ve yerine oturana kadar
anaistasyonun alt kismina dogru itin.

+ Robotun ana istasyona girip gikabilmesi icin ana istasyonun
ondnde en az 1 metre uzunlugunda agik alan birakin.

ipuglari: Anaistasyonu bir isi kaynaginin yakinina KOYMAYIN.

Temiz su ekleyin

«Temiz su tankini agin ve temiz suyla doldurun (MAX su
seviyesi isaretini ASMAYIN).

« Temiz su tanki kapagini kapatin ve temiz su tankini tekrar
anaistasyona yerlestirin

Robotu uygulamaya baglayin ve baglayin

Narwal Uygulamasini indirin ve robotu baglama ve baglama
talimatlariniizleyin.

Not:

Uygulama cihazi sayfasinda, “Ayarlar > “Cihaz"a dokunun ve
ardindan gug tasarrufu modunu agmak/kapatmak igin “Robotu
Yeniden Baslat" digmesini 10 saniye basili tutun.

—Gl¢ tasarrufu modu yalnizca Kuzey Amerikada kullanilabilir.

Garpigsma 6nleyici kopugu gikarin

« Robotun Ust kapagdini agmak igin Ust kapak etiketini
kaldirin ve garpisma onleyici kdpugu gikarin.

+ Robotun Ust kapagini kapatin.

Zemin deterjanini takin

+ Anaistasyonun 6n kapagdini gikarin, yer deterjani kapagini
anaistasyona dogru egin (kapagi GIKARMAYIN; bunun yerine
sizdirmazlik etiketinin gikarildigindan emin olun) ve deterjan
kutusunun igine yatay olarak itin.

« Deterjan yerine oturdugunda ana istasyonun 6n kapagini
geritakin.

Deterjanin
sizdirmazlik etiketi*2

Onyiikleme ayarlari

Kamera disari bakacak sekilde robotu ana istasyonun igine
itin. Sarj islemi tamamlandiginda ana istasyon tek bir bip
sesi gikaracak ve bu noktada robot agilacak ve mesaji
iletecektir.

Baz istasyonu Toz Torbasini Degistirme

+Ana istasyonun 6n kapagini gikarin.

« Toz torbasini gekip atmak igin mor halkay ok yéninde gekin.

« Yeni toz torbasini, dibe garpana kadar belirtilen yonde
yuvaya yerlestirin.

+ Anaistasyonun 6n kapagini geri takin.

Supirgelik temizleme modulinu takin

Robotu ters gevirin, supurgelik temizleme modulund
yuvayla hizalayin ve yerine oturana kadar bastirin

3. Nasil kullanilir

Supurgelik Temizleme Moduliinin Bakimi

Nasil Yapilir

- SUpurgelik bezini belirtilen yénde yirtarak gikarin, yeni
sUpurgelik bezini cirt cirth tutturucuyla ayni hizaya getirin
ve sabitlemek igin sikica bastirin.

- SUpurgelik bezini yirtin, temiz suyla durulayin ve havayla
kuruttuktan sonra tekrar kullanin.

1.Yirt 2. Degistirin

Robotu kullanmadan 6nce lutfen B6IUm 2'deki kurulumu ve ana istasyon kurulumunu tamamladiginizdan emin olun.

3.1 Ev ortamini dizenleyin

A. Yerdeki daginikligi ortadan kaldirin, 6rn. daginik kablolar,
pacavralar, terlikler, giysiler ve kitaplar.

L]
1

C.Diger kapilari kapali birakin ve robotun ylksek veya algak
alanlara girmesini 6nlemek igin it takin

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

3.2 Haritalama

B. Temizlenecek odalarin kapilarini agin ve mobilyalari
temizlikigin mimkan oldugunca fazla yer birakacak sekilde
duzenleyin.

Engel trmanma yiksekIigi

D. Robot, esik yuksekligi 20 mm'den buyUk olan odalara
giremez ve maksimum engel ge¢cme yUksekligi 20 mm'dir
Robotun engelleri asmasina yardimci olmak igin Narwal
Esik Rampasi satin alinabilir.

Yeni bir evi temizlemeden 6nce robotun gevresini haritalandirmasi ve arastirmasi gerekiyor. Uygulamada "Haritalamayi Baslat"
segenegine dokunarak veya ana istasyondaki |~ Baslat/Durdur digmesine kisa basarak, ilk kez temizlik yapmadan 6nce

haritalamaya baslayabilirsiniz.
Not:
1. Bir harita olusturulduktan sonra Uygulamada diizenlenebilir.

2. Haritayi olusturduktan sonra bastan baslamak zorunda kalmamak igin IGtfen ana istasyonu hareket ettirmeyin. Evinizdeki blytk

mobilyalarin yerini degistiriyorsaniz yeni bir harita yapmalisiniz.
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3.3 Temizlik

Bir temizlik gérevinden 6nce lutfen robotun, Uygulamada gorintalenebilecek uygun pil seviyesine sahip oldugundan emin
olun.

Temizleme modlarini segin

Urlne dért yerlesik temizleme modu dahildir: sipUrme, paspas,sipUrme ve paspas ve sipurme, ardindan paspas.
Uygulamadaki her mod igin emme, paspas nemi ve temizleme dénguleri gibi parametreleri secip degistirebilirsiniz.

Freo Mind'i Ayarla

Freo Mind akilli bir temizlik asistanidir. Freo Mind etkinlestirildiginde robot sunlari yapabilir:
- sensorler tarafindan toplanan gevresel verilere gére temizleme parametrelerini ayarlama;
- ugtan uca temizligi gelistirin.

Freo Mind' iki sekilde etkinlestirebilirsiniz:
- Uygulamadaki temizleme modlarinda Freo Mind'l segin;
«Anaistasyondaki ) Freo Mind Agma/Kapama digmesine kisa basin. Gosterge yandiginda Freo Mind agik demektir.

Temizleme gorevine baglayin

Robotu temizlik i¢in G¢ sekilde baslatabilirsiniz:

«Uygulamada ) Temizligi Baglat dugmesine dokunun;

« Temizlemeye baslamak igin robotun Gzerindeki () Baslat/Durdur diigmesine kisa basin. Robot varsayilan olarak Stpurme
Modunu etkinlestirecektir;

«Temizlemeye baslamak i¢in ana istasyondaki I> Baglat/Durdur digmesine kisa basin. Robot, varsayilan olarak Sipurme
ve Paspas Modunu etkinlestirecektir;

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

Gegerli gorevi duraklatin/devam ettirin
Gegerli gorevi Gg sekilde duraklatabilir/devam ettirebilirsiniz:

«Uygulamada () Duraklat/ ) Devam Et diigmesine dokunun;
«Robotun tzerindeki () Baslat/Durdur dugmesine kisa basin;

« Ana istasyondaki [> Baglat/Durdur digmesine kisa basin.

Paspas yikama

Birden fazla paspaslama islemi i¢in programlanmigsa veya temizleme alani blyikse robot, paspasi yikamak igin otomatik
olarak ana istasyona dénecektir.

Temizlik baslamadan 6nce uygulamada paspaslama islemlerinin ve geri donUslerin sayisini ayarlayabilirsiniz; Temizlik
basladiktan sonra degistirilemez.

Mevcut gérevi sonlandir

Robot, temizlik bittiginde kendi kendine ana istasyona geri donecektir. Mevcut temizlik raporunu Uygulamada gorunttileyebil-

irsiniz.

Gorevi agagidaki Gg yolla manuel olarak sonlandirabilirsiniz:

«Uygulamada @ Bitir digmesini 2 saniye basili tutun;

+Robottaki 0 Home Ana Sayfa digmesine kisa basin;

« () Geri Gagirma dugmesine kisa basin veya ana istasyondaki |[> Baslat/Durdur digmesini 2 saniye boyunca uzun stre
basili tutun.

Paspas Kurutma

Son silme isleminin ardindan robot, paspasin yikanmasi ve kurutulmasi igin ana istasyona geri dénecektir. Kuruma suresi
Uygulamada degistirilebilir.

Ayrica paspas ylkama ve kurutma islemlerini manuel olarak asagidaki iki ydntemle baslatabilirsiniz:

+Uygulamada A; Paspas Yikama ve Kurutma diigmesine dokunun;

+Anaistasyondaki & Paspas Yikama ve Kurutma digmesine kisa basin.

4. Parametreler
41 Ozellikler

Robot

Ana istasyon

Boyutlar: 355*350*109,6 mm

Boyutlar: 430,8*462*388,3 mm

Agirlik: 4,5kg

Agirlik: 12,3 kg

Pil: 25000 mAh

Nominal giris: AC 220-240V 50/60Hz
AC 100V-127V 50/60Hz

Nominal voltaj: 14,4V —

Nominal gikis: 20V == 2.0A

Anma glcu: 65W

Anma gucU:

Sarj: 45W

Suisitma: 1100W ( AC 220-240V, 50/60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50/60Hz)

Toz toplama: 450W

Kurutma: 65W

Wi-Fi (robot)

Protokol: IEEE 80211b/g/n

Frekans Araligi: 2412-2472

MHz Maks. Verici Gucti (EIRP): <20 dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokol: BLE 5.0

Protokol: BLE 5.0

Frekans Arali§i: 2402-2480MHz

Frekans Araligi: 2402-2480MHz

Maks. Verici GlicU (EIRP): <10dBm

Maks. Verici Guct (EIRP): =10dBm

Pil (Rotbot)

Pil Paketi Paket Basina Adedi:

Tadet

Pil Tard: $arj Edilebilir Li-ion Pil
Nominal Gerilim: 1l =
Pil Paketi Bagina Pil Hicresi Sayisi: 8adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji:

5000 mAh, 72Wh
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1. Produkt w skrécie
1.1 Lista kontrolna
Gtoéwne czgsci

Robot x 1
(w tym pojemnik nakurz x 1,
modut mopujgcy x 2)

Stacja bazowa x 1
(w tym podstawa czyszczaca x 1, tacka czyszczaca x 1,
zbiornik czystej wody x 1, zbiornik brudnej
wody x 1, Worek na kurz stacji bazowej x 1)

Akcesoria

7 ) el

Szczotka boczna x 2 Przewod zasilajacy stacji bazowej x 1 Detergent do podtog x 1
(Akcesoria) (Akcesoria)
"‘ r g 2
b ¢ F
& Ig
TN

Modut czyszczenia listwy przypodtogowej = 1 Szmatka do listwy przypodtogowej x 3

Worek na kurz stacji bazowej x 1
(Akcesoria)

(Akcesoria)

(Akcesoria)

Wymienny pojemnik wktadany x 1
(Akcesoria)

Filtr pojemnika na kurz x 1

Rampa przedtuzajgca » 1
(Akcesoria)

1.2 Robot
Przdd (gorna pokrywa zamknigta)

Czujnik radarowy

Przycisk przywotania Mikrofon

Przycisk start/stop
Czujnik unikania przeszkod

Laserowy czujnik krawedzi .
Czujnik zderzaka

Przo6d (gorna pokrywa otwarta)

Pojemnik na kurz

/@—\\7 Wymienny pojemnik wktadany
m y Filtr pojemnika na kurz

/

]
\

Gorna pokrywa robota

Przycisk RESET

Gniazdo gérnej pokrywy

Spadd robota

Czujnik podczerwieni x3

UltradZwigkowy czujnik dywanowy

Tabliczka znamionowa robota (z SN) Szczotka boczna x 2

Cyklonowa nieplaczaca
sig szczotka walcowa Koto napgdowe x2
Gniazdo na modut
czyszczenia listwy przypodtogowej

Modut mopujgcy x 2 \C @ §

Naktadka na mopa x2 ﬁ

\
N

Kotko jezdne

Podstawa mopa x2 S
D
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1.3 Stacjabazowa
Przdd (pokrywa zamknigta):

Panel sterowania

Przycisk wtgczania/wytgczania Freo Mind ﬁ/é

Przycisk wtgczania/wytgczania
blokady rodzicielskiej

Przycisk przywotania/wyjscia e

T Przycisk czyszczenia/suszenia mopa
Wskaznik stacji bazowej

Przycisk start/stop

— Wejscie robota
N
@— Podstawa czyszczaca

Zbiornik czystej wody

Taca czyszczgca

Rampa przedtuzajgca

Przéd (pokrywa otwarta)

Filtr ggbkowy zbiornika czystej wody
Pokrywa stacji bazowej

Zbiornik brudnej wody

Modut elektrolitycznej dezynfekcji wod
Uchwyt stacji bazowej u rolitycznej dezy Jiwody

Wstecz

Interfejs zasilania

1.4 Przyciski i wskazniki

Przyciski robota

Przycisk Dziatanie Funkcja

Start/Stop 1o} Krotkie nacisnigcie Start/wstrzymanie/wznowienie biezgcego zadania
Nacisniji przytrzymaj przez 2s Wigczanie/wytgczanie zasilania

Przywotaj (rene  Krotkie nacisnigcie Powroc do stacji bazowej
Krotkie nacisnigcie Wejdz w tryb parowania

Reset Nacisniji przytrzymaj przez 5s Roztgcz potgczenie konta i wyczys$e dane uzytkownika

Nacisniji przytrzymaj przez 10s

Przyciski stacji bazowej

Przycisk Dziatanie

Przywracanie ustawien fabrycznych

Funkcja

Krotkie nacisnigcie

Start/wstrzymanie/wznowienie biezgcego zadania

> Nacisnij i przytrzymaj przez 2 Zakoncz wszystkie zadania
sekundy podczas wykonywania zadania
O Krotkie nacisnigcie Wycofanie/Wyjscie
Naci$niji przytrzymaj przez 2s Wrtgcz blokade rodzicielskg
Nacisniji przytrzymaj przez 2s Wytgcz blokade rodzicielskg
A Krotkie nacisnigcie Wigcz/wytgcz Freo Mind
Krotkie nacisnigcie Uruchamianie/anulowanie czyszczenia i suszenia mopa
e Nacisniji przytrzymaj przez 10s Auto-kontrola napetniania/roztadowywania
O +D> Nacisniji przytrzymaj przez 2s Wejscie/wyjscie z trybu parowania
>+ 6 Naci$niji przytrzymaj przez 2s Restart mapowania

Wskazniki robota i stacji bazowej

Wskaznik Wskaznikrobota ~ Wskaznik stacjibazowej  Znaczenie

Biaty N N Tryb gotowosci

Migajacy biaty V) J Gotowosc

Dynam‘\czny o J J Zadanie w toku

obracajgcy niebieski Uruchomienie urzgdzenia (robota)

Dynamicznie Czujnik radaroy

pulsujgcy niebieski v v ) Wy

J J Btad (miganie)

Czerwony Brak komunikacji (pulsujgcy czerwony)
Parowanie

Migajacy pomararczowy N N Aktualizacja N
Sprawdzanie automatycznej wymiany wody
Tryb oszczgdzania energii

Kolorowe $wiatto meteorytu X J Wybudzenie dla wigczenia zasilania

Wybudzanie z ciemnego ekranu
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2. Przygotowanie przed uzyciem

Montaz szczotek bocznych

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

Umiesci¢ stacjg bazowa

« Podtgczy¢ przewod zasilajgey z tytu stacji bazowej.

« Potozy¢ rampe przedtuzajgcg na podtodze i weisnac jgw
dolng czg$c stacjibazowej, az zatrzasnie sig na swoim miejscu.

« Pozostawic otwartg przestrzen o dtugosci co najmniej 1
metra przed stacjg bazowsa, aby robot mogt wjezdzac i
wyjezdzac ze stacji bazowej.

Wskazowki: NIE umieszczaé stacji bazowej w poblizu zrodet ciepta

Doda¢ czysta wode

« Otworzy¢ zbiornik czystej wody i napetnic¢ go (NIE
przekraczac oznaczenia maksymalnego poziomu wody).

« Zamkna¢ korek zbiornika czystej wody i wtozy¢ zbiornik
z powrotem do stacji bazowej.

/ /

Potgczyc i powigzac robota w aplikacii

Pobrac aplikacjg Narwal i postgpowac zgodnie z instrukcjami
tak, aby podtgczycipowigzac robota.

Uwaga:

Na stronie urzgdzenia aplikacji proszeg nacisng¢ ,Ustawienia” >
“Urzadzenie’, anastepnie przytrzymac przycisk ,Uruchom ponownie
robota” przez 10 sekund, aby wigczyé/wytgczyc tryb oszczgdzania
energii.

—Tryb oszczedzania energii jest dostgpny tylko w Ameryce Potnocnej.

Usungé pianke antykolizyjng

« Podnies¢ naklejke na gornej pokrywie tak, aby
otworzyc¢ gorng pokrywe robota i usung¢ piankeg
antykolizyjng.

+ Zamkngc gorng pokrywe robota.

Zainstalowac¢ detergent do podtdg

« Zdjg¢ przednig pokrywe stacji bazowej, skierowac nasadke
detergentu do podtog w strone stacji bazowej (NIE
zdejmowac nasadki; upewnic sig, ze naklejka uszczelniajgca
Zzostata usunigta) i wepchnac jg poziomo do pojemnika na
detergent.

« Gdy detergent jest na miejscu, zatozyc przednig pokrywe
stacji bazowej.

Naklejka
uszczelniajgca
detergentu*2

Ustawienia uruchamiania

Wsungc robota do stacji bazowej z kamerg skierowang na
zewnatrz. Stacja bazowa wyda jeden sygnat dzwigkowy,
aby wskazac, ze tadowanie zakonczyto sig pomysinie, a
robot wigczy sig i wyemituje wiadomosc.

Wymieni¢ worek na kurz stacji bazowej

«Zdjac przednig pokrywe stacji bazowe;j.

« Pociggnac fioletowy pierscien w kierunku wskazanym strzatka
tak, aby wyciggna¢iwyrzucic worek nakurz.

« Wtozy¢ nowy worek na kurz do szczeliny we wskazanym
kierunku, az znajdzie sig on nadole.

« Zatozyc¢ przednig pokrywe stacji bazowej.

Zainstalowac¢ modut czyszczenia listwy
przypodtogowej

Odwraocic robota do gory nogami, wyrownac¢ moduft
czyszczenia listwy przypodtogowej z gniazdem i weisngc
go, az zatrzasnie sig na swoim miejscu.

3. Jakuzywac

« Oderwac szmatke listwy przypodtogowej we wskazanym
kierunku, wyréwnac nowa szmatke listwy przypodtogowej
z zapigciem narzep i docisnac jg, az zostanie mocno
Zamocowana.

+Oderwac szmatke do listwy przypodtogowej, przeptukac jg
czystg wodg i uzy¢ ponownie po wysuszeniu

1. Oderwac 2. Wymieni¢

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy upewni¢ sig, ze instalacja i konfiguracja stacji bazowej w rozdziale 2

zostaty zakoriczone.

3.10rganizacja srodowiska domowego

Uprzatnac batagan na podtodze, np. porozrzucane kable,
szmaty, kapcie, ubrania i ksigzki.

1

O

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

I

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

3.2 Czujnik radarowy

Otworzy¢ drzwi pomieszczen do sprzataniai ustawi¢ meble
tak, aby pozostawic jak najwigcej miejsca do sprzgtania.

Wysokos¢ pokonywania przeszkod

Maksymalna wysoko$¢ przekroczenia przeszkody wynosi
20 mm, wigc robot nie moze wjezdzac¢ do pomieszczen, w
ktérych wysokos¢ progu przekracza 20 mm. Mozesz
réwniez zakupi¢ rampe progowg Narwal tak, aby pomoc
robotowi pokonywac przeszkody.

Przed rozpoczeciem sprzatania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i stworzy¢ mape. Przed pierwszym czyszczeniem
mozna uruchomi¢ mapowanie, naciskajgc krotko przycisk > Start/Stop na stacji bazowej lub naciskajgc ,Rozpocznij

mapowanie” w aplikacji.
Uwaga:
1. Po utworzeniu mapy mozna jg edytowac w aplikacji.

2.Po utworzeniu mapy nie nalezy przenosic stacji bazowej, gdyz spowoduije to konieczno$¢ ponownego uruchomienia mapowania. Przy

zmianie uktadu duzych mebli w domu zaleca sig utworzenie nowej mapy.
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3.3 Czyszczenie

Przed rozpoczgciem czyszczenia upewnic sig, ze robot ma odpowiedni poziom natadowania baterii, co mozna
sprawdzi¢ w aplikacji.

Wybor trybdéw czyszczenia

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

Ustaw Freo Mind

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

Freo Mind mozna wtgczy¢ na dwa sposoby:

«Wybrac Freo Mind w trybach czyszczenia w aplikacii;

«Krétko nacisngc przycisk () wgczania/wytgczania Freo Mind na stacji bazowej. Wigczenie wskaznika oznacza, ze funkcja
Freo Mind jest wtgczona.

Rozpoczegcie zadania czyszczenia

Robota mozna uruchomic na trzy sposoby:

«Nacisna¢ przycisk () Rozpocznij czyszczenie w aplikacii;

«Krotko nacisngc przycisk () Przycisk Start/Stop narobocie, aby rozpoczaé czyszczenie. Robot domysinie aktywuje tryb
odkurzania;

«Krdtko nacisnagc przycisk I> Start/Stop na stacji bazowej, aby rozpoczac czyszczenie. Robot domysinie aktywuje tryb
odkurzania i mopowania;

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

Pauza/wznowienie biezgcego zadania

Pauze/wznowienie biezgcego zadania mozna przeprowadzic na trzy sposoby:
«Nacisng¢ przycisk (0 Pauza/ (*) wznowienie w aplikacj;

«Krotko nacisngé przycisk (O Start/Stop narobocie:

+Krotko nacisngc przycisk > Start/Stop na stacji bazowej.

Czyszczenie mopa

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

Liczbe przejazdow i powrotéw mozna zmieni¢ w aplikacji przed rozpoczeciem czyszczenia, natomiast nie mozna jej
zmieni¢ podczas biezgcego zadania czyszczenia.

Zakoncz biezgce zadanie

Po zakoriczeniu czyszczenia robot samodzielnie powrdci do stacji bazowej. W aplikacji mozna wyswietlic biezgcy raport

czyszczenia.

Zadanie mozna zakoriczy¢ recznie na trzy ponizsze sposoby:

«Nacisnac i przytrzymac przycisk () Zakoncz przez 2 sekundy w aplikacji;

«Krétko nacisngé przycisk ¢ Home Str.gtéwna na robocie;

«Krotko nacisngc przycisk (3 Przywotaj lub nacisng¢ i przytrzymac przycisk [[> Start/Stop na stacji bazowej przez 2
sekundy.

Suszenie mopa

Po zakoniczeniu ostatniego mopowania robot powrdci do stacji bazowej w celu umycia i wysuszenia mopa. Czas suszenia
mozna zmodyfikowac¢ w aplikacji.

Czyszczenie i suszenie mopa mozna réwniez rozpoczac recznie na dwa ponizsze sposoby:

«Nacisngc¢ przycisk A, Czyszczenie i suszenie mopa w aplikacji;

- Krotko nacisngc przycisk & Czyszczenie i suszenie mopa na stacji bazowej.

4. Parametry
4.1 Specyfikacje

Robot

Stacja bazowa

Wymiary: 355*350*109,6mm

Wymiary: 430,8*462*388,3mm

Waga: 4,5 kg

Waga: 12,3 kg

Bateria: 25000 mAh

Wejscie znamionowe: AC 220-240V 50/60Hz
AC 100V-127V 50/60Hz

Napigcie znamionowe: 14,4V ==

Wyj$cie znamionowe: 20V== 2,0A

Moc znamionowa: 65W

Moc znamionowa:

tadowanie: 45W

Ogrzewanie wody: 1100W( AC 220-240V, 50/60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50/60Hz)

Zbieranie kurzu: 450W

Suszenie: 65W

Wi-Fi (robot)

Protokot: IEEE 802.11b/g/n

Zakres czgstotliwosci: 2412~2472MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): =20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokot: BLE 5.0

Protokot: BLE 5.0

Zakres czgstotliwosci: 2402-2480 MHz

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): =10dBm

Maks. moc nadajnika (EIRP): <10dBm

Bateria (Robot)

llos¢ akumulatoréw w opakowaniu:

Tszt

Typ baterii: akumulator litowo-jonowy
Napigcie nominalne: 14.6V ===
llo$¢ ogniw akumulatorowych w zestawie akumulatorowym: 8szt

Pojemnos¢ znamionowa, energia znamionowa:

5000 mAh, 72Wh
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1. S6 Lugc Vé San Pham

1.1 Danh Muc
Bd phan chinh

Robot x 1
(bao gébm hop thu gom
bui x 1, mé-dun lau nha = 2)

Phu kién

X 7
\@ @/
A

Chgicanh x2
(Phu kién)

<=

y

Tuirac 6 désac x 1
(Phuy kién)

Thémdac x 1

(bao gébm dévésinhx1,
khay vé sinh x 1, binh nudc sach = 1,
binh nudc ban x 1, tui rac & dé sac x 1)

Day nguén dé sac x 1

=]

Dung dich téy riasan x 1
(Phu kién)

T oW

=z

Gié lau g& chan tusng x 3
(Phy kién)

Mb6-dun vé sinh g6 chan tudng x 1
(Phy kién)

(TN

Thung I&p rap co thé thay thé x 1 B loc thungrac x 1
Phu kién) (Phu kién)

1.2 Robot
M3t trudc (np trén dong kin)

Cam bién radar

Nut Goi Vé Micro

NUt B4t Dau/Dung
Cam bién tranh vat
can bang camera kép

Cam bién canh laser e
Cam bién va cham

M3t trudc (nép trén ma)

Thing réc
N&p trén robot T
/ 5 Thung 18p rép co thé thay thé

NUt CAI LAI

Khe nép trén

Phan day cua robot

Cam bién chéng roi héng ngoai x3 —

Cam bién tham siéu am

Bang tén robot (bao gém SN)

Chgicanhx2
Chéi quét xoay tron chéng réi

Banh xe lai x2
Khe c&dm mé-dun vé sinh gd chan tusng
Mb-dun lau nha x2 X

Banh xe xoay
Khan lau x2
Délaux2 L D)
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1.3 Pésac
M3t trudc (nép dong)

NUt Bat/TAt Freo Mind

NUt Goi Vé/Thoat
Dén bao dé sac

NUt gigt/1am kho chéi lau

Thém déc

Mit truéc (ndp ma)

N&p dé sac

Loc mut binh nudc sach

Binh Nudc Ban

Tay c&m dé sac

Mat sau

Giao dién nguén

M&-dun khir triing nudc dién phan

1.4 Cac nut va dén bao

Nut robot

Nut Hanh déng Chrc néng

BAt Dau/ o Nh&n nhanh BAt dau/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai
Dung

Nhan va gir 2 gidy

Bat/tt nguon

GoiVEé  rweme  Nhannhanh

Quay tré lai dé sac

Nh&n nhanh

Vao ché do ghép néi

Cailai * Nhan va git 5 giay

Huy lién két tai khoan va xoa dir liéu ngusi dung

Nhan va gi 10 gidy

Khéi phuc cai dat géc

NUt dé sac
Nut Hanh déng Chrc nang
Nhan nhanh Bat d4u/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai
>

Nhan va giir 2 gidy trong khi
thuc hién nhiém vy

Két thuc tat ca nhiém vu

) Nh&n nhanh

Goi Vé/Thoat

- Nhan va gitr 2 gidy BatKhoa Tré Em
- Nhan va gilr 2 gidy TatKhoa Tré Em
A Nh&n nhanh Bat/Tat Freo Mind
Nh&n nhanh Bat dau/hly bo giat va lam khé chéi lau
e Nhan va gitr 10 gidy Tukiém tra lam day/xa
O +I> Nhan va gilr 2 giay Vao/thoat ché do ghép ndi
>+6 Nhan va giir 2 gidy Knhai dong lai 1ap ban dé

Dén bao robot va dé sac

DPén bao Dénbao robot Pénbaobé Sac Y nghia

Séng trang 6n dinh N N Chédochs

Nh&p nhéy trdng J J Chédochd

Vong tron mau xanh quay J J Nhiém vy dang tién hanh
Khai dong thiét bi (robot)

Nhé&p nhay mau xanh quay J J Nhiém vutamdung

Maudo J N L&i (nhdp nhay) )
Khong lién lac dugc (nhép nhay do)
Dang ghépnai

Nhap nhay cam N J Dang cap nhat
Kiém tra viéc di nudc tu dong
Ché do tiét kiém pin

Tia séng nhiéu mau X N Panh thiic d&bat
Danhthic tirman hinh téi
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2. Chuéan Bj San Sang Trudc Khi SU Dung

L&p Chéi Canh
Nhé&n chéi canh vao khe nhu dugc biéu thj bdng mau séc
cho dén khi khdp vao vi tri.

D3t dé sac

«C&m day nguén vao phia sau dé sac.

+Dat thém déc trén san va ddy vao day dé sac cho dén khi
khdp vao vi tri.

«Chlia mét khoang trong it nhat 1m phia trudc dé sac dé
robot ra vao dé sac.

L&i Khuyén: KHONG dat dé sac gan nguén nhiét

Thém nudc sach

+M& binh nuéc sach va dé nuéc sach vao (KHONG vuot
qué vach muc nudc TOI DA)

+Ddng nap binh nudc sach va dat lai binh nudc sach vao
dé sac.

K&t ndi valién két robot trong Ung Dung

Tai xusng Ung Dung Narwal va lam theo huéng dan dé két
nGi va lién két robot.

Ghichu:

Trong trang Thiét Bi Ung Dung, nhan vao "Cai Dat" > “Thiét Bi"
réi nhan gil "Kndi Dong Lai Robot" trong 10 gidy dé bat/tat ché
do tiét kiém pin.

—Ché do tiét kiém pin chi co 3BAc My.

G&mut chdng va cham

+ Nhac nhan ndp trén dé ma ndp trén clia robot va g mat
chéng va cham

« Dong nap trén clia robot.

L&p chat tay rira san

« Thao nép trudc clia dé sac, quay ndp clia chét téy ria san
vé phia dé sac (KHONG thao nép; dam bao réng nhan niém
phong dé dugc thao ra) va déy theo chiéungang vao thung
chét téy ria.

+ Khi chat téy rira da vao dung vi tri, hay Iap lai ndp trudc cua
tram géc.

~ Nhan niém phong
cua chat tay ria*2

Cai dat khéi déng

Déy robot vao dé sac vsi camera hudng ra ngoai. Dé sac sé
phét ra tiéng bip mdt I4n d& cho biét qua trinh sac thanh céng
varobot sé tubat va phat thong béo.

Thay thé Tui Rac Pé Sac

+Théo nép trudc clia dé sac.

+Kéo vong mau tim theo hudng mdi tén dé théo va bo tirac.

+ L&p tUi rdc mdi vao khe theo hudng chi dinh cho dén khi
cham day.

«L&p lai ndp trudc clia dé sac.

L&p mé-dun vé sinh g chan tusng

L&t ngugc ré-bét, can chinh mé-dun vé sinh gd chan tusng
V6i khe va nhan cho dén khi khdp vao vi tri.

3.Cach SuDung

Cach Duy Tri M6-dun Vé Sinh G& Chan Tudng

« Xé miéng gié lau g& chan tuong theo hudng chi dinh, can
chinh miéng gié lau g& chan tusng mai véi bang gai dinh
r6i &n cho dén khi miéng gié dugc c6 dinh chéc chan.

«+Xé miéng gié lau g chan tusng, ria sach bang nudc sach
vatai sirdung sau kni d€ kno.

PN
1.Xénho 2. Thay thé

Trudc khi sirdung robot, hay dam bao quy vi da hoan tat qua trinh cai dat va thiét Iap dé sac & Chuong 2

3.1 S3p x&p mdi trusng nha clia

A.Don dep dé dac trén san nhu déy cap vuong vai, vai vun,

dép, quan 4o va sach ve.

o

C.Bong cla cac phong khac va 14p hang rao dé ngan robot
vao cac khu vuc cao hodc thap.

rﬂ W

E. KHONG duing trudc robot, trén bac clia hoac 16i di
hep dé tranh bo sot

3.2L3pBanbd

B. M@ clia cac phong can vé sinh va sép xép do dac dé tao
nhiéu khéng gian vé sinh nhét co thé.

Chiéu cao leo vat can

D. Chiéu cao vugt vat can t6i da la 20mm va robot khong
thé vao cac phong co bac cao hon nguéng 20mm. Quy vi
6 thé mua Déc Bac Clra Narwal dé giup robot leo qua cac
vatcan

Trudc khi vé sinh nha mdi, robot can kham pha mai trusng va Iap ban d6. Trudc khivé sinh14n déu, quy vi co thé kich hoat 1ap
ban dé bang cach nhan nhanhnut 1> Bat Dau/Dung trén dé sac hodc nhan “Bat Dau Lap Ban B6” trong Ung Dung.

Ghichu:
1. Khi dé tao ban d6, quy vi cé thé chinh stia trong Ung Dung.

2.Vuilong khdng di chuyén dé sac sau khi ban dé dugc tao hodc quy vi phai khéi dong lai qua trinh 1ap ban dé. Néu dé néi that I6n trong

nha clia quy vi dugc sap xép lai, quy vi nén tao ban dé mai.
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3.3Vésinh

Trudc khi thyc hién nhiém vy vé sinh, vui long dam bao réng robot co muc pin phti hgp, muc pin nay co thé dugc xem trong
Ung Dung.

Chon ché dé vé sinh

S&n pham dugc tich hop b6n ché do vé sinh: Hut Bui, Lau Nha, HUt Bui va Lau Nha, va HUt Bui réi Lau Nha, Quy vi co
thé chon va diéu chinh cac thdng sé nhu chu trinh vé sinh, Iuc hut va dé &m chdi lau cho méi ché dé trong Ung Dung.
Thiét 1ap Freo Mind

FreoMind lamét trgly ve sinh théng minh. Khi Freo Mind dugc kich hoat, robot c6 thé:
«thiét lap cac thong s6 vé sinh dua trén dirliéu méi trusng dugc thu thap bdi cac cam bién;
«tang cudng kha nang vé sinh cac canh.

Quy vi co thé kich hoat Freo Mind theo hai cach:
«Chon Freo Mind & cac ché do vé sinh trong Ung Dung;
«Nhan nhanhnut () B4t/ T4t Freo Mind trén dé sac. Khi dén bao sang, diéu do cé nghia la Freo Mind da dugc bat.

B4t dau nhiém vy vé sinh

Quy vi 6 thé khdi dong robot dé vé sinh béang ba cach:
+Nhan () Bat Bau Vé Sinh trong Ung Dung: o
+Nh&n nhanh nut ¢h Bat Dau/Dung trén robot d& bat dau

sinh. Robot s& mac dinh kich hoat Ché Do Hut Bui;

+Nh&n nhanh nut > B&t Dau/DUng trén dé sac dé bat dau vé sinh. Robot s& mac dinh kich hoat Ché Do HUt Bui va Lau Nha;

Ghi chu: Quy vi cd thé diéu chinh ché do vé sinh va thiét 1ap them thong s6 vé sinh trong Ung Dung.

Tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai

Quy vicothé tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai theo ba cach:
+Nhan vao nut (HTam Dung/ ) Tiép Tuc trong Ung Dung;

. thn nhanh nat & Bqt Day/Dung trénrobot;

«Nhan nhanh nut I>> Bat Bau/Dung trén dé sac.

Giat chdilau

Néu robot dugc thiét Iap dé lau nhiéu 1an hodc strdung trén dién tich can vé sinh 16n, robot sé tu déng quay trd lai dé sac dé
gigt chéilau. . .

S6 18N lau va quay trd lai co thé dudc diéu chinh trong Ung Dung trudc khi bt dau vé sinh va khéng thé dudc diéu chinh trong
Kkhi thuc hién nhiém vy vé sinh hién tai.

K&t thic nhiém vu hién tai

Khi qua trinh vé sinh két thic, robot sé tu diéu husng trdlai dé sac. Quy vi co thé xem béo c4o vé sinh hién tai trong Ung Dung.
Quy vi c6 thé két thuc nhiém vu thu cong theo ba cach sau:

«Nhan va giir nit® Két Thuc trong 2 giay trong Ung Dung;

+Nhan nhanh it o Home Trd V& trén robot; )

«Nh&n nhanh nit () Goi V& hodc nhan va giirnut > Bat Dau/Dung trén dé sac trong 2 giay.

Say chéilau

Sau Ian lau cui cung, robot sé& quay trdlai dé sac dé giat va lam kho chéi lau. Thai gian lam kho cé thé dugc diéu chinh trong
Ung Dung.

Quy vi cung c6 thé bat dau giat va lam khé chéi lau thi cong theo hai cach sau:

-Nhan vao nut A& Giat & Lam Kho trong Ung Dung;

+Nhannhanhnut & Giat & Lam Khé Chéi Lau trén dé sac.

4.Céac Théng Sé
41Thong S& Ky Thuat

Robot

Dé Sac

Kich thudc: 3565*350*109,6 mm

Kich thudc: 430,8*462*388,3 mm

Trong lugng: 4,5 kg

Trong lugng:12,3 kg

Pin: 25000 mAh

Dién &p dau vao dinh muc: AC 220-240V 50/60Hz
AC 100V-127V 50/60Hz

Dién ap dinh muc: 14.4V =——=

Dién &p dau ra dinh muc: 20V == 2.0A

Céng suét dinh muc: 65W

Cong suét dinh muc:

Sac: 45W

Lam nong nudce: 1100W ( AC 220-240V, 50/60Hz)
850-1250W ( AC 100-127V, 50/60Hz)

Thu gom bui: 450W

Say: 65W
Wi-Fi (robot)
Giao thuc: IEEE 80211b/g/n
Dai tan s6: 2412 ~ 2472 MHz
Céng suét phat téi da (EIRP): 20dBm
Bluetooth Bluetooth

Giao thuc: BLE5.0

Giao thuc: BLE5.0

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Cong suét phat t6i da (EIRP): <10dBm

Cong suat phat téi da (EIRP): <10dBm

Pin (Robot)

S6 lugng pin méi bo:

Tpin

Loai pin Pin Li-ion c6 thé sac lai
Dién ap danh dinh: 4.4V ==
S8 lugng cell pin trén méi b pin: 8cell

Coéng suét dinh muc, Nang luong dinh muc:

5000mAh, 72Wh
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1. Produit en un coup d'ceil
1.1 Liste de vérification
Piéces principales

fr%;"—'x\
N —
&=

Station de base x 1
(y compris base de nettoyage x 1, plateau de nettoyage x 1,
réservoir d'eau propre x 1, réservoir d'eau sale x 1, sac
a poussiére de la station de base x 1)

Robot x 1

(y compris boite de collecte de
poussiére x 1, module de vadrouille x 2)

Accessoires

Yo =
1

Balai latéral x 2
(Accessoire)

Détergent pour sol x 1
(Accessoire)

Cordon d'alimentation de la station de base x 1

“ etz

inlv)

.
15/
S Mﬁ"ﬂ‘{”‘";

Chiffon de nettoyage des plinthes x 3
(Accessoire)

Module de nettoyage des plinthes x 1

Sac a poussiére de
(Accessoire)

la station de base x 1
(Accessoire)

(TN

Filtre de boite & poussiére x 1

Boite a poussiere remplagable x 1
(Accessoire)

Rampes d'extension x 1
(Accessoire)

1.2 Robot
Avant (couvercle supérieur fermé)

Capteurs radar

Bouton Rappel

Microphone

Bouton Démarrer/Arréter
Capteur d'évitement
dobstacles a vision binoculaire

Capteur de pare-chocs

Boite & poussiére

Couvercle supérieur du robot

Bouton RESET

Fente du couvercle supérieur

Fond du robot

Capteur anti-chute infrarouge x3 E—
Capteur ultrasonique pour tapis

Plaque signalétique du robot
(incluant le numéro de série)

Balai lateral x 2

Brosse arouleau sans
enchevétrement cyclonique

Roue motrice x 2

Emplacement du module
de nettoyage des plinthes

Module de vadrouille x 2
- @ Roulette

Tampon de vadrouille x 2 —

Base de vadrouille x 2
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1.3 Station de base

Avant (couvercle fermé)
Panneau di;ovv mande

Bouton marche/arét duFreeMing Bouton de verrouillage enfant marche/arrét

Bouton Rappel/Sort f 1\ . @ o |
Indicateur de la station-deb: X ’/

Bouton de lavage/séchage de la vadrouille

Bouton Démarrer/Arréter

— Entrée du robot

/@—7 Plateau de nettoyage
|

Rampes d'extension

Base de nettoyage

Avant (couvercle ouvert)

Filtre éponge du réservoir d'eau propre
Couvercle de la station de base

Réservoir d'eau sale

o Module de désinfection a leau électrolytique
Poignée de la station de base viq

Interface d'alimentation

1.4 Boutons et indicateurs
Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Dérparrer/ | Appuyer brievement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache actuelle
Arreter Maintenir enfoncé pendant 2 secondes Allumer/éteindre
Rappel  Owere  Appuyer briévement Retourner 4 la station de base
Appuyer brievement Entrer en mode d'appariement
Reéinitialiser o Maintenir enfoncé pendant 5 secondes Désassocier le compte et effacer les données utilisateur

Maintenir enfoncé pendant 10 secondes

Boutons de la station de base

Réinitialisation aux parametres d'usine

Bouton Action Fonction

Appuyer brieévement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache actuelle
= gg&r&taerm %réfgénccﬁependant 2secondes  Terminer toutes les taches
O Appuyer brievement Rappel/Sortie

Maintenir enfoncé pendant 2 secondes Activer le verrouillage enfant

Maintenir enfoncé pendant 2 secondes Désactiver le verrouillage enfant
o) Appuyer briévement Activer/désactiver le Freo Mind

Appuyer brievement Démarrer/annuler le lavage et le séchage de la vadrouille
e Maintenir enfoncé pendant 10 secondes  Vérification de remplissage/décharge automatique
O+> Maintenir enfoncé pendant 2 secondes Entrer/sortir du mode d'appariement
>+ 6 Maintenir enfoncé pendant 2 secondes Redémarrer la cartographie

Indicateurs du robot et de la station de base

Indicateur de la

Indicateur Indicateur durobot stationde base Signification

Blanc fixe N N Mode veille

Blanc clignotant N J Veille

Bleu en rotation dynamique J J Tache en cours
Démarrage de lappareil (robot)

Respiration bleue dynamique N N Tache en pause

J J Erreur (clignotante)

Rouge Aucune communication (rouge clignotant)

Appariement
. Mise ajour

Orange clignotant v v Vérification de I'échange automatique deau
Mode d'économie d'énergie

Lumiére météore colorée X J Réveil pour mise sous tension

Réveil apartir d'un écran sombre
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2. Préparation Avant Utilisation

Installer les balais latéraux

Appuyez sur les balais latéraux dans les fentes indiquées
par la couleur jusqu'a ce qu'ils s'enclenchent en place.
<

Placer la station de base

« Branchez le cordon dalimentation alarriére delastationde base.

« Placez larampe dextension sur le sol et enfoncez-ladans le bas
delastationdebasejusquace quelle senclenche enplace.

- Laissez un espace ouvert d'au moins 1 métre de long devant
la station de base pour que le robot puisse entrer et sortir
de la station de base.

Conseils: NE placez PAS la station de base prés d'une source de

chaleur.

Ajouter de l'eau propre

-Ouvrez le réservoir d'eau propre et remplissez-le d'eau
propre (NE PAS dépasser la marque de niveau d'eau MAX).

«Refermez le capuchon du réservoir deau propre et replacez
leréservoir deau propre dans la station de base.

Connecter et lier le robot dans 'application

Téléchargez application Narwal et suivez les instructions
pour connecter et lier le robot.

Note

Sur la page de I'appareil de I'application, appuyez sur “Parametres” >
“Appareil" puis maintenez enfoncé le "Redémarrer le robot" pendant
10 secondes pour activer/désactiver le mode économie d'énergie.
—Le mode économie d'énergie est disponible uniquement en
Amérique du Nord.

Retirez lamousse anti-collision

« Soulevez I'autocollant du couvercle supérieur pour ouvrir
le couvercle supérieur du robot et retirez la mousse
anti-collision.

« Refermez le couvercle supérieur du robot.

Installer le détergent pour sol

« Retirez le couvercle avant de la station de base, orientez
le bouchon du détergent vers la station de base (NE retirez
pas lebouchon ; assurez-vous que lautocollant d'étanchéité
estretiré), et poussez horizontalement dans le bac &
détergent.

« Lorsque le détergent est en place, replacez le couvercle
avant de la station de base.

Autocollant
d'étanchéité
du détergent*2

Parameétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base avec la caméra
orientée vers lextérieur. La station de base émettra un bip
pour indiquer que la charge est réussie et le robot s'allumera
etdiffuserale message.

Remplacer le sac a poussiére de la station de base

«Retirez le couvercle avant de la station de base.

« Tirez sur lanneau violet dans le sens de la fiéche pour retirer et
jeterle sacapoussiére.

«Insérez le nouveau sac a poussiéere dans la fente dans
le sens indiqué jusqu'a ce qu'il touche le fond.

+Remettez le couvercle avant de la station de base.

Installer le module de nettoyage des plinthes

Retournez le robot, alignez le module de nettoyage des
plinthes avec la fente et appuyez dessus jusqu'a ce qu'il
clique en place.

3. Mode d’'emploi

Cach Duy Tri M6-dun Vé Sinh GG Chan Tudng

« Déchirez le chiffon de plinthe dans le sens indiqué, alignez
le nouveau chiffon de plinthe avec la bande de fixation
auto-agrippante et appuyez dessus jusqu'a ce qu'il soit
solidement fixé.

«Déchirez le chiffon de plinthe, rincez-le a leau propre et
réutilisez-le apres séchage alair.

1.Déchirez 2. Remplacez

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

3.10rganiser I'environnement domestique

A.Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chiffons, les pantoufies, les vétements et
les livres.

C. Laissez les autres portes fermées et installez une
barriére pour empécher le robot d'entrer dans des zones
surélevées ou basses.

E. NE PAS vous tenir devant le robot, sur le seuil, ou dans
des allées étroites pour éviter les omissions.

3.2 Cartographie

B. Ouvrez les portes des pieces a nettoyer et arrangez
les meubles pour laisser le plus d'espace possible pour
le nettoyage.

20mmT
Hauteur de franchissement des obstacles

D. La hauteur maximale de franchissement des obstacles
est de 20 mm et le robot ne peut pas pénétrer dans des
piéces avec une hauteur de seuil de plus de 20 mm. Vous
pouvez acheter une rampe de seuil Narwal pour aider le
robot & franchir les obstacles.

Avant de nettoyer une nouvelle maison, le robot doit explorer I'environnement et créer une carte. Avant le premier nettoyage,
vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant briévement sur le bouton > Démarrer/Arréter sur la station de base ou

en tapant sur "Démarrer la cartographie” dans I'application.
Uwaga:

1. Une fois une carte créée, elle peut étre modifiée dans I'application.

2.Veuillez ne pas déplacer la station de base aprés la création d'une carte, sinon vous devrez redémarrer la cartographie. Si de gros
meubles de votre maison sont réarrangés, il est recommande de créer une nouvelle carte. 61



3.3 Nettoyage

Avant une tache de nettoyage, assurez-vous que le robot a un niveau de batterie approprié, qui peut étre consulté dans
I'application.

Sélection des modes de nettoyage

Le produit est livré avec quatre modes de nettoyage intégrés: Aspiration, Vadrouille, Aspiration et Vadrouille, et
Aspiration puis Vadrouille. Vous pouvez sélectionner et ajuster des paramétres comme les cycles de nettoyage,
I'aspiration et I'humidité de la vadrouille pour chaque mode dans I'application

Définir Freo Mind

Le Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque le Freo Mind est activé, le robot peut:
« définir des parametres de nettoyage en fonction des données environnementales collectées par les capteurs ;
«améliorer le nettoyage de bord a bord.

Vous pouvez activer le Freo Mind de deux maniéres:

« Sélectionnez le Freo Mind dans les modes de nettoyage dans I'application ;

« Appuyez briévement sur le bouton o Freo Mind Marche/Arrét sur la station de base. Lorsque le voyant s'allume, cela
signifie que le Freo Mind est active. —

Démarrer la tache de nettoyage

Vous pouvez démarrer le robot pour le nettoyage de trois maniéres:

« Appuyez sur le bouton () Démarrer le nettoyage dans I'application ;

« Appuyez brievement sur le bouton ¢ Démarrer/Arréter sur le robot pour démarrer le nettoyage. Le robot activera le
mode Aspiration par défaut ;

+Appuyez brievement sur le bouton > Démarrer/Arréter sur la station de base pour démarrer le nettoyage. Le robot
activera le mode Aspiration et Vadrouille par défaut ;

Note: Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir davantage de parametres de nettoyage dans I'application

Mettre en pause/reprendre la tache actuelle
Vous pouvez mettre en pause/reprendre la tache actuelle de trois maniéres:

« Appuyez sur le bouton () Mettre en pause/ (-) Reprendre dans I'application ;

« Appuyez brievement sur le bouton ¢ Démarrer/Arréter sur le robot ;
- Appuyez briévement sur le bouton > Démarrer/Arréter sur la station de base.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est configuré pour plusieurs passages de vadrouille ou si la zone & nettoyer est grande, le robot retournera
automatiquement a la station de base pour le lavage de la vadrouille.

Le nombre de passages de vadrouille et de retours peut étre modifié dans I'application avant le début du nettoyage et
ne peut pas étre modifié pendant la tdche de nettoyage en cours.

Fin de la tache actuelle

Le robot retournera automatiquement & la station de base lorsque le nettoyage est terminé. Vous pouvez consulter le

rapport de nettoyage actuel dans I'application.

Vous pouvez également terminer manuellement la tache de trois maniéres suivantes:

«Appuyez et maintenez le bouton () Terminer pendant 2 secondes dans I'application ;

« Appuyez brievement sur le bouton © Home Accueil sur le robot ;

« Appuyez briévement sur le bouton ) Rappel ou maintenez enfoncé le bouton > Démarrer/Arréter sur la station de
base pendant 2 secondes.

Séchage et désinfection

Apres laderniére exécution de vadrouille, le robot retournera a la station de base pour le lavage et le séchage de la
vadrouille. Le temps de séchage peut étre modifié dans I'application.

Vous pouvez également démarrer le lavage et le séchage de la vadrouille manuellement de deux maniéres suivantes:

- Appuyez sur le bouton 4; Lavage et séchage de la vadrouille dans I'application ;

+ Appuyez briévement sur le bouton & Lavage et séchage de la vadrouille sur la station de base.

4. Paramétres

4.1 Spécifications

Robot

Base Station

Dimensions: 355*350*109,6 mm

Dimensions: 430,8*462*388,3 mm

Poids: 4,5 kg

Poids: ~12,3kg

Batterie: 25000 mAh

Entrée nominale: CA 220-240V 50/60Hz
CA100-127V 50/60Hz

Tension nominale: 14,4V —

Sortie nominale: 20V — 2.0A

Puissance nominale: 65W

Puissance nominale:

Charge: 45W

Chauffage de l'eau: 1100W ( CA220-240V, 50/60Hz)
850-1250W ( CA 100-127V, 50/60Hz)

Collecte de poussiére: 450W

Séchage: 65W

Wi-Fi

Protocole: IEEE 80211b/g/n

Plage de fréquence: 2412~2472MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP) : <20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocole: BLE 5.0

Protocole: BLE 5.0

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP): <10dBm

Puissance d'émission maximale (EIRP): =10dBm

Batterie (Robot)

Quantité de blocs de batterie par bloc: 1pcs

Type de batterie: Batterie lithium-ion rechargeable
Nominal Gerilim: LN —

Quantité de cellules par bloc de batteries: 8pcs

Capacité nominale, énergie nominale:

5000mAh, 72Wh
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