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

No organization or individual shall imitate, copy, transcribe or translate the contents of this user guide, in part or in full, with-

out the express written consent of Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., or distribute this user guide for profit in any way
(electronically or via photocopying, recording, etc.). The product specifications and information provided in this user guide
are for reference only and are subject to change without further notice. Unless otherwise specified, this user guide is only
intended as instructions for use, and no representation shall be deemed as a warranty of any kind.

1. Safety instructions

1.1 Power usage

« Always use the original rechargeable batteries and chargers. Do not charge your robot using non-original chargers. If the
charger is damaged, replace it immediately.

« When the battery drops to 20%, the robot should be charged timely. Running at a low battery for a long time may impair
battery life.

* Make sure that the power voltage matches the voltage indicated on the charger, or it may cause damages to the charger.

« When using the charger, ensure that the fastener of the charging interface is fully engaged to avoid overheating during

charging, which may cause burns or damage to the equipment.

1.2 Robot usage

Do not cover the robot’s top camera while it is working to prevent it from moving abnormally. If the camera is covered,
pause the current task and move the robot to the correct route before continuing the task.

Do not clean or maintain the robot when it is powered on and working.

Do not put open-flame stoves or any flammable and explosive articles on the robot.

Do not pick or place dishes while the robot is moving to avoid any food loss or personal injury caused by accidental

collision.

Do not move or transport the robot while it is working to prevent it from moving abnormally.

The robot must not be disassembled or repaired by untrained personnel. In case of malfunction, contact Shenzhen Pudu

Technology Co., Ltd. for technical support in time.

Observe the maximum weight a person is allowed to lift as required by local laws and regulations when transporting the

robot. Keep the robot upright during transportation. Never attempt to transport it by lifting the tray or the box.

Playing with the robot by children is prohibited.

Do not clean the robot with strong acid or alkaline detergent.

1.3 Environment

* Do not use or charge the robot in a high temperature/pressure environment, areas with fire or explosion hazard, or other

dangerous scenarios to avoid personal injury or robot damage.

« Do not use the robot in a humid environment or on surfaces covered with fluid or gooey stuff to avoid damage to the robot.

¢ Do not use the robot in places where the use of wireless devices is explicitly prohibited, otherwise it may cause interference

to other electronic devices or lead to other dangers.
¢ Do not dispose of the robot or its accessories as household waste. Always dispose of the robot and its accessories

according to local laws and regulations, and recycle wherever possible.
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2. Product components

2.1 Overview

BellaBot Pro is an indoor delivery robot with laser Slam + Vslam, a large advertising screen, and tray visual detection. It also
provides excellent human-robot interactions, Al voice, lovely looking, and multimodal interactions. To adapt to different business
scenarios, the BellaBot Pro provides a variety of modes, such as Delivery Mode, Cruise Mode, Recycle Mode, Birthday Mode,

Guide Mode, and more.

2.2 Packing list
Robot X 1, BellaBot Pro User Manual X 1, Quality Certificate X 1, Charger X 1, Positioning Sticker X 1

2.3 Appearance & components
o—

P S

lw A >
L

Front side view Back view Top view
LCD screen Lidar Light strip
Power switch Depth vision sensors Battery box
Tray detection sensor Drive wheels Touch sensor
Front view RGB camera Auxiliary wheels 6-mic circular array kit
Advertising screen Touch-finished sensor Upward facing sensor
Trays Dot matrix screen Emergency stop switch
Floor projector light Charging port Lightning button
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2.4 Specifications

Feature ‘ Description
Operating voltage DC23-29.4V
Power input AC 100-240V, 50/60 Hz
Power output 29.4V/8 A
Battery capacity 25.6 Ah
Charging time 4.5h
Battery life 11 h (unloaded)
Cruise speed 0.2-1.2 m/s (adjustable) 0.66-3.94 ft/s (adjustable)
Navigation Visual positioning
Min. travel width 65cm 25.59 inches
Max. surmountable height 10 mm 0.39inch
Max. climbing angle 5°
Tray dimensions 410 mm X500 mm | 16.14 x19.69 inches
No. of trays Four
From top to bottom: From top to bottom:
Height between trays 230/200/200 /180 mm 9.06 /7.87 /7.87 /7.09 inches
(adjustable) (adjustable)
Tray load 10 kg/layer 22.05 pounds/layer
Machine material ABS/aviation grade aluminum alloy
Robot weight 55 kg 121.25 pounds
Robot dimensions 570X 550X 1290 mm 22.44 x 21.65 x 50.79 inches

Screen size 10.1-inch LCD screen and 18.5-inch LCD screen (advertising screen)
Operation system Android
Microphone 6-mic circular array kit

Speaker power

2X10 W stereo speakers

Working environment

Temperature: 0 to 40 °C (32 to 104 °F ); RH: < 85%

Storage environment

Temperature: -20 to 65 °C (-4 to 149 °F ); RH: < 85%

Working altitude <2000 m [ 6561681t
Surface requirement Indoor environment, flat and smooth ground

IP rating 1P20

Frequency band range Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

5.2G Wi-Fi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5.3G Wi-Fi: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5.6G Wi-Fi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz, 5530-5610 MHz
5.8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

Bluetooth 2402-2480 MHz

36 B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. transmit power

Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 16.96 dBm; 5.2G Wi-Fi: 13.07 dBm;
5.3G Wi-Fi: 12.66 dBm; 5.6G Wi-Fi: 12.73 dBm;
5.8G Wi-Fi: 12.93 dBm

Bluetooth BLE: 6.69 dBm; BR/EDR: 9.83 dBm

3G B1:23.64 dBm; B8:21.71 dBm

4G LTE-FDD B1:23.77 dBm; B3:23.51 dBm; B7: 23.7 dBm;
B8: 23.22 dBm; B20: 22.97 dBm; B28: 23.05 dBm

4G LTE-TDD B34:23.73 dBm; B38: 23.97 dBm; B40: 23.45 dBm
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3. How to use
3.1 Mapping instructions

BellaBot Pro supports creating new maps on the robot itself. After turning on the robot for the first time, you can create new
maps on the robot without a computer. Before creating new maps, choose an appropriate location to put the marker, and

the robot will need to be initialized at this location. After this, follow BellaBot Pro Operation Guide to create maps.

3.2 Instructions for buttons

Power-on:
Move the robot to the startup location, and press and hold the power switch for 1 second. The bottom light strip will go on,

indicating that the robot is powered on.

4 N\
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Power-off:

Press and hold the power switch for 3 seconds, and a shutdown prompt will pop up. Click "Powered off" and the light strip
on the top of the robot and the screen will turn off, indicating that the robot has been successfully powered off.

Pause:

Tap on the screen to pause the working robot. Tap again to resume operation. You can also press the lightning button to
pause the robot.

Emergency stop:

In case of an emergency, press the emergency stop switch to stop a working robot. Rotate the emergency stop switch
clockwise, tap on the screen or press the lightning button to resume operation.

* Refer to BellaBot Pro Operation Guide for more information on how to use the robot.

3.3 Task Scenarios

Mode Description

The robot delivers food to multiple tables at the same time. After the dishes ordered by different
Delivery mode customers are placed on the trays and the table numbers are entered, the robot automatically

plans the best routes for delivery. After that, the robot automatically returns to the pick-up position.

. The robot circulates along a predetermined path with self-service drinks, desserts, or
Cruise mode . .
napkins, and recommends them to customers by voice.

After selecting the recycle mode, the robot can perform the recycle task.
Recycle mode - . . .
After completing the tableware recycle, the robot will return to the designated location.

The robot delivers birthday cakes or gifts to customers, accompanied by customized
Birthday mode
background music.

The robot says hello to customers coming into the store and leads them to their tables. Then, it

Guide mode R . X
automatically returns to the greeting location.
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4, Maintenance and care

4.1 Component Maintenance

Components Robot Status  Inspection Interval Maintenance Method
Trays, drive wheels, and .
. Power-off Weekly Clean the tangled hair and other stuck stuff.
auxiliary wheels
Trays Power-off Weekly Wipe the surface with a clean cloth.
Use a clean cloth or lens cleanser for the cleaning.
Vision sensor, depth vision In case of unexpected contamination, address
X Power-off Weekly o X . .
sensors, and Lidar itimmediately to avoid blocking the sensor and

prevent the robot from working improperly.

Robot body Power-off Monthly Wipe the surface with a clean cloth.

* Refer to BellaBot Pro Operation Guide for more information on how to maintain and care for the robot.

5. After-sales service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. provides free warranty service within the effective warranty period (the warranty
period may vary for different components). The fees incurred by the after-sales service will be covered by Pudu. Beyond

the warranty period or in any circumstances not covered by the free warranty, a certain fee will be charged according to the
normal price. Please call the after-sales hotline for detailed after-sales service policy and repair services. The policy can also
be found in BellaBot Pro Operation Guide .

Pudu after-sales email: techservice@pudutech.com.
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6. Compliance information

6.1 Disposal and recycling information

hi¢

|

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

waste management authority, your local city office, or your house hold waste disposal service.

o4

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

collection.

6.2 Federal Communications Commission compliance statement

The following information applies to Pudu robotic.

This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class B digital device, pursuant to part 15 of

the FCC Rules. These limits are designed to provide reasonable protection against harmful interference in a residential
installation. This equipment generates, uses and can radiate radio frequency energy and, if not installed and used in
accordance with the instructions, may cause harmful interference to radio communications. However, there is no guarantee
that interference will not occur in a particular installation. If this equipment does cause harmful interference to radio or
television reception, which can be determined by turning the equipment off and on, the user is encouraged to try to correct
the interference by one or more of the following measures:

¢ Reorient or relocate the receiving antenna.

 Increase the separation between the equipment and receiver.

« Connect the equipment into an outlet on a circuit different from that to which the receiver is connected.

¢ Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.

This device complies with Part 15 of the FCC rules. Operation is subject to the following two conditions:

¢ This device may not cause harmful interference.

 This device must accept any interference received, including interference that may cause undesired operation.

6.3 Industry Canada compliance statement

This device complies with Industry Canada licence-exempt RSS standard(s). Operation is subject to the following two
conditions:

* This device may not cause interference.

 This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.
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Keine Organisation oder Einzelperson darf den Inhalt dieses Benutzerhandbuchs teilweise oder vollstdndig ohne die aus-

AT B 3 R AVTFURFEE driickliche schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. kopieren, transkribieren oder Uibersetzen oder
BxEhEm & & U HEBhER Sy hETY 18R BEST-EOEDEE>-EYEIMDBLN T EI L, dieses Benutzerhandbuch zu kommerziellen Zwecken auf beliebige Weise verteilen (elektronisch oder durch Fotokopieren,
kL Sy REHY 18R A TEEERN TS0, Aufzeichnen usw.). Die in diesem Benutzerhandbuch bereitgestellten technischen Daten und Angaben zum Produkt dienen
e NS D T s DT nur als Referenz und kdnnen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. Falls nicht anders angegeben, ist dieses Be-
WEE Y —, BEEEY | ‘ ) LT RSN, BRIAEN - BHICONTIE. EoH nutzerhandbuch nur als Orientierungshilfe gedacht und die darin enthaltenen Darstellungen sind nicht als Gewéhrleistung
S —5 & U LIDAR srrETy YRR omnicasnmy roRGIRENELSC LB irgendwelcher Art aufzufassen.
DETOT, FOMIIPBALTIZET W,
Rrr— BRSO 1hA | BREHECREERNT S, 1. Sicherheitshinweise
*ORY FDX>TF2R - RFDFEMIG BellaBot Pro 2 —H—1&1EH 1 K1 #BBL TS, 1.1 Stromverbrauch

Benutzen Sie ausschlieRlich Original Akkus und Ladegerite. Es sollte kein Fremdzubeh&r verwendet werden. Wenn das Lade-
— . gerat beschadigt ist, tauschen Sie es sofort aus.
5- J 7 a _.U- - E Z + Wenn der Akku auf 20 % sinkt, sollte der Roboter rechtzeitig aufgeladen werden. Langerer Betrieb mit einem schwachen

N . . o N N N Akku kann dessen Laufzeit beeintrachtigen.
A UHEEREERATIREEOENFRIEREA RIBION—VICL > TIFRERBHERZ D BD ) TOEROR

mIBEFRIET —EXZHNRLTED. BERIECOBBICT 72— —EXBREZZILSHBENH D £HA. BWFRIEHEE

BALih. ERUREBEFRIT—EXOEEITH D T255E. BEMSICHLC T—EOREIRELET, 774—
H—ERR)O—ELVRRA YT F Y ROBBEVOFMICOWTIE. 77 E2—H—E Ry A VICERVEHDE I,

Floo TIE2—H—ERR)S—DFMCDWVWTIE. BellaBot Pro I—H—1&1EH 1 K1 HBBLTLLEI L,

LRERE T 72— —E XX —)L7 KL R techservice@pudutech.coms 1.2 Betrieb

Verdecken Sie nicht die obere Kamera des Roboters wédhrend des Betriebs, damit er sich nicht unkontrolliert bewegt.

+  Achten Sie darauf, dass die Spannung den Angaben auf dem Ladegerat entspricht, da dieses sonst beschadigt werden kann.
+  Achten Sie bei der Verwendung des Ladegerits darauf, dass der Verschluss der Ladeschnittstelle vollstandig eingerastet ist,
um eine Uberhitzung wéhrend des Ladevorgangs zu vermeiden. Dies kann sonst zu Verbrennungen oder Schaden am Geréat

fiihren.

Falls die Kamera abgedeckt ist, unterbrechen Sie seine Aufgabe und setzen Sie den Roboter erst auf den richtigen Kurs,
bevor Sie ihn weiter nutzen méchten.
Reinigen oder warten Sie den Roboter nicht, wenn die Spannung eingeschaltet ist.
Es diirfen keine Gerdte mit offener Flamme oder brennbare und explosive Gegenstande auf dem Roboter abgestellt
werden.
Nehmen Sie keine Gerichte heraus und stellen Sie keine hinein, wéhrend der Roboter fahrt, sonst konnen Lebensmittel
verschiittet werden oder es kann zu Verletzungen durch versehentliche Kollisionen kommen.

+ Wahrend der Roboter arbeitet, darf er nicht gezogen oder weggetragen werden, um unerwiinschte Stérungen zu verhin-
dern.
Der Roboter sollte nicht von ungeschultem Personal zerlegt oder repariert werden. Im Falle einer Stérung wenden Sie
sich an Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., um einen zeitnahen technischen Support zu erhalten.
Beachten Sie das Hochstgewicht, das eine Person vorschriftsgemaR anheben darf, wenn Sie den Roboter transportieren.
Halten Sie den Roboter wahrend des Transports aufrecht. Versuchen Sie niemals, ihn an einem Tablett oder an dem
Rahmen anzuheben. Kinder diirfen mit dem Roboter nicht spielen.
Kinder diirfen mit dem Roboter nicht spielen.
Reinigen Sie den Roboter nicht mit stark sauren oder alkalischen Reinigungsmitteln.

1.3 Umgebung

+  Betreiben oder laden Sie den Roboter nicht in einer Umgebung mit hohen Temperaturen oder Driicken. Auch nichtin
Bereichen mit Feuer- oder Explosionsgefahr oder in anderen gefahrlichen Umgebungen, sonst kdnnen Stérungen oder
Schaden am Roboter auftreten.
Betreiben Sie den Roboter nicht in einer feuchten Umgebung oder auf Oberflachen, die mit Fliissigkeiten oder klebrigen
Materialien bedeckt sind, da diese Schaden am Roboter verursachen kénnen.

+ Betreiben Sie den Roboter nicht an Orten, an denen die Verwendung von drahtlosen Gerdten ausdriicklich untersagt ist,
da es sonst u. a. zu Stérungen anderer elektronischer Gerate oder anderen Gefahren kommen kann.
Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehor nicht tiber den Hausmiill. Entsorgen Sie den Roboter und das Zubehor

vorschriftsgemaR und fiihren Sie ihn méglichst dem Recycling zu.
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2. Produktbestandteile

2.1 Uberblick

BellaBot Pro ist ein Servierroboter fiir den Innenbereich mit Laser Slam + Vslam, einem groRen Werbebildschirm und visueller
Tabletterkennung. Es bietet auRerdem hervorragende Mensch-Roboter-Interaktionen, KI-Stimme, ein schénes Aussehen und
multimodale Interaktionen. Um sich an verschiedene Geschaftsszenarien anzupassen, bietet der BellaBot Pro eine Vielzahl von

Modi, wie z. B. Serviermodus, Rundfahrtmodus, Sammelmodus, Geburtstagsmodus, Fiihrungsmodus und vieles mehr.

2.2 Packliste
1x Roboter, 1x BellaBot Pro Benutzerhandbuch, 1x Qualitdtsbescheinigung, 1x Ladegerat, 1x Ortungsaufkleber

2.3 Erscheinungsbild und bestandteile

‘ =

2.4 Technische Daten

Merkmale

‘ Beschreibung

Betriebsspannung DC23-29,4V
Eingangsspannung AC 100-240V, 50/60 Hz
Ausgangsspannung 29,4V/8 A
Akkukapazitét 25,6 Ah

Aufladezeit 45h

Akkulaufzeit 11 h (unbelastet)

Rundfahrtgeschwindigkeit

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

Navigationsmethode

Visuelle Ortung

Mindestdurchgangsbreite 65cm

GroRte iberwindbare Hohe 10 mm

GroRter Steigungswinkel 5°

MaRe der Ablage 410 mm X500 mm

Anzahl Ablagen 4

Abstand zwischen den Tabletts Von oben nach unten: 230 /200 /200 /180 mm (einstellbar)
Tablettlast 10 kg/Fach

Material ABS/Aluminiumlegierung in Luftfahrtqualitat
Gesamtgewicht 55 kg

Gesamtabmessungen 570%X550%X1290 mm

Bildschirmdaten

LCD-Bildschirm 10,1 Zoll und LCD-Bildschirm 18,5 Zoll (Werbebildschirm)

Betriebssystem

Android

Mikrofon

Kreisanordnung von 6 Mikrofonen

Lautsprecherleistung

2X10 W Stereolautsprecher

Betriebsumgebung

Temperatur: 0 °C bis 40 °C ; RF: < 85%

Lagerumgebung Temperatur: -20 °C bis 65 °C ; RF: < 85%
Betriebshohe <2000 m
Untergrundanforderung Innenraumumgebung, ebener und glatter Boden
Schutzklasse 1P20
Frequenzbandbereich Wi-Fi 2,4G WLAN: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
5,2G WLAN: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5,3G WLAN: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5,6G WLAN: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz, 5530-5610 MHz
5,8G WLAN: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40
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Vorderansicht Riickansicht Draufsicht
LCD-Bildschirm Lidar Lichtleiste
Netzschalter Tiefensensor Akkufach
Tabletterkennungssensor Antriebsrader Beriihrungssensor

Kreisanordnung von 6

Max. Abstrahlleistung

Wi-Fi 2,4G WLAN: 16,96 dBm; 5,2G WLAN: 13,07 dBm;
5,3G WLAN: 12,66 dBm; 5,6G WLAN: 12,73 dBm;
5,8G WLAN: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8:21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34:23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm

RGB-Frontkamera Stiitzrader .
Mikrofonen
Werbebildschirm Beriihrung-Abgeschlossen- Nach oben gerichteter
Sensor Sensor
Tabletts Punktematrixbildschirm Notausschalter
Boden Projektor Ladeanschluss Blitztaste
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3. Anwendung

3.1 Aufbau neuer Lageplane

Der BellaBot Pro erméglicht den Aufbau neuer Lageplane auf dem Roboter. Nach dem ersten Einschalten des Roboters
konnen Sie ohne Computer neue Lageplane auf dem Roboter aufbauen. Bevor Sie neue Lagepléne aufbauen, wahlen Sie
einen geeigneten Ort zum Platzieren der Markierung. Der Roboter muss an diesem Ort initialisiert werden. Danach folgen Sie
der BellaBot Pro Bedienungsanleitung zum Aufbau von Lageplénen.

3.2 Anweisungen fiir Tasten

Einschalten:
Stellen Sie den Roboter an seinem Startpunkt auf und halten Sie den Netzschalter eine Sekunde lang gedriickt. Die untere

Lichtleiste leuchtet auf und zeigt an, dass der Roboter eingeschaltet ist.

AN

J/

Ausschalten:
Halten Sie den Netzschalter 3 Sekunden lang gedriickt. Daraufhin wird ein Popup-Fenster zum Ausschalten angezeigt.

«

Klicken Sie auf ,Ausschalten “. Der Lichtstreifen oben am Roboter und der Bildschirm werden ausgeschaltet und damit wird
signalisiert, dass der Roboter erfolgreich ausgeschaltet wurde.

Anhalten:

Tippen Sie auf den Bildschirm, um einen in Betrieb befindlichen Roboter anzuhalten. Tippen Sie ihn erneut an, wird der
Betrieb fortgesetzt. Sie kénnen auch die Blitztaste driicken, um den Roboter anzuhalten.

Not-Aus:

Driicken Sie im Notfall den Notausschalter, um einen in Betrieb befindlichen Roboter anzuhalten. Drehen Sie den
Notausschalter im Uhrzeigersinn, tippen Sie auf den Bildschirm oder driicken Sie die Blitztaste, wenn der Betrieb wieder
aufgenommen werden soll.

* Weitere Angaben zur Nutzung des Roboters finden Sie in der BellaBot Pro Bedienungsanleitung.

4. Wartung und Pflege

Bestandteile Roboterstatus Inspektionsintervall Wartungsverfahren

Antriebsrader und . . Entfernen Sie jede Art von Verunreinigungen die sich an den
o Ausgeschaltet 1Wochentlich B .

Stutzrader Réadern befinden.

Tabletts Ausgeschaltet | Wochentlich Wischen Sie die Oberfléche mit einem sauberen Tuch ab.

Benutzen Sie zur Reinigung ein sauberes Tuch oder einen

Optischer Sensor, sonstigen Linsenreiniger. Bei starker Verschmutzung
Tiefensensorund | Ausgeschaltet | Wochentlich sollten Sie sich dieser sofort annehmen, damit der
Lidar Sensor nicht blockiert wird und der Roboter fehlerhaft

funktioniert.

Robotergehduse Ausgeschaltet Monatlich Wischen Sie die Oberfléche mit einem sauberen Tuch ab.

* Weitere Angaben zu Wartung und Pflege des Roboters finden Sie in der BellaBot Pro Bedienungsanleitung.
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5. Kundendienst

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. bietet einen kostenlosen Garantiedienst innerhalb der geltenden Garantiezeit (diese
kann bei verschiedenen Bestandteilen variieren). Die fiir den Kundendienst anfallenden Gebiihren werden von Pudu
libernommen. AuBerhalb der Garantiezeit oder unter Umstanden, die nicht durch die kostenlose Garantie abgedeckt sind,
ist eine reguldre Geblihr zu entrichten. Ndheres zur Servicerichtlinie und zu den Reparaturleistungen erfahren Sie bei einem
Anruf bei der Kundendienst-Hotline. Die Richtlinie kann auch in der BellaBot Pro Bedienungsanleitung nachgelesen werden.

Pudu-Kundendienst-E-Mail: techservice@pudutech.com.

6. Angaben zur richtlinienerfillung

6.1 Angaben zu entsorgung und recycling

hi¢

|

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

Stadtverwaltung oder dem Entsorgungsdienst.

):4

Vor dem Einbringen von Elektro- und Elektronikgeraten in der Abfallsammlung oder in Abfallsammelstellen sollten Batterien

und Akkus zur getrennten Sammlung entfernt werden.
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Aucune entreprise ou aucune personne ne doit imiter, copier, transcrire ou traduire le contenu de ce guide d’utilisation, que
ce soit en partie ou dans sa totalité, sans le consentement écrit exprés de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Ce guide
d’utilisation ne doit en outre en aucun cas étre distribué par quelque moyen que ce soit (électronique, photocopie, enreg-
istrement, etc.) dans le but de réaliser des profits. Les informations et caractéristiques de produit fournies dans le présent
guide d’utilisation ne le sont qu’a titre de référence et sont susceptibles d’étre modifiées sans préavis. Sauf indication
contraire, ce guide d’utilisation a uniquement pour objectif de fournir des instructions d’utilisation et aucune déclaration ne

peut étre considérée comme constituant une garantie de quelque nature que ce soit.

1. Consignes de sécurité
1.1 Utilisation de I’alimentation

Utilisez toujours les batteries rechargeables et chargeurs d’origine. Ne rechargez pas votre robot a l'aide de chargeurs qui
ne sont pas d’origine. Si le chargeur est endommagé, remplacez-le immédiatement.

+  Lerobot doit étre rechargé dans les meilleurs délais lorsque son niveau de batterie devient inférieur a 20 %. Un long
fonctionnement du robot tandis que son niveau de batterie est faible peut nuire a la durée de vie de celle-ci.
Assurez-vous que la tension d’ alimentation correspond a la tension indiquée sur le chargeur, sinon cela risquerait de
'endommager.

Lorsque vous utilisez le chargeur, assurez-vous que le dispositif de fixation de Uinterface de rechargement est entiére-
ment engagé pour éviter toute surchauffe durant le chargement, car cela pourrait entrainer des briilures ou un endom-

magement de l'équipement.

1.2 Utilisation du robot

+ Ne masquez pas la caméra supérieure du robot lorsqu’il est en marche afin d’éviter qu’il ne se déplace anormalement.
Si la caméra est masquée, suspendez la tache en cours et déplacez le robot vers le chemin approprié avant de lui faire
reprendre sa tache.

Ne nettoyez et n’entretenez pas le robot lorsqu’il est sous tension et en marche.

Ne posez pas de réchauds a flamme nue ou d’articles inflammables ou explosifs sur le robot.

N’emportez pas ou ne placez pas de plats sur le robot lorsqu’ il se déplace pour éviter toute perte de nourriture ou
blessure causée par une collision accidentelle.

+ Ne déplacez ou ne transportez pas le robot lorsqu’il est en marche afin d’éviter qu’il ne se déplace anormalement.

Le robot ne doit pas étre démonté ou réparé par du personnel non formé. En cas de dysfonctionnement, contactez Shen-
zhen Pudu Technology Co., Ltd. pour obtenir une assistance technique dans les meilleurs délais.

Lorsque vous transportez le robot, respectez le poids maximal qu’une personne est autorisée a soulever conformément
aux lois et réglementations locales. Gardez le robot a la verticale durant son transport. N’essayez jamais de le transport-
er en le soulevant par son plateau ou son compartiment.

Les enfants ne sont pas autorisés a jouer avec le robot.

Ne nettoyez pas le robot avec un détergent acide ou alcalin puissant.

1.3 Environnement
N’utilisez pas ou ne rechargez pas le robot dans un environnement a haute température/pression, dans des zones
présentant un risque d’incendie ou d’explosion ou dans d’autres scénarios dangereux afin d’éviter toute blessure ou tout
endommagement du robot.

+  N'utilisez pas le robot dans un environnement humide ou sur des surfaces couvertes d’un liquide ou d’une matiére
gluante afin d’éviter de 'lendommager.
N’utilisez pas le robot dans des lieux o l'utilisation d’équipements sans fil est strictement interdite, sinon cela pourrait
causer des interférences pour d’autres équipements électroniques ou entrainer d’autres dangers.
Ne mettez pas le robot ou ses accessoires au rebut en tant que déchets ménagers. Mettez toujours le robot et ses acces-

soires au rebut conformément aux lois et réglementations locales et recyclez autant que possible.
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2. Composants du produit

2.1 Présentation

BellaBot Pro est un robot de livraison dhtérieur équipé des technologies SLAM laser et VSLAM, d’ un grand écran publicitaire et dine
capacité de détection visuelle des plateaux. Ce robot offre également d’excellentes interactions homme-machine, des capacités
vocales reposant sur U'lA, une jolie apparence et des interactions multimodales. BellaBot Pro propose divers modes, tels que le
mode Livraison, le mode Croisiére, le mode Collecte, le mode Anniversaire, le mode Guidage et bien plus encore afin de s’adapter
aux différents scénarios d’activité.

2.2 Liste d’emballage

Robot x 1, manuel d’utilisation de BellaBot Pro x 1, certificat de qualité x 1, chargeur x 1, et autocollant de positionnement x 1

2.3 Apparence et composants

- . @
®

D

) 1]

I

Vue avant Vue arriére

Vue de dessus

Ecran LCD LiDAR Bande lumineuse

Capteurs de vision de

Interrupteur Marche/Arrét profondeur

Compartiment de la batterie

Capteur de détection des

plateaux Roulettes motrices

Capteur tactile

Kit de matrice circulaire de 6

R xiliair X
oulettes auxiliaires micros

Caméra RGB avant

Capteur de vision vers le

Ecran publicitaire haut

Capteur tactile

Plateaux Ecran matriciel Bouton d’arrét d’urgence

Projecteur au sol Port de rechargement Bouton anti-foudre
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2.4 Caractéristiques

Caractéristique Description

Tension de fonctionnement 232a29,4VCC

Entrée d’alimentation 100 a 240 VCA, 50/60 Hz
Sortie d’alimentation 29,4V/8 A

Capacité de la batterie 25,6 Ah

Durée de rechargement 45h

Autonomie de la batterie

11 h (lorsque le robot ne transporte aucune charge)

Vitesse de croisiére

0,2a1,2m/s (réglable)

Méthode de navigation

Positionnement visuel

Largeur de passage min. 65cm

Hauteur surmontable max. 10 mm

Angle maximal de montée 5°

Dimensions des plateaux 410 mm X500 mm
Nombre de plateaux Quatre

Hauteur entre les plateaux

De haut en bas : 230 /200 /200 /180 mm (réglable)

Charge transportable

sur les plateaux

10 kg/plateau

Matériau global

ABS/Alliage d’aluminium de qualité aéronautique

Poids du robot

55kg

Dimensions du robot

570 X550 X1290 mm

Caractéristiques des écrans

Ecran LCD de 10,1 pouces et écran LCD de 18,5 pouces (écran publicitaire)

Systéme d’exploitation

Android

Microphone

Kit de matrice circulaire de 6 micros

Puissance des haut-parleurs

2 haut-parleurs stéréo de 10 W

Environnement de fonctionnement

Température : 0 ° C 340 ° C; Humidité relative : < 85 %

Environnement de stockage

Température : -20 ° C a 65 ° C; Humidité relative : < 85 %

Altitude de fonctionnement <2000m
Exigence de surface Environnement intérieur, sol plat et lisse
Indice de protection IP 1P20
Plage de bande de fréquence Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz: 2 412-2 472 MHz, 2 422-2 462 MHz
Wi-Fi 5,2 GHZ: 5 180-5 240 MHz, 5 190-5 230 MHz, 5 210 MHz
Wi-Fi 5,3 GHz: 5 260-5 320MHz, 5 270-5 310 MHz, 5 290 MHz
Wi-Fi 5,6 GHz: 5 500-5 700 MHz, 5 510-5 670 MHz,
5530-5610 MHz
Wi-Fi 5,8 GHz: 5 745-5 825 MHz, 5 755-5 795 MHz, 5 775 MHz
Bluetooth 2402-2 480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Puissance de transmission max.

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz: 16,96 dBm; Wi-Fi 5,2 GHz: 13,07 dBm;
Wi-Fi 5,3 GHz: 12,66 dBm; Wi-Fi 5,6 GHz: 12,73 dBm;
Wi-Fi 5,8 GHz: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34:23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Instructions d’utilisation

3.1 Instructions de cartographie

La création de nouvelles cartes est prise en charge directement sur BellaBot Pro. Aprés 'avoir allumée pour la premiére fois,
vous pourrez y créer de nouvelles cartes sans avoir besoin d’ordinateur. Avant de créer de nouvelles cartes, choisissez un
endroit approprié ol placer le repére désigné le lieu de démarrage, puis le robot devra étre initialisé a cet endroit. Aprés cela,

suivez le Guide d’utilisation de BellaBot Pro pour créer des cartes.

3.2 Instructions relatives aux boutons

Mise sous tension:
Déplacez le robot vers son lieu de démarrage et appuyez sur l'interrupteur Marche/Arrét pendant 1 seconde. La bande

lumineuse inférieure s’allumera en bleu pour indiquer que le robot est sous tension.

4 N\

Mise hors tension:

Appuyez sur Uinterrupteur Marche/Arrét pendant 3 secondes et une invite d’arrét apparaitra. Appuyez sur « Mise hors tension
» et la bande lumineuse supérieure et I'écran du robot s’éteindront, indiquant ainsi qu’il a été mis hors tension avec succés.
Pause:

Appuyez sur 'écran pour mettre en pause le robot en marche. Réappuyez pour que le robot se remette en marche. Vous
pouvez aussi appuyer sur le bouton anti-foudre pour mettre en pause le robot.

Arrét d’urgence:

En cas d’urgence, appuyez sur le bouton d’arrét d’urgence pour arréter le robot en marche.

Tournez le bouton darrét d’urgence dans le sens horaire, appuyez sur l'écran en suivant les invites pour reprendre le
fonctionnement du robot.

* Reportez-vous au Guide d’utilisation de BellaBot Pro pour plus d’informations sur son utilisation.
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4, Maintenance et entretien

Composants Etat du robot Intervalle d’inspection  Méthode d’entretien

Roulettes motrices et X X Eliminez les cheveux enchevétrés et autres éléments
o Hors tension Hebdomadaire ,

roulettes auxiliaires coincés

Plateaux Hors tension Hebdomadaire Essuyez la surface avec un chiffon propre.

Utilisez un chiffon propre ou du nettoyant pour

lentilles pour les nettoyer.

Capteur de vision, TR . Po
o . . En cas de contamination imprévue, remédiez-y

capteurs devisionde | Hors tension Hebdomadaire . . . i

. immédiatement pour éviter toute obstruction du

profondeur et LiDAR

capteur et empécher tout fonctionnement incorrect

du robot.

Corps du robot Hors tension Mensuel Essuyez la surface avec un chiffon propre.

* Reportez-vous au Guide d'utilisation de BellaBot Pro pour plus d’informations sur sa maintenance et son entretien.

5. Service aprés-vente

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

par Pudu. Au-dela de la période de garantie ou dans toute circonstance non couverte par la garantie gratuite, des frais
spécifiques seront facturés selon le tarif normal. Veuillez appeler la hotline du service aprés-vente pour obtenir des détails
sur la politique de service aprés-vente et les services de réparation. Vous pouvez également trouver cette politique dans le
Guide d’utilisation de BellaBot Pro.

Adresse e-mail du service aprés-vente de Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informations sur la conformité

6.1 Informations sur la mise au rebut et le recyclage

)74

]

La Directive sur les déchets d’équipements électriques et électroniques (DEEE) vise & minimiser l'impact des produits
électriques et électroniques sur l'environnement en augmentant la réutilisation et le recyclage et en réduisant la quantité de
DEEE mis a la décharge. Le symbole figurant sur ce produit ou son emballage signifie que ce produit doit étre mis au rebut
séparément des déchets ménagers ordinaires a sa fin de vie. Sachez qu'il est de votre responsabilité de vous débarrasser
des équipements électroniques dans des centres de recyclage afin de préserver les ressources naturelles. Chaque pays
devrait disposer de centres de collecte pour le recyclage des équipements électriques et électroniques. Pour obtenir des
informations sur votre zone de dép6t de recyclage, veuillez contacter 'autorité de gestion des déchets d’équipements

électriques et électroniques concernée, votre bureau municipal local ou votre service d’élimination des déchets ménagers.

)74

Avant de déposer les équipements électriques et électroniques (EEE) dans le flux de collecte des déchets ou dans les
installations de collecte des déchets, l'utilisateur final des équipements contenant des batteries et/ou des accumulateurs doit

retirer ces batteries et/ou accumulateurs pour une collecte séparée.

37

6.2 Déclaration de conformité d’industrie Canada

Cet équipement est conforme a la ou aux normes d’exemption de licence RSS d’industrie Canada. Son utilisation est soumise
aux deux conditions suivantes :
« Cet équipement ne doit pas causer d’interférence.

 Cet équipement doit accepter toute interférence, notamment les interférences qui peuvent affecter son fonctionnement.
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Hukakas opraHu3saLys uav oTaeNbHOE NNLO He UMELT NpaBa UMUTUPOBATb, KOMMPOBATb, NEPENUChIBaTL UN NEPEBOANTL
cofepXaHune JaHHOro PyKOBOACTBA MO/Ib30BATeNs, YaCTUYHO UM MOMHOCTbIO, 6e3 NCbMeHHOro paspelueHns Shenzhen
Pudu Technology Co., Ltd., unn pacnpocTpaHsiTb aHHOE PYKOBOACTBO NO/b30BATENN C Le/bI0 MNOMYyHeHUs NPUGLIAN
Nto6bIM CNIOCO6OM (371€KTPOHHO UM NyTeM (POTOKOMMPOBAHUS, 3aNNCK U T.A.). TEXHUYECKME XapaKTEPUCTUKM MPOAYKTa

1 MHdOPMaLWs, coiepXalliecs B 3TOM PyKOBOACTBE NO/b30BaTe/lsl, NPUBEAEHbI TObKO [/151 CNIPaBOYHbIX Lienei u MoryT
MeHsTbCs 6e3 yBejoMAeHus. ECv He yKasaHo MHOe, 3TO PyKOBOACTBO M0/b30BaTeNs NPefHAa3HAYEHO TOMbKO B KayecTBe
VHCTPYKLMIA N0 NPUMEHEHMUIO, U HUKAKOe 3asiBNIeH1e He J0/MKHO CYMTATbCS rapaHTUel Kakoro-nn6o poaa.

1. UHCcTpyKuumu no 6e3onacHoOCTU

1.1 3HepronoTpebneHue

+  Bcerga vcnonb3yiiTe opurmHanbHble akKyMynsiToOpbl M 3apsiAHble YCTPOMCTBA. 3anpeluaeTcs 3apsixaTb poboTa
3apagHbIMU YCTPOWCTBAMM CTOPOHHMX Npou3BoauTenei. Ecnv 3apsigHoe ycTponcTBO NOBPEXAEHO, 3aMEHUTE ero npu
nepBoi BO3MOXHOCTU.

+  Korpga ypoBeHb 3apspaa onyctutcs ao 20%, pobota HeobxoanMo 3apsanTb. PaboTa Ha HM3KOM YPOBHE 3apsifa MOXET
HeraT1BHO CKa3aTbCs Ha CPOKe CNYXK6bl akKKyMynsTopa.

+ Y6eanTech, YTO HaMpsHKEHME CeTU COOTBETCTBYET NapamMeTpam 3apsiiHOro yCTPOMCTBa, B NPOTMBHOM Cly4Yae 3apsgHoe
YCTPOWCTBO MOXET BbINTU U3 CTPOSI.

+  [pu Mcnonb30BaHMM 3apsgHOTo YCTPOICTBA Y6eAnTeCh, YTO 3allénKa pa3béma 3apsiiku Co CTOPOHbI poboTa
MONHOCTbIO 3aLLeNKHYTa, YTO6bI M36eXaTb neperpesa BO BpeMsi 3apsiAKu, 4TO MOXKET MPUBECTU K OXKOraM uau
noBpeXaeHNo 060pya0BaHNS.

1.2 cnonb3oBaHue po6oTta

+ Tp1 Ncnonb3oBaHWM METOAA HAaBMUTALMWM NO METKAM Ha MOTOJIKe He 3aKpbiBaiiTe BEPXHIOK Kamepy po6oTa Bo BpeMmst
paboTbl, 4TOGbI M36EXaTb HEMPaBUABLHOTO fBVKEHUS. EC/M kKaMepa 3aKpbiTa M po6OT cOo6LaeT O MOTepe OpUEHTaLMK,
MPUOCTaHOBUTE TeKyllee 3aaHNe 1 NepeMecTuTe poboTa Ha MpaBWbHBI MapLIPYT, NPeX/e YeM BO306HOBUTb
BbINOMHEHME 3afaHNS.

+  3anpelyjaeTcsi NPOV3BOAMUTL OYUCTKY UM TeXOBCYKMBaHWE Po6oTa, KOraa OH BKIOYEH 1 paboTaeT.

+  3anpelyaeTcs pa3meLyaTh Ha Kopryce poboTa ropsiivie CKOBOPO/bI UK Nto6Gble erKOBOCMIaMeHsIIOLMecs 1
B3PbIBOOMACHbIE O6BEKTI.

- 3anpelaeTcs 3a6upaTh UM CTaBUTb 611043, KOTAA POGOT HAXOAUTCS B IBUKEHUU, YTOBbI M36EXATb MOTEPY efibl UK
TPaBMUPOBaHUsi U3-3a C/ly4allHOTO CTONIKHOBEHMUSI.

+ He nepewmelyaiite poboTa Bo Bpemsi paboTbl, 4TO6bI N36exaTb C60EB B ABKEHUN.

+ Pa36op, peMOHT 1 HacTpoika po6oTa AOMKHbI OCYLLECTBASTLCS TOMbKO 06Y4YEHHBIM NepcoHanom. B cnyyae
HeMCrnpaBHOCTM CBSHXKMTECH C BalmM nNpeacTaBuTenem Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., 4To6bl nonyunThb
CBOEBPEMEHHYIO TEXHUYECKYIO MOAAEPIKKY.

+ Tpu TpaHcnopTMpoBKe po6oTa 06paTUTe BHUMAHWE Ha NPeANUCcaHnsi MECTHOMO 3aKOHOAATENbCTBA B OTHOLIEHUM
MaKCUMasbHOI MacChl, pa3peLleHHON Ans NofbemMa OAHUM NULIOM. Bo BpeMsi TpaHCMOPTUPOBKY POBOT [LOMKEH CTOATL
BEpPTMKaNbHO. 3anpeLjaeTcs nogHMMaTb poboTa 3a I0TOK Uin KopobKy. He pa3speluaiTe AeTaM Urpatb C po60TOM.

+  He paspelwaiiTe feTsM UrpaTb ¢ po6OTOM.

+  Heuncrtute po6oTa CUBHBIMU KUCAOTHBIMU UV LENOYHBIMW MOLLMMY CPeACTBaMU.

1.3 Okpyxatowas cpega

+  3anpelaeTcs MCMONb30BATb UK 3apsAXKaTb Po6OTa B YC/IOBUSX BbICOKOTO LABNIEHMS U BbICOKOM TeMnepaTypbl
OKpYXXatoLLeii cpefibl, B MECTAX C PUCKOM BO3rOPaHMS WM B3PbIBA MW B MPOUMX OMACHbIX MECTax, YTO6bl n36exatb
BO3HWUKHOBEHUS TPABM WU/W MOBPEXAEHNS poboTa.

+  3anpeLaeTcs MCMONb30BaTb POBOTA YCNIOBUAX MOBbILIEHHON BIAXHOCTY UV MPU HAZIMYMK HA MOBEPXHOCTSIX
KUAKOCTEN MY NIUMKKX BELWECTB, YTo6bl n36exaTb noBpexaeHus pobota.

+  3anpeljaeTcs UCNONb30BaTb Po6OTa B MeCTaX, e sIBHbIM 06Pa30M 3ampeLueHo UCMob30BaTh YCTPOMCTBA
6eCrpoBOAHON CBSI3W, B NPOTUBHOM C/ly4ae BO3MOXHO 06pa3oBaHuMe NoMeX, HeraTUBHO BO3[eNCTBYOWMX HA fpyrie
3NMEKTPOHHbIE YCTPONCTBA, UMY BO3HUKHOBEHWE MHBIX OMACHbIX CUTYaLUIA.

+  3anpeLlaeTcs yTUAN3MpoBaTb po60Ta 1 ero NPUHAANEXHOCTM BMeCTe C 6bITOBbIMM OTXOAAMM. Beerga ytuausupyiite
po60Ta 1 ero NPUHAANEKHOCTY B COOTBETCTBUM C MECTHBIMM 3aKOHAMU 1 HOPMAMU 1 BE3[e, F4e 3TO BO3MOXHO,
nepepabaTbiBanTe.
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2. KoMNoOHeHTbI nsgenus

2.1 06wue cBegeHus

BellaBot Pro — 3710 po60T-A0CTaBLUMK [/15 MOMELLEHWI C Na3epHOI cMcTeMol HaBuraumm Slam+Vslam, 6on1blwmnM peknamMHbiM
3KPaHOM U BM3yasbHbIM pacro3HaBaHyeM N0TKOB. OH Takke 06ecneynBaeT NPeBOCXOAHOE B3aUMOAEHCTBIE YenoBeka 1
po6oTa, reHepaTop ronoca ¢ UCKYCCTBEHHbIM UHTENNEKTOM, KPaCWBbIV BHELUHWIA BUA U MyNETUMOAANIbHOE B3aUMOAECTBIE.
Y706bI 23aNTMPOBATLCSA K Pa3MyHbIM 6U3Hec-cLeHapusM, BellaBot Pro npegocTtaBnsiet pasnuyHbie pexumbl paboTbl, Takve

KaK PeXVM JOCTaBKM, PEXIUM KpyM3a, Pexum cbopa Nocypl, PEXUM HSA POXKAEHUS, PEXUM CONPOBOXAEHUS 1 Apyrue.

2.2 YNaKoBOYHbI/ INCT

Po6oT X 1, pykoBofcTBO nosib3oBatens BellaBot pro X 1, ceptudmkar kavectsa X 1, 3apsiiHoe yCTponcTBo X 1,

no3nLmoHMpYyloLas Haknelka X 1

2.3 BHELHUI BUA U KOMMOHEHTbI

o—— e
= ‘ﬁﬁie =

] ~ N ',,/'
R
Bup cnepeau Bup c3agm Bup ceepxy
XK-akpaH Nvpap CBeToBasi nonoca
KHonka nuTaHus [OaTunkm ry6uHbl 0630pa AKKYMYNSITOPHbIN OTCEK
[laTyuk pacnosHaBaHus
Bepyuwune koneca [laTymK KacaHusa

NOTKa

RGB-kamepa nepegHero KpyroBow maccvB 13 6

[ononHuTenbHble Koneca

ob630pa MUKPOOHOB
o BepxHasa kamepa

PeknamHbIN 3KpaH CeHcopHas naHenb P p

No3ULMOHMPOBaHNS
o MepekntoyaTtenb aBapuiiHoOM

JloTKmn MaTpuyHbIN 3KpaH P P
OCTaHOBKMU

HanonbHbii KHOMKa MrHOBeHHOM

N Pasbem ans 3apsgku
NPOEKLMOHbIV CBET OCTaHOBKM
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2.4 TexHMYeCKME XapaKTepUCTUKHU

XapaKTepucTiKa npoayKTa OnwucaHue

Pabouee HanpshxeHne 23 B ~29,4 B nocrT.
Bxog nutaHus 100 B ~ 240 B nepem., 50/60 I'y,
BbixopgHas MOLWHOCTb 29,4B/8A
EMKOCTb akkymynstopa 25,6 A-y
Bpems 3apagku 45y
Bpems paboTbl OT akKyMynsiTopa 11 yacos (6e3 Harpy3ku)
CKOPOCTb [IBVXEHUS 0,2-1,2 m/c (perynupyemas)
MeTop HaBWraumu BusyanbHoe No3nLMOHNPOBaHME
MuHUManbHas WuprHa Npoxoga 65 cm
MakcumanbHas npeogonunmas Bblcota 10 MM
MaKcuMmanbHbIi yron nogbema 5°
Pa3mepbl noTka 410 MM X 500 MM
Kon-Bo noTtkos YeTbipe
BbicoTa mexpay noTkammn Caepxy BHU3: 230 /200 /200 /180 mm (perynupyetcsi)
Harpyska Ha 10TOK 10 Kr/noTok
MaTepuan MalmnHbl ABC-nnacTuk/antoMMHWEBbIV CMIaB aBUALMOHHOIO KavyecTBa
Macca poboTa 55 kr
Pa3mepbl poboTa 570 MM X 550 MM X 1290 MM
Pa3mep 3kpaHa 10,1-ptovimoBbIN KK-3KpaH 1 18,5-gtonMoBbI XXK-3KpaH (peknamHblii
9KpaH)
OnepayuoHHas cuctema Android
MuikpodoH KpyroBoi maccuB 13 6 MUKpodOHOB
MOLWHOCTb AUHAMUKOB 2 cTepeognHammka no 10 Bt
YcnoBus akcnayaTayun TemnepaTtypa: OT 0 °C 5o 40 °C ; OTH. BnaxHocCTb: < 85 %
YcnoBus xpaHeHus Temnepatypa: OT-20 °C go 65 °C ; OTH. BnaxHocTb: < 85 %
BbicoTa mecTa akcnayaTaumm <2000 m
Tpe6oBaHUs K MOBEPXHOCTH B nomeLeHnn Ha pOBHOM FafKoM nony
Knacc 3awuthbl P20
YacToTHbIV AranasoH Wi-Fi WiFi 2,4 MTuy: 2412-2472 MI'y, 2422-2462 My,
WiFi 5,2 [Ty 5180-5240 MIw, 5190-5230 My, 5210 My,
WiFi 5,3 I'Tw: 5260-5320MTy, 5270-5310 My, 5290 My,
WiFi 5,6 [Ty 5500-5700 MIw, 5510-5670 Mrw,
5530-5610 MIy,
WiFi 5,8 'Tw: 5745-5825 MTy, 5755-5795 MI'w, 5775 MIy,
Bluetooth 2402-2480 My,
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Makc. MoLWHOCTb Nepegayn Wi-Fi WiFi 2,4 I'Ty: 16,96 nbm; WiFi 5,2 Ty 13,07 gbwm;
WiFi 5,3 Tuy: 12,66 abm; WiFi 5,6 ITL: 12,73 pbwm;

WiFi 5,8 Tu;: 12,93 nbm

Bluetooth BLE: 6,69 nbm; BR/EDR: 9,83 nbMm

3G B1:23,64 nbwm; B8: 21,71 nbm

4G LTE-FDD B1: 23,77 nbm; B3: 23,51 abM; B7: 23,7 abwu;
B8: 23,22 bMm; B20: 22,97 ABM; B28: 23,05 M

4G LTE-TDD B34: 23,73 nbwm; B38: 23,97 nbm; B40: 23,45 nbm
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3.Mopsagok ncnonb3oBaHus po6ora

3.1 YKa3aHus no cocTaB/IeHUIO KapT

Po6oT BellaBot Pro cioco6eH caMocTosTe/IbHO COCTaBAATL HOBbIE KapTbl. Moc/ie NepBoro BKAYeHUs poboTa Bbl CMOXeTe
co3faBaTb Ha poboTe HoBble KapTbl 6€3 KoMMbloTepa. Mpex/ae Yem co3aBaTh HOBbIE KapTbl, BbIGEPUTE MOAXOASALLEE MECTO
015 YCTaHOBKU MapKepa, U p060Ta HeO6)(0,CI,I/IMO 6y,qu NHUUMANN3NPoBaThb B 3TOM MecCTe. Mocne sToro C03,anaI?|Te KapTbl,

cnepys PykoBopacTy no skcnnyataumu BellaBot Pro.

3.2 YKa3aHus no NCnoJjib30BaHUI0 KHOMOK
BkntoyeHue nuTaHus:
MepemecTnTe po60Ta B MECTO 3aMyCKa, a 3aTEM HaXMUTE U YAePXKUBANTE KHOMKY MUTaHWs B TedeHue 1 ¢. 3aroputcs

HWXKHSASA CBETOBAsA MN0J10Ca, YTO YKa3blBaeT Ha ycneLqulﬁ 3anyck po60Ta.
4 N

AN J

BbIk/IlOY€EHUe NUTaHUA:

HaxmuTe v yaepxuBainTe KHOMKyY NUTaHWs B Te4eHMe 3 CeKyHA, MOC/E Yero NosiBUTCS COOBLUEHIE O BbIKTOYEHNN.
HaxmuTe «BbIKNKO4NTLY, CBETOBAs M010CA B BEPXHEl 4acTu po60oTa 1 3KpaH NOracHyT, yKasbiBasi Ha TO, YTO nuTaHue
po60Ta yCrewHo BbIKAKYEHO.

MpurocTaHoBKa paboTbl:

KocHuTech 3kpaHa, 4To6bl NPUOCTAHOBUTD fBUXKEHME Po6oTa. KOCHUTECH 3KpaHa NOBTOPHO, YTO6bI MPOAOIKUTL
BbINOIHEHME ornepaumi. YTo6bl TPUOCTAHOBUTL POBOTA, MOXHO TaKXKe HaxaTb KHOMKY MrHOBEHHO OCTaHOBKM.
ABapuitHas OCTaHOBKa:

B 3KCTPEHHOM CUTYyaLmMmu HaXKMIUTE NepeKtodaTesb aBapuitHOM OCTaHOBKM, 4TOGbI OCTAaHOBUTH fiBIKeHMe po6oTa. YToGbI
BO306HOBUTbL PaGOTy, NOBEPHUTE MepeKioyaTelb aBapuitHON OCTAHOBKY MO 4aCOBOI CTPE/IKe, KOCHUTECh IKpaHa uu
Ha)XXMUTE KHOMKY MIHOBEHHOW OCTaHOBKMU.

* [lononHuTenbHele cBegeHns 06 IKcnayaTaLum poboTa cM. B PyKOBOACTBe no 3Kkcnayatayum po6ota BellaBot Pro.

4. TexHU4ecKoe o6Cy)XKMBaAHUE U yXOp,

KOMMOHEeHTbI CocTosiHue poboTa  MIHTepBan NpoBepKu MeTop TEXHUYECKOTo 06CnyXMBaHUS
Bepyuwue koneca n
BbikntoyeHne YpanuTe cnyTaHHble BOIOChI Y Apyrvie 3acTpsBLuvie
AONONIHUTENbHbIE E)«eHep,eano
nnTaHus npegmeTbl
Koneca
BbikntoueHve .
JNoTkn ExxeHepenbHo MpoTpuTe NOBEPXHOCTb YUCTOMN TKAHbIO.
nuTaHus
OYUCTHTE C MOMOLLBIO YNCTOM TKAHU
nnun cpegcTea Anst O4NUCTKU ONTUKN.
Bupeopatuunk,
BbikntoueHne Mpv BO3HUKHOBEHUM HeNpeaBUAeHHbIX
BUAEOAATHYUKM ExxeHepenbHo .
nuTaHus 3arpsi3HeHN1 HeMeANeHHO YCTpaHUTe X,
yAANneHHOCTV 1 nnaap
4TO6bI M36€XKaTh 3aCOPEHNs AATHNKOB U
BO3HMKHOBEHMS OWMBOK B paboTe poboTa.
BbikntoyeHune “
Kopnyc po6ota ExxemecayHo MpoTpuTe NOBEPXHOCTb YNCTOW TKaHbIO.
nnTaHns

* lononHuUTENbHbIE CBEAEHNS O TEXHUYECKOM 06CY)KMBaHUM poboTa cM. B PYKOBOACTBe 1o aKcrnyaTaymm pobota BellaBot Pro.
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5. MocnenpopaxHoe o6cnyxuBaHue

KomnaHus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd npegoctaBnsieT 6ecnnaTHoe rapaHTuitHOe 06CNy)XMBaHWE B TeYeHMe
AENCTBYIOLIEro rapaHTUINHOTO CPOKa (Ha pa3nnyHble KOMMNOHEHTbI MOTYT BbITb YCTAHOBEHbI Pa3/INYHble FrAapaHTUIHbIE
cpok#). CTOMMOCTb MOCAENPOAAKHOr0 06CNYKUBaHUSA B 3TOM CNyyae 6yAeT Bo3MeleHa komnaHuei Pudu. Mocne
OKOHYaHUsl rapaHTUITHOTO CPOKa UM NPU NPOYUX 06CTOATENbCTBAX,

He nonagatoLLnx nof ycnioBus 6ecrnnaTHOro rapaHTUIHOTO 06CyXMBaHUs, 6yAeT B3MMaTbCs ONpeAeneHHas CyMma B
COOTBETCTBMU C AeNCTBYIOWMMY pacLeHKamu. [T03BOHUTE Ha ropsivyio NIMHWMIO NOCTENPOAAXKHO NMOALEPKKM, YTOGbI
Noay4nTb NoAPOGHbIE CBEAEHNS O MONNTUKE NOCNENPOAAKHOTO 06CNYKUBAHMS U yCyrax peMoHTa. MonnTrka
NocNenpoaaxXHoro 06CayX1BaHNs Takxe NprBeAeHa B PykoBoacTBe no akcnayaTaumm pobota BellaBot Pro.

INeKTPOHHas NoyTa oTAeNa NocnenpoaaxHoro obcnyxmeanus Pudu: techservice@pudutech.com.

6. UHdopmaumsa o cooTBeTCTBUM TpebOBaHUAM

6.1 UHdopmauus 06 yTunmsauum u nepepabotke

|

3apava [upeKTrBbl 06 yTUAN3ALMM OTXOA0B NMPOU3BOACTBA ANEKTPUYECKOTO 1 31eKTPOHHOro o6opyaoBaHus (WEEE) —
MUHVMM3aLMs BO3AEICTBUS, OKa3biBAEMOTO 3EKTPUYECKVM 1 31EKTPOHHBIM 060PYA0BaHNEM, HA OKPYXKAIOLLYIO Cpealy

3a CYeT nonynspu3aLym NPOLLECCOB NOBTOPHOTO UCMO/L30BaHWS 1 NepepaboTKK, a TakKe 3a CHET COKpaLLeHNs obbemMa
3aXOPOHSIEMbIX OTXOA0B 3MEKTPUYECKOTO U SNEKTPOHHOTO 060pyA0BaHMS. CUMBOJIbI, PA3MELLEHHbIE HA HACTOSILLEM NPOAYKTE
W/IN €10 YNaKoBKe, 03HAYatoT, YTO 3TOT NPOAYKT LOMKEH 6bITb YTUAN3UPOBAH OTAENLHO OT GbITOBbIX OTXOL0B NOC/E OKOHYaHUs!
cpoka cyx6bl. O6paTiTe BHUMaHWe: Bbl HECETE OTBETCTBEHHOCTb 32 YTUNM3ALIMIO 3N1EKTPOHHOTO 060PYA0BaHUS B LIEHTpax
nepepaboTKU B LieNISIX COXPaHEHUst MPUPOAHbIX PECYPCOB. B Kax/aoii CTpaHe HaXOAATCs COBCTBEHHbIE LIeHTPbI nepepaboTku
3NEKTPUYECKOTO 1 3NEKTPOHHOTO 060pyAOBaHUS. [/ NonyYeHust MHGOPMaLIMM 0 MecTe MpUeMKKM nepepabaTbiBaeMblx OTXOf0B
CBSKMTECH C COOTBETCTBYIOLLEH OpraH13aLmeit, OTBeYatoLLeN 3a YTUAN3ALMI0 OTXOAO0B 3IEKTPUYECKOTO U 31EKTPOHHOO

060pyHOBaHI/Iﬂ, MECTHbIMW OpraHaMu BnacTu nnun CJ'Iy)KGOI;i yTuansaunu 6bITOBbIX OTXO[0B.

Mpexpae 4eM BKNIOUUTb 3/1EeKTPUHECKOe NN 3/1EKTPOHHOe o6opyp,osaHme B rnpouecc c60pa OTXOAO0B U NepefaTb ero Ha
06BeKTbI Mo yTuAn3aunu OTXon0B KOHEYHbII Mosib30BaTesb 060py[J,OBaHVIﬂ, ncnonb3yrowero 6aTapeM n/van AKKYMYNISITOPbI,

[OJ/DKEH N3B/eyb 6aTapeM N aKKyMYJIATOPbI U YTUNN3MPOBATb UX OTAE/bHO.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati.

Nessuna organizzazione o individuo pud imitare, copiare, trascrivere o tradurre i contenuti di questa guida per lutente, in
parte o per intero, senza il consenso scritto esplicito di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., o distribuire questa guida per
l'utente a scopo di lucro in qualsiasi modo (elettronicamente o tramite fotocopiatura, registrazione, ecc.). Le specifiche del
prodotto e le informazioni fornite nella presente guida per 'utente hanno solo scopo di riferimento e sono soggette a variazi-
one senza ulteriore preavviso. Salvo diversa indicazione, questa guida per lutente & destinata unicamente a fornire istruzioni

per l'uso, e nessuna affermazione dovra essere considerata come una garanzia di qualsiasi tipo.

1. Istruzioni per la sicurezza

1.1 Istruzioni per l'uso dell'energia elettrica

+ Utilizzare sempre batterie ricaricabili e caricatori originali. Non ricaricare il robot utilizzando caricatori non originali. Se il
caricatore e danneggiato, sostituirlo immediatamente.

» Quando il livello di carica della batteria scenda al di sotto del 20%, il robot deve essere ricaricato immediatamente. Il
funzionamento per lungo tempo con un basso livello di carica della batteria potrebbe compromettere la durata della
batteria.

+  Accertarsi che la tensione di alimentazione corrisponda a quella indicata sul caricatore: in caso contrario potrebbero
verificarsi danni al caricatore.

+ Quando si utilizza il caricatore, assicurarsi che il fermo dell’ interfaccia di ricarica sia completamente agganciato per
evitare il surriscaldamento durante la ricarica, che potrebbe causare ustioni o danni all’ apparecchiatura.

1.2 Uso del robot

+ Non coprire la videocamera superiore del robot mentre & in funzione, per evitare che si muova in modo anomalo. Se la
videocamera & coperta, mettere in pausa ' attivita corrente e spostare il robot sul percorso corretto prima di riprendere
lattivita.

+ Non pulire né manutenere il robot mentre & acceso e in funzione.

+ Non appoggiare sul robot fornelli a fiamma libera o oggetti

+ Non prelevare o appoggiare piatti mentre il robot & in movimento, per evitare perdite di cibo o lesioni personali causate
da collisioni accidentali.

+ Non spostare o trasportare il robot mentre & in funzione, per evitare che si muova in modo anomalo.

+ Ilrobot non deve essere smontato o riparato da personale non preparato. In caso di malfunzionamento, contattare
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. per avere un immediato supporto tecnico.

+  Rispettare il peso massimo che una persona puo sollevare come previsto dalle leggi e dalle normative locali durante
il trasporto del robot. Durante il trasporto, tenere il robot in posizione eretta. Non tentare mai di trasportare il robot
sollevando il vassoio o il contenitore.

+ | bambini non devono giocare con il robot.

+ Non pulire il robot con detergenti acidi o alcalini forti.

1.3 Ambiente

+  On utilizzare o ricaricare il robot in un ambiente ad alta temperatura/pressione, in zone a rischio di incendio o esplosi-
one o in altri scenari pericolosi per evitare lesioni personali o danni al robot.

+  On utilizzare il robot in un ambiente umido o su superfici ricoperte di liquidi o sostanze appiccicose per evitare danni al
robot.

+ Non utilizzare il robot in luoghi in cui sia esplicitamente vietato ' uso di dispositivi wireless: potrebbe causare inter-
ferenze ad altri dispositivi elettronici o comportare altri pericoli.

+ Non smaltire il robot o i suoi accessori come rifiuti domestici. Smaltire sempre il robot e i suoi accessori secondo le leggi
eiregolamenti locali, e riciclare ove possibile.
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2. Componenti del prodotto

2.1 Panoramica

BellaBot Pro & un robot per consegne da interni con laser Slam + Vslam, un grande schermo pubblicitario e rilevamento visivo del

vassoio. E inoltre caratterizzato da ottime interazioni uomo-robot, voce basata su IA, aspetto gradevole e interazioni multimodali.

Per adattarsi a diversi scenari aziendali, BellaBot Pro prevede una varieta di modalita, come la modalita di consegna, la modalita

crociera, la modalita di raccolta, la modalita compleanno, la modalita guida e altro ancora.

2.2 Contenuto della confezione

Robot X 1, Manuale utente BellaBot pro X 1, Certificato di qualita X 1, Caricatore X 1, Adesivo di posizionamento X 1

2.3 Aspetto e componenti

o
N

Vista frontale Vista posteriore

—t®
' ®
0]
L1}
AN >

Vista dall’alto

Schermo LCD Lidar

Fascia luminosa

Sensori di visione di

Interruttore di accensione ey
profondita

Scatola batteria

Sensore di rilevamento

! Ruote motrici
vassoio

Sensore tattile

Videocamera RGB per vista

frontale Ruote ausiliarie

Kit di matrice circolare con 6
microfoni

Sensore di completamento

Schermo pubblicitario touch

Sensore rivolto verso I’ alto

Vassoi Schermo a matrice di punti

Interruttore di arresto di
emergenza

proiezioni sul pavimento Porta di ricarica

Pulsante diilluminazione
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2.4 Specifiche

Funzionalita Descrizione

Tensione di lavoro 23 -29,4 VCC

Ingresso alimentazione 100 - 240 VCA, 50/60 Hz
Uscita alimentazione 29,4V/8 A

Capacita della batteria 25,6 Ah

Tempo di carica 4,5 ore

Durata della batteria

11 ore (senza carico)

Velocita di crociera

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

Metodo di navigazione

Posizionamento visuale

Minima larghezza di spostamento 65cm

Massima altezza superabile 10 mm

Massimo angolo di salita 5°

Dimensioni dei vassoi 410 mm X500 mm

Num. di vassoi Quattro

Altezza fra i vassoi Dall’alto verso il basso: 230 /200 /200 /180 mm (regolabile)
Carico dei vassoi 10 kg/vassoio

Materiale della macchina ABS/Lega di alluminio di tipo aeronautico

Peso del robot 55 kg

Dimensioni del robot

570 mm X550 mm X1290 mm

Specifiche dello schermo

Schermo LCD da 10,1 pollici e schermo LCD da 18,5 pollici (schermo
pubblicitario)

Sistema operativo

Android

Microfono

Kit di matrice circolare 6 microfoni

Potenza del diffusore

Due diffusori stereo da 10 W

Ambiente di lavoro

Temperatura: da 0 °C a 40 °C ; Umidita relativa: < 85%

Ambiente di conservazione

Temperatura: da -20 °C a 65 °C ; Umidita relativa: < 85%

Altitudine di lavoro <2000 m
Requisiti di superficie Ambiente interno, pavimento piano e liscio
Grado di protezione IP 1P20
Intervallo bande di frequenza Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Massima potenza in trasmissione

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 16,96 dBm; Wi-Fi 5,2G: 13,07 dBm;
Wi-Fi 5,3G: 12,66 dBm; Wi-Fi 5,6G: 12,73 dBm;
Wi-Fi 5,8G: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Utilizzo

3.1 Istruzioni per la mappatura

BellaBot Pro permette la creazione di nuove mappe direttamente sul robot. Dopo aver acceso il robot per la prima volta, &
possibile creare nuove mappe sul robot senza computer. Prima di creare nuove mappe, scegliere una posizione appropriata
in cui posizionare il marcatore: il robot dovra essere inizializzato in questa posizione. Dopodiché, seguire la Guida operativa

di BellaBot Pro per creare le mappe.

3.2 Istruzioni per i pulsanti
Accensione:
Portare il robot nella posizione di partenza, premere e tenere premuto U'interruttore di accensione per 1 secondo. La striscia
luminosa inferiore si accendera, indicando che il robot & acceso.

4 2\

Spegnimento:

Premere e tenere premuto Uinterruttore di accensione per 3 secondi e verra visualizzata una richiesta di conferma dello
spegnimento. Cliccare su "Spegnimento": la striscia luminosa sulla parte superiore del robot e lo schermo si spegneranno,
indicando che il robot é stato spento correttamente.

Pausa:

Toccare lo schermo per mettere in pausa il robot. Toccare di nuovo per riprendere il funzionamento. Per mettere in pausa il
robot & anche possibile premere il pulsante dell’illuminazione.

Arresto di emergenza:

In caso di emergenza, premere |’ interruttore di arresto di emergenza per arrestare un robot in funzione. Ruotare [’ interruttore
di arresto di emergenza in senso orario, toccare lo schermo o premere il pulsante di illuminazione per riprendere il
funzionamento.

*Fare riferimento alla Guida operativa di BellaBot Pro per maggiori informazioni su come utilizzare il robot.

4, Manutenzione e cura

Componenti Stato del robot Intervallo diispezione ~ Metodo di manutenzione

Ruote motrici e ruote . . . . - T

ausiliarie Spegnimento Ogni settimana Rimuovere i peli aggrovigliati e altre cose bloccate

Vassoi Spegnimento Ogni settimana Pulire la superficie con un panno pulito.
Utilizzare un panno pulito o un detergente per

Sensore di visione, lenti per la pulizia. In caso di contaminazione

sensori di visione di Spegnimento Ogni settimana inaspettata, intervenire immediatamente per

profondita e Lidar evitare di bloccare il sensore e impedire che il
robot funzioni in modo improprio.

Corpo del robot Spegnimento Ogni mese Pulire la superficie con un panno pulito.

* Fare riferimento alla Guida operativa di BellaBot per maggiori informazioni su come manutenere e avere cura del robot.
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5. Assistenza post-vendita

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. fornisce un servizio di garanzia gratuito entro il periodo di garanzia efficace (il periodo
di garanzia puo essere diverso per i componenti diversi). | costi sostenuti per il servizio post-vendita saranno a carico di
Pudu. Trascorso il periodo di garanzia o in qualunque circostanza non coperta dalla garanzia gratuita, verra addebitato un
certo costo in base al prezzo normale. Chiamare la hotline post-vendita per informazioni dettagliate sulla politica del servizio
post-vendita e sui servizi di riparazione. La politica & anche disponibile nella Guida Operativa di BellaBot.

E-mail del servizio post-vendita Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento el riciclo

)74

]

La direttiva sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE) mira a ridurre al minimo U'impatto dei prodotti
elettrici ed elettronici sullambiente, aumentando il riutilizzo e il riciclo e riducendo la quantita di RAEE destinati alla discarica.
Ilsimbolo su questo prodotto o sulla sua confezione indica che questo prodotto deve essere smaltito separatamente dai
normali rifiuti domestici al termine del suo ciclo di vita. E responsabilita del cliente smaltire le apparecchiature elettroniche
presso i centri diriciclo al fine di preservare le risorse naturali. Ogni paese deve avere i propri centri di raccolta per il riciclo
delle apparecchiature elettriche ed elettroniche. Per informazioni sull’area di raccolta per il riciclo, contattare 'autorita
competente per la gestione dei rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche, l'ufficio comunale locale o il servizio di

smaltimento dei rifiuti domestici.

)4

Prima di immettere apparecchiature elettriche ed elettroniche (AEE) nel flusso di raccolta dei rifiuti o negli impianti di raccolta
dei rifiuti, 'utente finale di apparecchiature contenenti batterie e/o accumulatori deve rimuovere tali batterie e accumulatori

per la raccolta differenziata.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tiim haklari sakhdir. 2 U rl'j n bi |E§en Ieri
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.'nin yazili izni olmadan higbir kisi veya kurulus bu kullanici rehberinin icerigini kismen :
veya tamamen taklit edemez, kopyalayamaz, yaziya dokemez ya da terciime edemez veya bu kullanici rehberini herhangi 2.1 Genel bak|§

bir sekilde (elektronik olarak ya da fotokopi, kayit vb. yoluyla) kar amacli dagitamaz. Bu kullanici rehberinde saglanan trin
BellaBot Pro, lazer Slam + Vslam genis reklam ekranina ve tepsi gorsel algilama 6zelligine sahip bir ic mekan teslimat robotudur.
ozellikleri ve bilgiler yalnizca referans amaclidir ve 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir. Aksi belirtiimedikce bu o o . . i .
Miikemmel bir insan-robot etkilesimi saglamasinin yani sira sahip oldugu yapay zeka sesi ve hos gériiniimu ile gok modlu etkilesimler
kullanici rehberi, yalnizca kullanim talimatlari olarak tasarlanmistir ve hicbir beyan, herhangi tiirde bir garanti olarak kabul X . e
g de saglar. BellaBot Pro, farkli is senaryolarina uyum saglamak tizere Teslimat Modu, Gezinti Modu, Toplama Modu, Dogum Gtinti Modu
edilemez.
ve Rehberlik Modu gibi ¢cok cesitli modlar sunar.

1. Gluivenlik Talimatlan 2.2 Paket igerigi

1 adet Robot, 1 adet BellaBot Pro Kullanim Kilavuzu, 1 adet Kalite Sertifikasi, 1 adet Sarj Cihazi, 1 adet Konumlandirma

1.1 Gug Kullanimi

Etiketi
+  Daima orijinal sarj edilebilir pilleri ve sarj cihazlarini kullanin. Robotunuzu orijinal olmayan sarj cihazlarini kullanarak
sarj etmeyin. Eger sarj cihazi hasarliysa derhal degistirin.
+  Pil seviyesi %20'ye dustigiinde robot fazla zaman gecmeden sarj edilmelidir. Uzun siire diisiik pil seviyesinde calisma 2.3 Goriiniim ve Bilesenler

pil dmrini azaltabilir.
+  Gug geriliminin sarj cihazi icin belirtilen gerilimle ayni oldugundan emin olun. Aksi takdirde sarj cihazinin hasar gérmesi -

o ——

s6z konusu olabilir.
+  Sarj cihazini kullanirken sarj sirasinda yaniklara veya ekipmanin hasar gérmesine neden olabilecek asiri isinmayi dnle-

mek icin sarj arayuzinin sabitleyicisinin tamamen takili oldugundan emin olun. =
1.2 Robotun kullanimi
*  Robotun anormal sekilde hareket etmesini 6nlemek icin robot calisir haldeyken Ust kamerasini 6rtmeyin. Kameranin 3
Ustunin ortilmesi durumunda gecerli gorevi duraklatin ve géreve devam etmeden 6nce robotu dogru giizergaha '—T—'im
koyun. @
+  Temizlik veya bakim islemlerini robot acik veya calisir durumdayken gerceklestirmeyin. @
* Robotun uzerine acik alevli ocak ya da herhangi bir yanici veya patlayici madde koymayin. @
+  Kazara carpismadan kaynakli yiyecek kaybindan veya kisisel yaralanmalardan kaginmak icin robot hareket halindeyken N -
robotun Uzerine tabak koymayin veya lizerinden tabak almayin. o
*  Robotun anormal sekilde hareket etmesini dnlemek icin calisir durumdayken robotun yerini degistirmeyin ya da robotu
tasimayin.
*  Robot, egitimsiz personel tarafindan onarilmamali veya parcalari sokilmemelidir. Ariza durumunda teknik destek
almak icin en kisa stirede Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ile iletisime gegin.
+ Robotu tasirken yerel yasa ve yonetmeliklerce belirlenen, bir kisinin kaldirabilecegi maksimum agirlik sinirina dikkat R .
edin. Tasima sirasinda robotu dik tutun. Asla tepsiden veya kutudan kaldirarak tasimaya calismayin. Onden gortnim Arkadan gorinim Ustten gorGndm
*  Cocuklarin robotla oynamasi yasaktir.
+  Robotu guclu asit veya alkali deterjanlarla temizlemeyin.
LCD ekran Isikli radar Isik seridi
1.3 Cevre Gug digmesi Derinlik gorus sensoérleri Pil kutusu
+  Kisisel yaralanmalari ve robotun hasar gérmesini énlemek igin robotu yiiksek sicaklikli/basingl ortamlarda, yangin veya
patlama tehlikesi olan alanlarda ya da diger tehlikeli olasiliklari barindiran yerlerde kullanmayin veya sarj etmeyin. Tepsi algilama sensoéri Suras tekerlekleri Dokunmatik sensor

* Robotun hasar gérmesini 6nlemek icin robotu nemli ortamlarda veya sivi ya da yapiskanla kapl ytizeylerde kullan- " o _ -
Onden goérunimli RGB 6 mikrofonlu dairesel
Yardimci tekerlekler

mayin. kamera dizilimli set
+  Robotu kablosuz cihazlarin kullaniminin agikca yasak oldugu yerlerde kullanmayin; aksi takdirde diger elektronik ciha-
zlarda parazite veya baska tehlikelere yol agabilir. Reklam ekrani Dokunmatik ytzeyli sensor Yukari yonli sensér
*  Robotu veya aksesuarlarini evsel atik olarak atmayin. Robotu ve aksesuarlarini her zaman yerel yasa ve yonetmeliklere
gore atin ve miimkiinse geri déndstirin. Tepsiler Nokta vuruslu ekran Acil durdurma dugmesi
Zemin projektori 15191 Sarj baglanti noktasi Yildirim digmesi
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2.4 Teknik o6zellikler

tn Ozellikleri Aciklama

Calisma gerilimi

DC23-294V

Glg girisi AC 100-240V, 50/60 Hz
Gic cikisi 294V/8 A

Pil kapasitesi 25,6 Ah

Sarj stresi 4,5 saat

Pil 6mri 11 saat (bos halde)

Gezinti hizi 0,2-1,2 m/sn (ayarlanabilir)

Navigasyon yéntemi

Gorsel konumlandirma

Minimum hareket genisligi 65 cm
Asilabilecek maksimum yuikseklik 10 mm
Maksimum tirmanma agisi 5°

Tepsi boyutlari

410 mm X500 mm

Tepsi sayisi

Dort

Tepsiler arasindaki yukseklik

Ustten alta: 230 /200 /200 /180 mm (ayarlanabilir)

Tepsi yuku

10 kg/seviye

Genel malzeme

ABS/havacilik sinifi aliminyum alasimi

Robot agirhgi

55 kg

Robot boyutlari

570 mm X550 mm X 1290 mm

Ekran ozellikleri

10,1 in¢ LCD ekran ve 18,5 ing LCD ekran (reklam ekrani)

Isletim sistemi

Android

Mikrofon

6 mikrofonlu dairesel dizilimli set

Hoparlér glict

2X10 W stereo hoparlérler

Calisma ortami

Sicaklik: 0 °C ila 40 °C ; Bagil Nem: < %85

Saklama ortami

Sicaklik: -20 °C ila 65 °C ; Bagil Nem: < %85

Calisma rakimi

<2000 m

Zemin standardi

ic mekan, diiz ve purizsiiz zemin

IP Derecesi

1P20
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3. Kullanim

3.1 Harita Cikarma Talimatlari

BellaBot Pro, robot zerinden yeni haritalar olusturulmasini destekler. Robotu ilk kez calistirdiktan sonra bilgisayar kullanmadan
robot tizerinden yeni haritalar olusturabilirsiniz. Yeni haritalar olusturmadan énce isaretgiyi yerlestirmek icin uygun bir konum segin;

robot bu konumda baslatilacaktir. Ardindan haritalari olusturmak icin BellaBot Pro Kullanim Kilavuzunu inceleyin.

3.2 Diigme Talimatlari

Acma:

Robotu baslangi¢ konumuna tasiyin ve gti¢ diigmesini 1 saniye basili tutun. Alttaki isik seridi yanar ve robot agilir.

Kapatma:

Gug dugmesini 3 saniye basili tutun; kapatma istemi penceresi agilir. "Guig kapali" secenegine tikladiginizda robotun tst kismindaki 151k
seridi ve ekran kapanarak robotun basariyla kapatildigini gésterir.

Duraklat:

Calisan robotu duraklatmak igin ekrana dokunun. islemi stirdiirmek icin tekrar dokunun. Robotu duraklatmak icin yildinm diigmesine
de basabilirsiniz.

Acil durdurma:

Acil bir durumda, galisan bir robotu durdurmak icin acil durdurma diigmesi basin. Robotun calismaya devam etmesi icin acil durdurma
diigmesi saat yontnde donduriin, ekrana dokunun veya yildirnm dtigmesine basin.

* Robotun kullanimi hakkinda daha fazla bilgi icin BellaBot Pro Kullanim Kilavuzuna bakin.

4. Bakim ve temizlik

Bilesenler Robot Durumu  Denetim Sikhg: Bakim Yontemi
Surus tekerlekleri ve N . o o
Glg kapali Haftalik Dolasmis saclari ve diger sikismis kirleri temizleyin

yardimci tekerlekler
Tepsiler Gug kapali Haftalik Yizeyi temiz bir bezle silin.
Goriis sensord, Temizlik igin temiz bir bez veya lens temizleyici kullanin.
derinlik géris . Beklenmeyen bir kirlenme durumunda, sensérin

L Gug kapali Haftalik B
sensorleri ve 1gikl engellenmesini ve robotun yanlis calismasini 6nlemek igin
radar en kisa strede gerekli temizligi yapin.
Robot gévdesi G kapal Aylik Ylzeyi temiz bir bezle silin.

* Robotun bakimi ve temizligi hakkinda daha fazla bilgi icin BellaBot Pro Kullanim Kilavuzuna bakin.
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5. Satis sonrasi servis

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., gecerli garanti déneminde Ucretsiz garanti hizmeti sunar (garanti dénemi farkli
bilesenler icin farklilik gosterebilir). Satis sonrasi servis Gcretleri Pudu tarafindan karsilanacaktir. Garanti stresinin disinda
olan veya Ucretsiz garanti kapsaminda olmayan durumlarda, normal fiyata gére belirli bir Gicret tahsil edilecektir. Satis
sonrasi servis politikasi ve onarim hizmetleri ayrintilari icin litfen satis sonrasi yardim hattini arayin. ilkeye, BellaBot Pro
Kullanim Kilavuzundan da ulasilabilir.

Pudu satis sonrasi hizmetleri e-posta adresi: techservice@pudutech.com.
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Hak Cipta © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta dilindungi undang-undang.

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

apa pun.

1. Instruksi keselamatan

1.1 Penggunaan daya

+ Selalu gunakan baterai dan pengisi daya yang asli. Jangan mengisi daya robot Anda menggunakan pengisi daya yang
tidak asli. Jika pengisi daya rusak, segera ganti.
Jika baterai turun hingga 20%, robot harus segera diisi daya. Menjalankan robot dengan baterai rendah dalam waktu
lama dapat mengurangi masa pakai baterai.
Pastikan tegangan daya sesuai dengan tegangan yang tertera pada pengisi daya agar tidak terjadi kerusakan pada
pengisi daya.

+ Saat menggunakan pengisi daya, pastikan pengunci antarmuka pengisian daya terpasang sepenuhnya untuk mengh-
indari panas berlebih selama pengisian daya, yang dapat menyebabkan luka bakar atau kerusakan pada peralatan.

1.2 Penggunaan robot

Jangan tutupi kamera atas robot saat sedang bekerja untuk mencegahnya bergerak tidak normal. Jika kamera tertutup,
jeda tugas saat ini dan pindahkan robot ke rute yang benar sebelum melanjutkan tugas.
Jangan membersihkan atau melakukan tindakan pemeliharaan pada robot saat robot sedang menyala dan bekerja.
Jangan meletakkan kompor dengan api yang menyala atau benda yang mudah terbakar dan meledak di atas robot.
+Jangan mengambil atau meletakkan piring saat robot sedang bergerak untuk menghindari makanan tumpah atau cede-
ra pribadi yang disebabkan oleh benturan yang tidak disengaja.
Jangan memindahkan atau mengangkut robot saat sedang bekerja untuk mencegahnya bergerak tidak normal.
+  Robot tidak boleh dibongkar atau diperbaiki oleh personel yang tidak terlatih. Jika terjadi malafungsi, hubungi Shen-
zhen Pudu Technology Co., Ltd. untuk mendapatkan dukungan teknis secara cepat.
Perhatikan berat maksimum yang boleh diangkat oleh seseorang sebagaimana diwajibkan oleh undang-undang dan
peraturan setempat saat mengangkut robot. Jaga agar robot tetap tegak selama pengangkutan. Jangan pernah menco-
ba mengangkutnya dengan mengangkat baki atau kotaknya.
Anak-anak dilarang memainkan robot ini.
+ Jangan bersihkan robot dengan detergen dengan asam atau basa kuat.

1.3 Lingkungan

Jangan menggunakan atau mengisi daya robot di lingkungan dengan suhu/tekanan tinggi, area dengan bahaya keba-
karan atau ledakan, atau situasi berbahaya lainnya untuk menghindari cedera diri atau kerusakan robot.
Jangan menggunakan robot di lingkungan yang lembap atau pada permukaan yang tergenang dengan cairan atau
benda yang lengket untuk menghindari kerusakan pada robot.

+ Jangan menggunakan robot di tempat yang secara eksplisit melarang penggunaan perangkat nirkabel karena dapat
menyebabkan gangguan pada perangkat elektronik lainnya atau menyebabkan bahaya lainnya.
Jangan membuang robot atau aksesorinya sebagai sampah rumah tangga. Selalu buang robot dan aksesorinya sesuai
dengan hukum dan peraturan setempat, serta lakukan daur ulang jika memungkinkan.
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2. Komponen produk

2.1 Ikhtisar

BellaBot Pro adalah robot pengantar dalam ruangan yang dilengkapi dengan laser Slam + Vslam, layar iklan besar, dan de-
teksi visual baki. Robot ini juga memberikan interaksi antara manusia-robot yang sangat baik, suara Al, tampilan cantik, dan
interaksi multimodal. Untuk beradaptasi dengan skenario bisnis yang berbeda, BellaBot Pro menyediakan beragam mode,

seperti Mode Pengantaran, Mode Jelajah, Mode Pengumpulan, Mode Ulang Tahun, Mode Memandu, dan banyak lagi.

2.2 Isi kemasan
Robot X 1, Panduan Pengguna BellaBot pro X 1, Sertifikat Kualitas X 1, Pengisi Daya X 1, Stiker Pemandu Posisi X 1

2.3 Tampilan & komponen
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Tampilan bagian depan Tampilan belakang Tampilan atas
Layar LCD Lidar Lampu strip
Sensor penglihatan .
Tombol daya dimensi Kotak baterai
Sensor deteksi baki Roda penggerak Sensor sentuh
Kamera depan RGB Roda tambahan Kit susunan melingkar
6-mikrofon
Layar iklan Sensor sentuh Sensor menghadap ke atas
Baki Layar dot matriks Tombol berhenti darurat
Lampu proyektor di lantai Port pengisian daya Tombol petir
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2.4 Spesifikasi

Fitur Produk Deskripsi

Tegangan pengoperasian DC23-29,4V

Input daya AC 100-264 V, 50/60 Hz
Output daya 29,4V/8 A

Kapasitas baterai 25,6 Ah

Lama waktu pengisian daya 4,5jam

Masa pakai baterai

11 jam (tanpa beban)

Kecepatan jelajah

0,2-1,2 m/d (dapat disesuaikan)

Metode navigasi

Pemosisian visual

Lebar perjalanan minimum 65cm
Ketinggian yang dapat diatasi maksimum 10 mm
Sudut pendakian maksimum 5°

Dimensi baki

410 mm X500 mm

Jumlah baki

Empat

Ketinggian antarbaki

Dari atas ke bawah: 230 /200 /200 /180 mm (dapat disesuaikan)

Muatan baki

10 kg/baki

Material mesin

ABS/aluminium paduan grade penerbangan

Berat robot

55kg

Dimensi robot

570 mm X550 mm X1290 mm

Spesifikasi layar

Layar LCD 10,1 inci dan layar LCD 18,5 inci (layar iklan)

Sistem operasi

Android

Mikrofon

Kit array melingkar 6-mikrofon

Daya speaker

2X10 W speaker stereo

Lingkungan kerja

Suhu: 0 °C hingga 40 °C ; RH: < 85%

Lingkungan penyimpanan

Suhu: -20 °C hingga 65 °C ; RH: < 85%

Ketinggian pengoperasian

<2000 m

Persyaratan permukaan lantai

Lingkungan dalam ruangan, permukaan yang datar dan halus

Tingkat IP

1P20
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3. Cara menggunakan

3.1 Petunjuk pemetaan

BellaBot Pro mendukung pembuatan peta baru pada robot. Setelah menyalakan robot untuk pertama kali, Anda dapat
membuat peta baru di robot tanpa komputer. Sebelum membuat peta baru, pilih lokasi yang sesuai untuk meletakkan pen-
anda. Robot perlu dijalankan pertama kali di lokasi tersebut. Setelah ini, ikuti Panduan Pengoperasian BellaBot Pro untuk
membuat peta.

3.2 Petunjuk untuk tombol
Menyalakan:
Pindahkan robot ke lokasi awal, lalu tekan dan tahan sakelar daya selama 1 detik. Lampu strip bawah akan menyala,

menunjukkan bahwa robot dihidupkan.

Mematikan:

Tekan dan tahan tombol daya selama 3 detik, dan perintah mematikan akan muncul. Klik "Matikan" dan lampu strip di
bagian atas robot dan layar akan mati, menandakan bahwa robot telah berhasil dimatikan.

Jeda:

Ketuk layar untuk menjeda robot yang berfungsi. Ketuk sekali lagi untuk melanjutkan pengoperasian. Anda juga dapat
menekan tombol petir untuk menjeda robot.

Penghentian darurat:

Dalam keadaan darurat, tekan sakelar penghentian darurat untuk menghentikan robot yang sedang bekerja. Putar sakelar
penghentian daruratsearah jarum jam. Ketuk pada layar atau tekan tombol petir untuk melanjutkan pengoperasian.

* Lihat Panduan Pengoperasian BellaBot Pro untuk informasi selengkapnya tentang cara menggunakan robot ini.
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4. Pemeliharaan dan perawatan

Komponen Status Robot Interval Pemeriksaan Metode Pemeliharaan

Roda penggerak, dan . Bersihkan rambut dan benda yang tersangkut
Power-off Mingguan

roda tambahan lainnya

Nampan Power-off Mingguan Bersihkan robot dengan kain katun bersih.

Gunakan kain bersih atau pembersih lensa untuk
ih
Sensor penglihatan, membersihkannya. Jika terjadi kontaminasi tak
sensor penglihatan Power-off Mingguan terd ¢ . tidak terhal d
kedalaman, dan Lidar erduga, tangani agar sensor tidak terhalang dan

robot tidak bekerja dengan tidak semestinya.

Tubuh robot Power-off Bulanan Bersihkan robot dengan kain katun bersih.

* Lihat Panduan Pengoperasian BellaBot Pro untuk informasi selengkapnya tentang cara memelihara dan merawat robot.

5. Layanan Purnajual

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

Email purna jual Pudu: techservice@pudutech.com.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos los derechos reservados. 2 Co m po ne nteS d el p rOd UCtO

Ninguna persona ni organizacién puede imitar, copiar, transcribir o traducir el contenido de esta guia del usuario, en parte
o0 en su totalidad, sin el consentimiento expreso por escrito de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. La difusién de esta guia ..

. . . o . B | . - 2.1 Informacion general
del usuario por cualquier medio (electrénico, fotocopia, grabacién, etc.) no se llevard a cabo con fines de lucro. Las especifi-

. . L . , L . . . BellaBot Pro es un robot de entrega interior con tecnologia Laser Slam y Vslam, una pantalla de publicidad grande y deteccién
caciones del producto y la informacién mencionada en esta guia del usuario sirven solo como referencia y estan sujetas a

L . . . . , o L. . visual de bandeja. También proporciona excelentes interacciones entre humanos y robots, voz mediante IA, un aspecto
cambios sin previo aviso. A menos que se especifique lo contrario, esta guia del usuario sirve iinicamente como unas instruc-

. . P encantador e interacciones multimodales. Para adaptarse a diferentes escenarios comerciales, BellaBot Pro ofrece una serie de
ciones de uso y no ofrece garantias de ningln tipo.

modos, como modo de reparto, modo de desplazamiento, modo de recogida, modo de cumpleafios y modo de guia, entre otros.

2.2 Lista de embalaje

1robot, 1 manual del usuario de BellaBot Pro, 1 certificado de calidad, 1 cargador, 1 bolsa de pegatinas de posicionamiento

1. Instrucciones de seguridad

1.1 Uso de energia

+ Por favor, aseglrese de utilizar Gnicamente baterias recargables y cargadores originales proporcionados por el fabrican- 2.3 Aspecto y componentes
te. No utilice cargadores que no sean originales para cargar el robot. Si nota que el cargador estd dafiado, reempléacelo
de inmediato.

+  Cuando la bateria disminuya hasta el 20 %, se debera cargar el robot de manera oportuna. El funcionamiento con una
bateria baja durante un periodo prolongado puede afectar a la vida Gtil de la bateria.

Aseglrese de que el voltaje de alimentacidn coincide con el voltaje indicado en el cargador; de lo contrario, se pueden
producir dafios en el cargador.
Al utilizar el cargador, aseglrese de enganchar correctamente el pestillo del cargador con el puerto de carga del robot.

para evitar el sobrecalentamiento durante la carga, que puede provocar quemaduras o dafios en el equipo.

1.2 Uso del robot

+  Durante el funcionamiento del robot, evite tapar la cdmara ubicada en la parte superior del robot para evitar anomalias

en su desplazamiento. En caso de que esto ocurra, detenga la tarea actual, coloque el robot en la ruta correcta y luego
continde con la tarea.

+ No limpie ni realice el mantenimiento del robot cuando esté encendido y en funcionamiento.
No coloque utensilios de cocina con fuego directo ni objetos inflamables o explosivos en la bandeja del robot.
No recoja ni coloque platos mientras el robot se estd moviendo para evitar que se caiga la comida o lesiones personales

provocadas por colisiones accidentales.
+ Noempuje o transporte el robot durante su desplazamiento para evitar anomalias en su movimiento.

Solo personal con la formacién adecuada puede desmontar y reparar el robot. Si el robot presenta algtin problema,

pdngase en contacto con ingenieros de soporte técnico de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. @

+Altransportar el robot, no debe exceder el peso maximo permitido para el transporte individual segun las leyes o reg- Vista lateral frontal Vista trasera Vista superior

ulaciones locales. Durante el proceso de transporte, aseglrese siempre de mantener al robot en posicién vertical y se

prohibe estrictamente levantarlo mediante la bandeja o la caja.
+  Esté prohibido que los nifios jueguen con el robot. Pantalla LCD LiDAR de laser Franja luminosa

No limpie el robot con un detergente acido o alcalino fuerte. L.
Interruptor de Sensores de vision de

alimentacién profundidad Caja de la bateria

1.3 Entorno Sensor de deteccién de

No utilice ni cargue el robot en entornos con alta temperatura o presién, en areas propensas a incendios o explosiones, bandeja Ruedas motrices Sensor tactil

ni en otras situaciones peligrosas para evitar lesiones personales y dafios en el robot. Kit de matriz circular de 6

micréfonos

Camara RGB de vista

+  Evite usar el robot en entornos himedos o en superficies con liquidos o sustancias pegajosas para evitar dafiarlo. frontal Ruedas auxiliares

No utilice el robot en lugares donde esté expresamente prohibido el uso de dispositivos inaldmbricos; de lo contrario, T
. ) ) - - ) Pantalla de publicidad Sensor de finalizacion de isual haci ib
podria causar interferencias en otros dispositivos electrénicos o provocar otros peligros. antalla de publicida toque Sensor visual hacia arriba

+  Nodeseche el robot ni sus accesorios como residuos domésticos. Siempre deséchelos de acuerdo con las leyes y regula- .
Pantalla de matriz de

puntos Botén de emergencia

ciones locales, y recicle los componentes siempre que sea posible. Bandejas

Luz proyectora de suelo Puerto de carga Botdn de reldmpago
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2.4 Especificaciones

Caracteristicas del producto Descripcion

Voltaje de funcionamiento 23-29,4V CC

Entrada de alimentacién 100-240V CA, 50/60 Hz
Salida de alimentacién 29,4V/8 A

Capacidad de la bateria 25,6 Ah

Tiempo de carga 4,5h

Duracién de la bateria

11 h (sin carga)

Velocidad de desplazamiento

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

Método de navegacion

Posicionamiento visual

Ancho minimo de recorrido 65cm

Altura maxima superable 10 mm

Angulo méximo de ascenso 5°

Dimensiones de bandeja 410 mm X500 mm

Nimero de bandejas Cuatro

Altura entre bandejas De arriba a abajo: 230 /200 /200 /180 mm (ajustable)
Carga de bandeja 10 kg/bandeja

Material del equipo ABS/aleacidn de aluminio para aviacidn

Peso del robot 55 kg

Dimensiones del robot

570 mm X550 mmX1290 mm

Especificaciones de pantalla

Pantalla LCD de 10,1 pulgadas y pantalla LCD de 18,5 pulgadas (pantalla de
publicidad)

Sistema operativo

Android

Micréfono

Kit de matriz circular de 6 micréfonos

Alimentacién de altavoces

2 altavoces estéreo de 10 W

Entorno de trabajo

Temperatura: 0°C a 40 °C ; HR: < 85 %

Entorno de almacenamiento

Temperatura: -20 °Ca 65 °C ; HR: < 85 %

Altitud de funcionamiento <2000 m
Requisitos de superficie Entorno interior, suelo plano y liso
Clasificacion IP 1P20
Rango de banda de frecuencias Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Potencia maxima de transmisién

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 16,96 dBm; Wi-Fi 5,2G: 13,07 dBm;
Wi-Fi 5,3G: 12,66 dBm; Wi-Fi 5,6G: 12,73 dBm;
Wi-Fi 5,8G: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Funcionamiento
3.1 Instrucciones de trazado

BellaBot Pro admite la creacidn de nuevos mapas en el propio robot. Después de activar el robot por primera vez, puede
crear mapas nuevos en el robot sin un ordenador. Antes de crear mapas nuevos, elija una ubicacién adecuada para colocar
el marcador; sera necesario inicializar el robot en esta ubicacion. Luego, los usuarios pueden seguir las instrucciones en la
interfaz para crear el mapa. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la "Guia de operacién del usuario del robot Bella

Pro".

3.2 Instrucciones de botones
Encendido:
Mueva el robot a la ubicacién de inicio y mantenga pulsado el interruptor de alimentacién durante 1 segundo. La franja

luminosa inferior se iluminara, lo que indica que el robot estd encendido.

- J
Apagado:
Mantenga pulsado el interruptor de alimentacidn durante 3 segundos y aparecerd un mensaje de apagado. Haga clic en
«Apagado»;
la franja luminosa en la parte superior del robot y la pantalla se desactivaran, lo que indica que el robot se ha apagado
correctamente.
Pausa:

Toque la pantalla para poner en pausa el funcionamiento del robot. Toque de nuevo para reanudar el funcionamiento.
También puede pulsar el botén de reldmpago para poner el robot en pausa.

Parada de emergencia:

En caso de emergencia, pulse el boton de emergencia para detener un robot en funcionamiento. Gire el botdn de emergencia
en el sentido horario y toque la pantalla o pulse el botén de reldmpago para reanudar el funcionamiento.

* Consulte la Guia de operacién de BellaBot Pro para obtener mas informacién sobre cémo usar el robot.
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4. Mantenimiento y cuidado

Componentes Estado del robot Intervalo de inspeccién  Método de mantenimiento

Ruedas motricesy Limpie los cabellos enredados y los objetos

ruedas auxiliares Apagado semanal atascados.

Bandejas Apagado Semanal Limpie la superficie con un pafio limpio.
Sensor de visién, Utilice un pafio limpio o un limpiador de lentes
sensores de visidn para la limpieza. En caso de contaminacién

de profundidad y Apagado Semanal inesperada, corrijala de inmediato para evitar
tecnologia LiDAR de que se bloquee el sensor y que el robot funcione
laser de manera incorrecta.

Cuerpo del robot Apagado Mensual Limpie la superficie con un pafio limpio.

* Consulte la Guia de operacién de BellaBot Pro para obtener mas informacién sobre cémo realizar el mantenimiento y

cuidado del robot.

5. Servicio posventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. proporciona un servicio de garantia gratuito durante el periodo de vigencia de la
garantia (el periodo de garantia puede variar en funcién del componente). Pudu cubrira los honorarios generados por el
servicio posventa. Fuera del periodo de garantia o en cualquier circunstancia que no esté cubierta por la garantia gratuita,
se cobrard una tarifa determinada de acuerdo con el precio normal. Llame a la linea de atencién posventa para obtener
informacién detallada sobre la politica del servicio posventa y los servicios de reparacién. También puede consultar la
politica en la Guia de operacién de BellaBot Pro.

Correo electrénico de posventa de Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacion sobre eliminacion y reciclaje
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La Directiva sobre residuos de aparatos eléctricos y electrénicos (RAEE) tiene como objetivo minimizar el impacto de los
productos eléctricos y electrénicos en el medioambiente, aumentando la reutilizacidn y el reciclaje y reduciendo la cantidad
de RAEE que acaban en el vertedero. El simbolo en este producto o en su embalaje indica que este producto debe desecharse
por separado de los desechos domésticos normales al final de su vida Util. Tenga en cuenta que tiene la responsabilidad de
desechar los aparatos electrénicos en los centros de reciclaje para conservar los recursos naturales. Cada pais debe tener sus
centros de recogida para el reciclaje de aparatos eléctricos y electrdnicos. Para obtener informacidn sobre su zona de entrega
para el reciclaje, pdngase en contacto con las autoridades correspondientes de gestidn de residuos de aparatos eléctricosy

electrénicos, con su ayuntamiento o con el servicio de eliminacién de residuos domésticos.
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Antes de colocar aparatos eléctricos y electrénicos (AEE) en el flujo de recogida de residuos o en las instalaciones de recogida
de residuos, el usuario final del equipo que contiene baterias o acumuladores debe desechar dichas baterias y acumuladores

para su recogida por separado.
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Nenhuma pessoa ou organiza¢do pode imitar, copiar, transcrever ou traduzir o conteido deste manual do utilizador, no todo
ou em parte, sem o consentimento expresso por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co. A divulgagdo deste manual do
utilizador por qualquer meio (eletrénico, fotocdpia, gravagdo, etc.) ndo pode ser efectuada com fins lucrativos. As especifi-
cagdes do produto e as informagdes mencionadas neste manual do utilizador servem apenas de referéncia e estdo sujeitas

a alteragBes sem aviso prévio. Salvo indicagdo em contrario, este manual do utilizador serve apenas como instrugdes de

utilizagdo e ndo oferece garantias de qualquer tipo.

1. Instrugoes de seguranca

1.1 Utilizacao de energia

Certifique-se de que apenas sdo utilizadas baterias recarregéveis e carregadores originais fornecidos pelo fabricante.
N3o utilize carregadores que ndo sejam originais para carregar o robot. Se verificar que o carregador esta danificado,
substitua-o imediatamente.
Quando a bateria desce para 20%, o robé deve ser carregado atempadamente. O funcionamento com uma bateria fraca
durante um longo periodo de tempo pode afetar a vida Util da bateria.

+  Certifique-se de que a tensdo de alimentagdo corresponde a tensdo indicada no carregador, caso contrario podem ocor-
rer danos no carregador.
Quando utilizar o carregador, certifique-se de que encaixa corretamente o fecho do carregador na porta de carrega-
mento do robd para evitar o sobreaquecimento durante o carregamento, o que pode causar queimaduras ou danos no
equipamento.

1.2 Utilizagdo do robo

Durante o funcionamento do robd, evite cobrir a cdmara na parte superior do robd para evitar anomalias no movimento
do rob6. Se isso acontecer, pare a tarefa em curso, coloque o robd no caminho correto e, em seguida, continue a tarefa.
N&o limpar ou reparar o robot quando este estiver ligado e a funcionar.
N3o colocar utensilios de cozinha com calor direto ou objectos inflamaveis ou explosivos no tabuleiro do robot.

+ Ndo pegue nem coloque pratos enquanto o robd estiver em movimento para evitar deixar cair alimentos ou ferimentos
pessoais devido a colisGes acidentais.
N&o empurrar nem transportar o robd enquanto ele se desloca, para evitar anomalias no seu movimento.

+ S6 pessoal devidamente formado pode desmontar e reparar o robd. Se houver algum problema com o robg, contacte os
engenheiros de apoio técnico da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.
Ao transportar o robd, este ndo deve exceder o peso maximo permitido para o transporte individual, de acordo com as
leis ou regulamentos locais. Durante o processo de transporte, certifique-se sempre de que mantém o robd na posicdo
vertical e é estritamente proibido levantar o robd através do tabuleiro ou da caixa.
As criangas ndo estdo autorizadas a brincar com o robot.

+ Né&o limpar o robot com um detergente acido ou alcalino forte.

1.3 Ambiente

N3o utilize ou carregue o robd em ambientes de alta temperatura ou alta pressdo, em dreas propensas a incéndios ou
explosdes, ou noutras situagdes perigosas para evitar ferimentos pessoais e danos no robd.
Evite utilizar o rob6 em ambientes himidos ou em superficies com liquidos ou substancias pegajosas para evitar danifi-
car o robd.

+ Né&o utilize o robd em locais onde a utilizagdo de dispositivos sem fios seja expressamente proibida, caso contrario
podera provocar interferéncias noutros dispositivos electrénicos ou causar outros perigos.
N&o elimine o robot ou os seus acessérios como lixo doméstico. Elimine-os sempre de acordo com as leis e regulamen-
tos locais e recicle os componentes sempre que possivel.
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2. Componentes do produto

2.1 Informagoes gerais

0 BellaBot Pro é um robd de entregas para interiores com tecnologia laser Slam e Vslam, um grande ecr3 publicitario e detecdo
visual de tabuleiros. Também proporciona excelentes interac¢des homem-robd, voz alimentada por IA, uma aparéncia
encantadora e interacgdes multimodais. Para se adaptar a diferentes cenarios comerciais, o BellaBot Pro oferece vérios modos,
como o modo de entrega, o modo de deslocagéo, 0 modo de recolha, o modo de aniversario e o modo de orientagdo, entre

outros.

2.2 Lista de embalagem
1robd, 1 manual do utilizador do BellaBot Pro, 1 certificado de qualidade, 1 carregador, 1 saco de autocolantes de

posicionamento

2.3 Aspeto e componentes

2.4 Especificagoes

Caracteristicas do produto Descrigdo

Tensdo de funcionamento 23-29,4VDC

Entrada de alimentagdo 100-240V CA, 50/60 Hz
Saida de alimentacéo 29,4V/8 A

Capacidade da bateria 25,6 Ah

Tempo de carregamento 4,5h

Duragdo da bateria

11 h (sem carga)

Velocidade de cruzeiro

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

Método de navegacdo

Posicionamento visual

Largura minima de deslocacéo 65cm

Altura maxima ultrapassavel 10 mm
Angulo méximo de subida 50

Dimensdes do tabuleiro 410X500 mm
Numero de tabuleiros Quatro

Altura entre tabuleiros

De cima para baixo: 230 /200 /200 /180 mm (regulavel)

Carga do tabuleiro

10 kg/tabuleiro

Material da maquina

ABS/liga de aluminio ao nivel da aviagdo

Peso do robd

55 kg

Dimensdes do robd

570X 550X1290 mm

Especificagdes do ecrd

Ecrd LCD de 10,1 polegadas e ecrd LCD de 18,5 polegadas (ecrd publicitario)

Sistema operativo

Android

Microfone

Kit de matriz circular com 6 microfones

Fonte de alimentagdo do altifalante

2 altifalantes estéreo de 10 W

Ambiente de funcionamento

Temperatura: 0240 °C ; HR: < 85%

Ambiente de armazenamento

Temperatura: -20 °C a 65 °C ; HR: < 85%

o ——
e (4]
- N
I Y
—t®
= ®
0]
— —0 L)
— [} - — — @ A —
—® -
o
I T A
Vista frontal Vista traseira Vista superior
Ecra LCD Laser LiDAR Faixa iluminada

Altitude de funcionamento <2000 m
Requisitos do piso Ambiente interior, piso plano e liso
Classificacdo IP 1P20
Intervalo de bandas de frequéncia Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Sensores de visdo de

profundidade Caixa de bateria

Interruptor de alimentagdo

Sensor de detegdo de

. Rodas motrizes Sensor tatil
tabuleiro

Camara RGB de Kit de matriz circular de 6

Rodas auxiliares

Poténcia maxima de transmissdo

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 16,96 dBm; Wi-Fi 5,2G: 13,07 dBm;
Wi-Fi 5,3G: 12,66 dBm; Wi-Fi 5,6G: 12,73 dBm;
Wi-Fi 5,8G: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm

visualizagdo frontal microfones

Ecra publicitrio Sensor de terminacdo tatil Sensor virado para cima
Tabuleiros Ecra de matriz de pontos Botdo de emergéncia
projecdo de chdo Porta de carregamento Botdo Lightning
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3. Funcionamento

3.1Instrugoes de configuracao

0 BellaBot Pro suporta a criagdo de novos mapas no préprio robd. Depois de ativar o robd pela primeira vez, é possivel criar novos
mapas no robd sem um computador. Antes de criar novos mapas, escolha um local adequado para colocar o marcador; o robd
terd de ser inicializado nesse local. Os utilizadores podem entdo seguir as instru¢des na interface para criar o mapa. Para obter

instrucBes detalhadas, consulte o "Manual de Operagdo do Utilizador do Robd Bella Pro".

3.2 Instrugoes dos botdes

Desligado:

Prima e mantenha premido o interrutor de alimentagéo durante 3 segundos e aparecerd uma mensagem de encerramento.

Clique em "Off" (Desligar); a faixa de luz na parte superior do robd e o visor desligam-se, indicando que o robé foi desligado

com éxito.

Pausar:

Toque no ecrd para fazer uma pausa no funcionamento do robd. Toque novamente para retomar o funcionamento. Também
pode premir o botdo do relampago para colocar o rob6 em pausa.

Paragem de emergéncia:

Em caso de emergéncia, prima o botdo de emergéncia para parar um rob6 em funcionamento. Rode o botdo de emergéncia
no sentido dos ponteiros do relégio e toque no ecrd ou prima o botdo de iluminag&o para retomar o funcionamento.

* Consulte o Guia de Operagdo do BellaBot Pro para obter mais informag¢ées sobre como usar o robé.

7

4. Manutencao e cuidados

Componentes Estado do robo Intervalo de inspe¢do Método de manutenc¢do
Rodas motrizes e .

. Encerramento Semanal Limpar cabelos emaranhados e objectos presos.
rodas auxiliares
Tabuleiros Encerramento Semanal Limpar a superficie com um pano limpo.
Sensor de viso, Utilizar um pano limpo ou um produto de
sensores de visio limpeza de lentes para a limpeza. Em caso
de profundidade e Encerramento Semanal de contaminacgdo inesperada, corrija-a
tecnologia LiDAR a imediatamente para evitar bloquear o sensor e
laser provocar o mau funcionamento do robd.
Corpo do robo Encerramento Mensual Limpar a superficie com um pano limpo.

* Consulte o Guia de Operagéo do BellaBot Pro para obter mais informag6es sobre como manter e cuidar do robé.

5. Servico pos-venda

A Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. fornece um servigo de garantia gratuito durante o periodo de garantia (o periodo

de garantia pode variar consoante o componente). A Pudu cobre os custos do servi¢o pés-venda. Fora do periodo de
garantia ou em qualquer circunstancia ndo coberta pela garantia gratuita, serd cobrada uma taxa a tarifa normal. Para obter
informacBes pormenorizadas sobre a politica de servico pés-venda e os servigos de reparacdo, contacte a linha direta de
servigo pés-venda. Também é possivel consultar a politica no Guia de operagéo do BellaBot Pro.

Correio eletrénico pés-venda de Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informacoes sobre conformidade

6.1 Informacoes sobre eliminagao e reciclagem
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Adiretiva relativa a residuos de equipamentos elétricos e eletrénicos (REEE) visa minimizar o impacto de artigos elétricos
e eletrénicos no ambiente, aumentando a reutilizagdo e reciclagem e reduzindo a quantidade de REEE destinada a
aterros. O simbolo neste produto ou na sua embalagem significa que este artigo deve ser eliminado separadamente de
residuos domésticos comuns no seu fim de vida. A eliminagdo de equipamento eletrénico em centros de reciclagem a fim
de conservar recursos naturais é da responsabilidade do utilizador. Cada pais deve ter os seus centros de recolha para a
reciclagem de equipamento elétrico e eletrénico. Para informagdes sobre zonas com ecopontos, contacte a entidade de
gestdo de residuos de equipamentos elétricos e eletrénicos da sua zona, a cdmara municipal, ou os servicos de recolha de

lixo doméstico.
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Antes de colocar equipamento elétrico e eletrénico (EEE) no fluxo de recolha de residuos ou em instalacdes de recolha de
residuos, o utilizador final de equipamentos que contenham baterias e/ou acumuladores deve remover essas baterias e

acumuladores para eliminagdo separada.
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Prawa autorskie © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.

Zadna osoba fizyczna ani prawna nie moze imitowa¢, kopiowa¢, przepisywac ani ttumaczy¢ tresci niniejszego podrecznika
uzytkownika - w catosci lub w czesci - bez jednoznacznej pisemnej zgody Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ani roz-
powszechnia¢ niniejszego podrecznika uzytkownika w zaden sposéb w celach zarobkowych (ani elektronicznie, ani poprzez
kserowanie, nagrywanie itp. technikami). Specyfikacje produktu i informacje zawarte w niniejszym podreczniku uzytkow-
nika majg charakter informacyjny i mogg ulec zmianie bez uprzedzenia. Jesli nie zaznaczono inaczej, niniejszy podrecznik
uzytkownika jest przeznaczony wytgcznie jako instrukcja uzytkowania i nie mozna go traktowac jako gwarancji jakiegokol-
wiek rodzaju.

1. Instrukcje zwigzane z bezpieczenstwem

1.1 Zasilanie

Certifique-se de que apenas sdo utilizadas baterias recarregaveis e carregadores originais fornecidos pelo fabricante.
N&o utilize carregadores que ndo sejam originais para carregar o robot. Se verificar que o carregador esta danificado,
substitua-o imediatamente.

Quando a bateria desce para 20%, o robd deve ser carregado atempadamente. O funcionamento com uma bateria fraca
durante um longo periodo de tempo pode afetar a vida Util da bateria.

Certifique-se de que a tensdo de alimentacédo corresponde a tensdo indicada no carregador, caso contrario podem ocor-
rer danos no carregador.

Quando utilizar o carregador, certifique-se de que encaixa corretamente o fecho do carregador na porta de carrega-
mento do robd para evitar o sobreaquecimento durante o carregamento, o que pode causar queimaduras ou danos no
equipamento.

1.2 Korzystanie z robota

Aby zapobiec nietypowym ruchom, nie zakrywa¢ gérnej kamery robota podczas pracy. Jezeli kamera jest zakryta, przed
kontynuowaniem zadania nalezy zatrzymac biezace zadanie i przesung¢ robota na odpowiednig $ciezke.

Nie wolno czysci¢ ani konserwowac robota, gdy jest wtgczony i pracuje.

Nie wolno stawiac¢ na robocie piecykéw z otwartym ptomieniem ani zadnych tatwopalnych i wybuchowych przedmiotéw.

Aby unikng¢ strat jedzenia lub obrazer spowodowanych przypadkowa kolizja, nie pobiera¢ ani nie umieszcza¢ naczyn
podczas poruszania sie robota.

Aby zapobiec nietypowym ruchom, nie nalezy poruszac lub transportowac robota podczas pracy.

Nie wolno powierza¢ demontazu lub naprawy robota nieprzeszkolonemu personelowi. W przypadku nieprawidtowego
dziatania w celu uzyskania wsparcia technicznego nalezy w odpowiednim czasie skontaktowac sie z firmg Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd.

Podczas transportu robota nalezy przestrzega¢ maksymalnego ciezaru, jaki dana osoba moze podnies¢ zgodnie z wyma-
ganiami okreslonymi przez lokalne prawa i przepisy. Podczas transportu nalezy trzymac robota w pozycji pionowej. Nigdy
nie wolno podejmowac préby transportu robota, podnoszac go za tace lub pudetko.

Dzieciom nie wolno bawic sie robotem.

Nie wolno czysci¢ robota przy uzyciu silnych srodkéw kwasowych lub zasadowych.

1.3 Srodowisko

Nie wolno uzywa¢ ani nie tadowac robota w miejscach, w ktérych panuje wysoka temperatura/cisnienie atmosferyczne,
ani w miejscach narazonych na niebezpieczerstwo pozaru lub wybuchu czy w innych niebezpiecznych warunkach -
pozwoli to unikng¢ obrazen i uszkodzenia robota.

Nie wolno uzywac robota w warunkach duzej wilgotnosci ani na powierzchniach pokrytych cieczami lub substancjami
mazistymi - pozwoli to unikng¢ uszkodzenia robota.

Nie nalezy korzystac z robota w miejscach, w ktérych uzywanie bezprzewodowych urzadzen jest wyraznie zakazane. W
przeciwnym razie mogg wystgpi¢ zaktdcenia w dziataniu innych urzadzen elektronicznych bgdz innego rodzaju niebez-
pieczenstwa.

Nie nalezy utylizowac robota ani jego akcesoriéw wraz z odpadami z gospodarstw domowych. Robot i jego akcesoria
bezwzglednie wymagajg utylizacji w sposéb okreslony wtasciwymi miejscowo przepisami prawa - w miare mozliwosci
nalezy odda¢ produkt do recyklingu.
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2. Elementy produktu

2.1 Oméwienie

BellaBot Pro to przeznaczony do zastosowarn wewnetrznych robot dostawczy z laserem Slam + Vslam, duzym ekranem
reklamowym i wizualnym wykrywaniem tacek. Zapewnia takze doskonate interakcje cztowiek-robot, gtos Al, piekny wyglad i
interakcje multimodalne. W celu dostosowania do réznych scenariuszy biznesowych BellaBot Pro zapewnia rézne tryby, takie jak

tryb dostawy, tryb jazdy, tryb odbioru, tryb urodzinowy, tryb prowadzenia i inne.

2.2 Kompletacja produktu

Robotx1, Podrecznik uzytkownika BellaBot prox1, Certyfikat jakoscix1, tadowarkax1, Nalepka do pozycjonowaniax1

2.3 Wyglad i czesci sktadowe
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Widok boczny z przodu Widok z tytu Widok z géry
Ekran LCD Uktad lidar Listwa Swietlna

Przetgcznik zasilania Czujniki wizyjne gtebokosci Komora akumulatora

Czujnik wykrywania tacek Kota jezdne Czujnik dotykowy

Kamera RGB widoku z

przodu Kota pomocnicze

Zestaw szes$ciu mikrofonéw

Ekran reklamowy Czujnik dotykowy Czujnik skierowany w gére

Tace Ekran LED punktowy Wytacznik awaryjny

Wskaznik projekcyjny

Gniazdo tadowania
podtogowy

Przycisk uruchamiania
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2.4 Specyfikacje

Napiecie robocze DC 23-29,4V

Moc wejsciowa AC 100-240V, 50/60 Hz
Moc wyjéciowa 29,4V/[8 A

Pojemnos¢ akumulatora 25,6 Ah

Czas tadowania 4,5 godz.

Zywotno$¢ akumulatora

11 godz. (bez obcigzenia)

Predkos¢ jazdy

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

Metoda nawigacji

Pozycjonowanie wizualne

Min. szerokos$¢ przejscia 65 cm

Maks. mozliwa do pokonania wysokos¢ 10 mm

Maks. kgt nachylenia podczas jazdy 5°

Wymiary tacy 410 mm X500 mm

Liczba tac Cztery

Wysokos$¢ pomiedzy tacami 0Od goéry do dotu: 230 /200 /200 /180 mm (regulowana)
Obcigzenie tacy 10 kg/tace

Materiat urzadzenia ABS/stop aluminium klasy lotniczej

Masa robota 55 kg

Wymiary robota

570 mm X550 mmX1290 mm

Specyfikacje ekranu

10,1-calowy ekran LCD i 18,5-calowy ekran LCD (ekran reklamowy)

System operacyjny

Android

Mikrofon

Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami

Moc gtosnika

2 X gtodnik stereo 10 W

Srodowisko pracy

Temperatura: Od 0°C do 40°C ; Wilgotnos$¢ wzgledna: < 85%

Srodowisko przechowywania

Temperatura: Od -20°C do 65°C ; Wilgotnos¢ wzgledna: < 85%

Wysokos$¢ n.p.m. podczas pracy

<2000 m

Wymaég dotyczacy powierzchni

Wewnagtrz pomieszczen, ptaskie i gladkie podtoze

Klasa ochrony IP 1P20
Zakres czestotliwosci Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
5.2G Wi-Fi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5.3G Wi-Fi: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5.6G Wi-Fi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
5.8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Maks. moc transmisji

Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 16,96 dBm; 5.2G Wi-Fi: 13,07 dBm;
5.3G Wi-Fi: 12,66 dBm; 5.6G Wi-Fi: 12,73 dBm;
5.8G Wi-Fi: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,69 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1: 23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1: 23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Spos6b uzycia

3.1 Instrukcje mapowania

BellaBot Pro wspiera tworzenie nowych map w samym robocie. Po pierwszym uruchomieniu robota mozna tworzy¢ nowe
mapy w robocie bez uzycia komputera. Przed rozpoczeciem tworzenia nowych map nalezy wybra¢ odpowiednie miejsce
ustawienia markera, a robot zostanie zainicjowany w tym miejscu. Nastepnie nalezy postepowac zgodnie z Podrecznikiem

obstugi urzadzenia BellaBot Pro, aby utworzy¢ mapy.

3.2 Instrukcje dotyczace przyciskéw
Wiaczanie zasilania:
Przemiesci¢ robota do lokalizacji uruchamiania, a nastepnie wcisng¢ przetgcznik zasilania i przytrzymac go przez 1 sekunde.

Dolny pasek swietlny zaswieci sig, co sygnalizuje, ze robot jest podtgczony do zasilania.

4 N\

AN J

Wytaczanie zasilania:

Wecisnac przetacznik zasilania i przytrzymac go przez 3 sekundy, po czym wyswietli sie monit o wytgczenie. Klikng¢ przycisk
.Wytacz zasilanie”, a listwa $wietlna na goérze robota i ekran zgasna, co oznacza, ze robot zostat pomysinie wytaczony.
Pauza:

Dotknij ekranu, aby wstrzymac¢ prace robota. Dotknij ekran ponownie, aby wznowi¢ prace. Aby zatrzymac robota, mozna
takze wcisng¢ przycisk uruchamiania.

Zatrzymanie awaryjne:

W razie wystgpienia sytuacji awaryjnej nacisng¢ wytgcznik awaryjny w celu zatrzymania pracy robota. Obréci¢ wytgcznik
awaryjny zgodnie z ruchem wskazéwek zegara, nacisng¢ ekran lub wcisngé przycisk uruchamiania, aby wznowic¢ prace.

* Dodatkowe informacje dotyczgce tego, jak korzystac z robota, mozna znaleZ¢ w podreczniku obstugi urzgdzenia BellaBot

Pro.

4. Konserwacja i pielegnacja

Czesci Stan robota Czestotliwos¢ przeglagdu  Sposéb konserwacji
Kota jezdne i kota . Usun splatane wiosy i inne zablokowane
) Wytacz zasilanie Co tydzien .
pomocnicze przedmioty
Tace Wytacz zasilanie Co tydzien Wytrzyj powierzchnie czystg Sciereczka.

Do czyszczenia nalezy uzywac czystej
Czujnik wizyjny, Sciereczki lub $rodka do czyszczenia optyki. W
czujniki wizyjne przypadku nieoczekiwanego zanieczyszczenia

L Wytacz zasilanie Co tydzien
gtebokosci oraz uktad nalezy natychmiast je usung¢, aby uniknac
Lidar zablokowania czujnika i zapobiec nieprawidtowej

pracy robota.

Korpus robota Wylacz zasilanie Co miesigc Wytrzyj powierzchnie czystg Sciereczka.

* Dodatkowe informacje dotyczace tego, jak przeprowadzac konserwacje robota i go serwisowac, mozna znalez¢ w

Podreczniku obstugi urzadzenia BellaBot Pro.
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5. Serwis posprzedazowy

W okresie gwarancyjnym firma Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. zapewnia bezptatny serwis gwarancyjny (moze réznic
sie zaleznie od poszczegdinych komponentéw). Optaty naliczone w ramach serwisu posprzedaznego pokrywa firma Pudu.
Poza okresem gwarancyjnym lub w przypadkach, w ktérych nie przystuguje bezptatna gwarancja, zostanie pobrana optata
wedle cennika standardowego. Szczegdtowe informacje dotyczgce regulaminu serwisu posprzedaznego i napraw mozna
uzyska¢, dzwonigc pod numer infolinii serwisu posprzedaznego. Polityke mozna takze znalez¢ w Podreczniku obstugi
urzadzenia BellaBot Pro.

E-mail serwisu posprzedaznego Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informacje dotyczace zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

hi¢

|

Celem dyrektywy w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) jest zminimalizowanie wptywu sprzetu
elektronicznego i elektrycznego na $rodowisko poprzez zwiekszenie stopnia ponownego wykorzystywania i recyklingu

oraz ograniczenie ilosci zuzytego sprzetu na wysypiskach. Symbol umieszczony na tym produkcie lub jego opakowaniu
wskazuje, iz ten produkt nalezy po uptywie okresu zywotnosci zutylizowac¢ osobno w stosunku do standardowych odpadéw
domowych. Nalezy pamietac, iz utylizacja sprzetu elektronicznego w centrach recyklingu jest obowigzkiem uzytkownika

- pomaga bowiem chroni¢ zasoby naturalne. Punkty zbiérki sprzetu elektronicznego i elektrycznego w celu poddania go
recyklingowi powinny sie znajdowac w kazdym kraju. Informacje na temat punktéw zbiérki odpadéw mozna uzyskac¢ w
odpowiednich urzedach odpowiedzialnych za zarzadzanie odpadami elektrycznymi i elektronicznymi, lokalnych urzedach

miejskich oraz w firmach zajmujacych sie utylizacjg odpadéw domowych.

):4

Przed umieszczeniem sprzetu elektrycznego i elektronicznego (EEE) w strumieniu odpadéw lub w punkcie zbiérki odpadéw

uzytkownik koricowy sprzetu zawierajacego baterie i/lub akumulatory musi je usunac i oddac w innym punkcie.
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Geen enkele organisatie of individu mag de inhoud van deze gebruiksaanwijzing geheel of gedeeltelijk imiteren, kopiéren,
overschrijven of vertalen, zonder de uitdrukkelijke schriftelijke toestemming van Shenzhen Pudu Technology Co. Ltd., of
deze gebruiksaanwijzing op enigerlei wijze verspreiden met een winstoogmerk (elektronisch of via fotokopieén, opnames,
enz.). De productspecificaties en informatie in deze gebruiksaanwijzing dienen uitsluitend ter referentie en kunnen zonder
verdere voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd. Tenzij anders vermeld, is deze gebruiksaanwijzing uitsluitend
bedoeld als richtlijn voor gebruik, en mag geen enkele verklaring worden beschouwd als een garantie van welke aard dan

ook.

1. Veiligheidsinstructies

1.1 Voeding

Gebruik altijd de originele oplaadbare accu en oplader. Laad uw robot niet op met niet-originele oplader. Als de oplader
beschadigd is, vervang deze dan onmiddellijk.

Voordat het accuvermogen tot onder de 20% daalt, moet de robot worden opgeladen. De levensduur van de accu kan
afnemen wanneer de robot langdurig wordt gebruikt met een bijna lege accu.

Zorg ervoor dat de netspanning overeenkomt met de spanning die wordt aangegeven op de oplader, anders kan de
oplader beschadigd raken.

Zorg er bij gebruik van de oplader voor dat de bevestiging van de oplaadinterface volledig is ingestoken om oververhit-
ting tijdens opladen te voorkomen, dit kan namelijk leiden tot brandwonden of schade aan de apparatuur.

1.2 Gebruik van de robot

+ Dek de bovenste camera van de robot niet af als deze in bedrijf is om te voorkomen dat de bewegingen van de robot
worden verstoord. Als de camera afgedekt is, pauzeert u de huidige taak en verplaatst u de robot naar de juiste route
voordat de taak wordt hervat.

Reinig een robot niet en pleeg er geen onderhoud aan als de robot is ingeschakeld en aan het werk is.

Plaats geen kookplaten met open vuur of ontvlambare en explosieve substanties op de robot.

Neem geen borden van het blad en plaats geen borden op het blad wanneer de robot in beweging is, om morsen van
voedsel en letsel door onbedoelde botsingen te voorkomen.

Verplaats en vervoer de robot niet als deze aan het werk is om te voorkomen dat de bewegingen van de robot worden
verstoord.

De robot mag niet worden gedemonteerd of gerepareerd door onbevoegd personeel. Neem in geval van een storing
tijdig contact op met Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. voor technische ondersteuning.

Houd u aan de lokale wet- en regelgeving met betrekking tot het maximale gewicht dat een persoon mag tillen tijdens
het vervoeren van de robot. Houd de robot rechtop tijdens vervoer. Probeer de robot nooit te vervoeren door hem op te
tillen aan de dienbladen of de bak.

Laat kinderen niet met de robot spelen.
Maak de robot niet schoon met sterk zuur of een alkalisch reinigingsmiddel

1.3 Milieu

Gebruik de robot niet en laad hem niet op in een omgeving met een hoge temperatuur/luchtdruk, brand- of explosie-
gevaar, of andere gevaarlijke omgevingen om letsel en schade aan de robot te voorkomen.

Gebruik de robot niet in een vochtige omgeving of op oppervlakken die nat of kleverig zijn om schade aan de robot te
voorkomen.

Gebruik de robot niet op plaatsen waar het gebruik van draadloze apparatuur expliciet is verboden. Dit kan namelijk
leiden tot interferentie met andere elektronische apparaten of het kan andere gevaren veroorzaken.

Gooi de robot en de accessoires niet weg als huishoudelijk afval. Voer de robot en accessoires altijd af volgens de lokale
wetten en voorschriften, en recycle waar mogelijk.
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2. Productonderdelen

2.1 Overzicht

De BellaBot Pro is een bezorgrobot voor binnenshuis met Slam + Vslam laser, een groot reclamescherm en visuele detectie van
dienbladen.

De BellaBot Pro heeft ook een uitstekende mens-robot-interactie, een Al-stem, een prachtig uiterlijk en multimodale interactie.
Om zich aan verschillende bedrijfsscenario's aan te passen, biedt de BellaBot Pro een verscheidenheid aan modi, zoals een

bezorgmodus, cruise-modus, afruimmodus, verjaardagsmodus, begeleidingsmodus en meer.

2.2 Paklijst

1x Robot, 1x BellaBot Pro Gebruikershandleiding,1x Kwaliteitscertificaa,1x Oplader, 1x Positioneringssticke

2.3 Uiterlijk en onderdelen

2.4 Specificaties

Productkenmerken

‘ Beschrijving

Bedrijfsspanning 23V ~29,4VDC
Ingangsvermogen 100-240 V AC, 50/60 Hz
Uitgangsvermogen 29,4V/[8 A
Accucapaciteit 25,6 Ah

Oplaadtijd 4,5u

Levensduur accu

11 u (onbelast)

Kruissnelheid

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

Navigatiemethode

Visuele positionering

Min. doorgangsbreedte 65 cm

Max. overrijdbare hoogte 10 mm

Max. klimhoek 5°

Afmetingen dienblad 410 mm X500 mm

Aantal dienbladen Vier

Afstand tussen dienbladen Van boven tot onder: 230 /200 /200 /180 mm (verstelbaar)
Belasting dienblad 10 kg/blad

Materiaal van de robot ABS-/aluminiumlegering van luchtvaartkwaliteit

Gewicht robot 55 kg

Afmetingen robot

570 mm X550 mmX1290 mm

Schermspecificaties

10,1" lcd-scherm en 18,5” lcd-scherm (reclamescherm)

Besturingssysteem

Android

Microfoon

Circulaire array-kit met 6 microfoons

Luidsprekervermogen

2X10W-stereoluidsprekers

Werkomgeving

Temperatuur: 0 °C tot 40 °C ; RV: < 85%

Opslag Temperatuur: -20 °C tot 65 °C ; RV: < 85%
Bedrijfshoogte <2000 m
Vereist vloeroppervlak Binnenshuis, vlakke en effen ondergrond
IP-waarde 1P20
Frequentiebandbereik Wi-Fi 2,4G-wifi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
5,2G-wifi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5,3G-wifi: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5,6G-wifi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
5,8G-wifi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. zendvermogen

Wi-Fi 2,4G-wifi: 16,96 dBm; 5,2G-wifi: 13,07 dBm;
5,3G-wifi: 12,66 dBm; 5,6G-wifi: 12,73 dBm;
5,8G-wifi: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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Vooraanzicht Achteraanzicht Bovenaanzicht
Lcd-scherm Lidar Lichtstrip
Aan/uit-schakelaar Dieptesensoren Accubak
Dienbladdetectiesensor Aandrijfwielen Aanraaksensor
Naar voren gerichte RGB- . Circulaire array-set met 6
Hulpwielen :
camera microfoons
Reclamescherm Aanraakgevoelige sensor Naar boven gerichte sensor
Dienbladen Puntmatrixscherm Noodstopschakelaar
projectie licht op de vioer Laadpoort Bliksem-knop
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3. Gebruik

3.1 Mappinginstructies

Er kunnen nieuwe kaarten op de BellaBot Pro zelf worden aangemaakt. Nadat u de robot voor de eerste keer hebt
ingeschakeld, kunt u zonder computer nieuwe kaarten op de robot aanmaken. Voordat u nieuwe kaarten aanmaakt, kiest
u een geschikte locatie om de markering te plaatsen. De robot moet op deze locatie worden geinitialiseerd. Hierna volgt u

de BellaBot Pro-bedieningshandleiding om kaarten aan te maken.

3.2 Instructies voor knoppen

Inschakelen:
Breng de robot naar de opstartlocatie en houd de aan/uit-schakelaar 1 seconde ingedrukt. De onderste lichtstrook gaat

branden, wat betekent dat de robot is ingeschakeld.

Uitschakelen:

Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt, waarna er een afsluitprompt verschijnt. Klik op "Uitgeschakeld" en de
lichtstrip aan de bovenkant van de robot en het scherm gaan uit, wat betekent dat de robot met succes is uitgeschakeld.
Pauzeren:

Tik op het scherm om een robot in werking te laten pauzeren. Tik opnieuw om de werking te hervatten. U kunt ook op de
bliksem-knop drukken om de robot te pauzeren.

Noodstop:

In een noodgeval drukt u op de noodstopschakelaar om een robot in werking te stoppen. Draai de noodstopschakelaar
rechtsom, tik op het scherm of druk op de bliksem-knop om de werking te hervatten.

* Raadpleeg de bedieningshandleiding van de BellaBot Pro voor meer informatie over het gebruik van de robot.

4. Onderhoud en verzorging

Onderdelen Robotstatus Keuringsinterval Onderhoudsmethode

Aandrijfwielen en . B Verwijder vastzittende haren en andere materialen
X Uitschakelen Wekelijks

hulpwielen die aan de wielen kleven.

Dienbladen Uitschakelen Wekelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.

Gebruik voor het schoonmaken een schone

doek of lensreiniger. Pak onverwachte

Zichtsensor, optische L . N
verontreinigingen onmiddellijk aan om

dieptesensoren en Uitschakelen Wekelijks
X blokkering van de sensor te voorkomen,
LiDAR
waardoor de robot niet meer naar behoren kan
werken.
Behuizing robot Uitschakelen Maandelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.

* Raadpleeg de bedieningshandleiding van de BellaBot Pro voor meer informatie over het onderhoud en de verzorging

van de robot.
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5. Aftersales-service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. biedt een gratis garantie binnen de geldige garantieperiode (de garantieperiode kan
verschillen voor verschillende onderdelen). De kosten die worden gemaakt voor de aftersales-service zijn voor rekening
van Pudu. Na de garantieperiode of bij omstandigheden die niet worden gedekt door de gratis garantie, worden kosten
in rekening gebracht volgens het normale tarief. Neem contact op met de aftersales-hotline voor meer informatie over
het beleid van de aftersales-service en reparatieservices. Het beleid is ook te vinden in de bedieningshandleiding van de
BellaBot Pro.

E-mailadres voor aftersales-services van Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informatie over conformiteit

6.1 Informatie over afvoer en recycling

)74
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De Richtlijn betreffende afgedankte elektrische en elektronische apparatuur (AEEA) streeft ernaar de impact van elektrische
en elektronische goederen op het milieu te minimaliseren door hergebruik en recycling te verhogen en de hoeveelheid
AEEA die op de vuilstort belandt, terug te brengen. Het symbool op dit product of zijn verpakking geeft aan dat dit product
aan het einde van zijn levensduur afzonderlijk van gewoon huishoudafval moet worden afgevoerd. Let op: het is uw
verantwoordelijkheid om elektronische apparatuur af te voeren bij een inleverpunt om grondstoffen te besparen. Elk land
heeft eigen inzamelingspunten voor de recycling van elektrische en elektronische apparatuur. Neem contact op met de
relevante instelling voor afvalbeheer van elektrische en elektronische apparatuur, de gemeente of de vuilophaalservice

voor informatie over inzamelingspunten.

)4

Voordat u elektrische en elektronische apparatuur naar de afvalinzameling brengt, dient de eindgebruiker van apparatuur

die een accu en/of accumulator bevat deze te verwijderen voor gescheiden inzameling.
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Zadna organizace ani jednotlivec nesmi napodobovat, kopirovat, prepisovat nebo prekladat obsah této uZivatelské prirucky,
castecné nebo v celém rozsahu, bez vyslovného pisemného souhlasu spole¢nosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ani
tento navod k obsluze jakymkoli zplisobem distribuovat za G¢elem zisku (elektronicky nebo fotokopirovanim, nahravanim

atd.). Specifikace produktu a informace uvedené v této uZivatelské pfirucce slouzi pouze pro referenci a mohou byt bez

dalsiho upozornéni zménény. Pokud neni uvedeno jinak, tato uZivatelska prirucka je zamyslena pouze jako pokyny k pouziti

a Zadné tvrzeni v ni uvedené se nesmi povazovat za zaruku jakéhokoli druhu.

1. Bezpecnostni pokyny

1.1 Spotreba energie

Vzdy pouZzivejte originalni dobijeci baterie a nabijecky. Robota nenabijejte pomoci neoriginélnich nabijecek. Pokud doslo
k poSkozeni nabijecky, okam?zité ji vyménte.

Pokud Uroven nabiti baterie klesne na 20 %, je tfeba robota vcas nabit. Pokud se robot pouZiva po dlouhou dobu s nizkou
Grovni nabiti baterie, mGze dojit ke zkracenf jeji Zivotnosti.

Ujistéte se, Ze napajeci napéti odpovida napéti uvedenému na nabijecce. V opacném pripadé by mohlo dojit k poSkozeni
nabijecky.

PFi pouZivani nabijecky se ujistéte, Ze je upeviiovaci prvek nabijeciho rozhrani zcela zasunut, aby béhem nabijeni nedoslo
k pFehrati, které by mohlo zpUsobit popaleniny nebo poskozeni zafizeni.

1.2 PouZiti robota

Bé&hem prace robota nezakryvejte jeho horni kameru, abyste zabranili jejimu abnormainimu pohybu. Pokud je kamera
zakrytd, pozastavte aktudlni Ukol a pfed pokracovanim v Ukolu pFesurite robota na spravnou trasu.

Robota necistéte ani neprovadéijte jeho udrzbu, pokud je zapnuty a pracuje.

Na robota nepokladejte sporak s otevienym ohném ani Zddné hoflavé nebo vybusné predméty.

Nepokladejte ani neodebirejte pokrmy, kdyz je robot v pohybu. Zabranite tak ztratdam pokrmd a zranéni osob v disledku
neumysliné kolize.

Bé&hem prace robota nepresouvejte ani neprepravujte robota, abyste zabranili jeho abnormalnimu pohybu.

Robot nesmi byt rozebiran ani opravovan nevyskolenym personalem. V pfipadé poruchy kontaktujte spole¢nost Shen-
zhen Pudu Technology Co., Ltd., a pozadejte o technickou podporu.

PFi prepravé robota dodrZujte maximalni hmotnost, kterou smi osoba zvedat podle mistnich zakont a predpisd. BEhem
prepravy udrZujte robota ve svislé poloze. Nikdy se nepokousejte pfepravovat jej zvednutim za tac nebo skfin.

Déti si nesméji s robotem hréat.
Necistéte robota silné kyselym nebo alkalickym ¢isticim prostfedkem.

1.3 Zivotni prostredi

+ NepouZivejte ani nenabijejte robota v prosttedi s vysokou teplotou/tlakem, v oblastech s nebezpecim pozaru nebo vybu-
chu nebo v jinych nebezpecnych situacich, abyste zabranili zranéni osob a poskozeni robota.

» NepouZivejte robota ve vihkém prostfedi ani na povrsich, kde je tekutina nebo lepkava hmota, aby nedoslo k jeho
poskozeni.

+ NepouZivejte robota na mistech, kde je pouzivani bezdratovych zafizeni vyslovné zakazano, jinak mize zpusobit ruseni
jinych elektronickych zafizeni nebo zplisobovat jind nebezpedi.

+ Robota ani jeho prislusenstvi nelikvidujte jako domovni odpad. Vzdy likvidujte robota a jeho pfisluSenstvi podle mistnich
zakonU a predpist a zrecyklujte ho, pokud je to mozné.
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2. Soucasti produktu

2.1 Pfehled

BellaBot Pro je robot urceny pro vnitini prostory k rozvozu jidla s laserem Slam + Vslam, velkou reklamni obrazovkou a vizualni
detekci tacu. Poskytuje také vynikajici interakce mezi clovékem a robotem a ma hlas s umélou inteligenci, krdsny vzhled a
multimodalni interakce. Aby se BellaBot Pro pfizptsobil riiznym obchodnim scénafim, nabizi riizné rezimy, jako je rezim rozvozu,

rezim projizdéni, rezim shirani, narozeninovy rezim, rezim privodce a dal3i.

2.2 Obsah baleni

Robot x 1, uZivatelska prirucka BellaBot pro x 1, osvédceni jakosti x 1, nabijecka x 1, polohovaci nalepka x 1

2.3 Vzhled a soucasti

. o ®
®
) @

S - A

Pohled zepredu

Pohled zezadu Pohled shora

LCD obrazovka Lidar Svételny prouzek

Vypinac VizudIni snimac hloubky Pfihradka na baterii

Snimac detekce tacu Aandrijfwielen Dotykovy snimac

Sada kruhového pole se

Predni RGB kamera NS
Sesti mikrofony

Pomocna kola

Reklamni obrazovka Koncovy dotykovy snimac Snimac sméfujici nahoru

Obrazovka s bodovou

Tacy matici

Nouzovy spina¢

Podlahové projektorové

svétlo Nabijeci port Tlacitko osvétleni
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2.4 Technické udaje

Vlastnosti produktu

Provozni napéti

‘ Popis
23-29,4 V stejnosm.

Prikon

100-240 V st¥., 50/60 Hz

Vystupni vykon 29,4V/[8 A
Kapacita baterie 25,6 Ah
Cas nabijeni 45h

Vydrz baterie

11 h (nezatiZzeno)

Rychlost projizdéni

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

Metoda navigace

Vizualni polohovani

Min. Sitka pojezdu 65 cm

Maximalni zdolatelna vyska 10 mm

Max. Uhel stoupani 5°

Rozméry tacu 410 mm X500 mm

Pocet tact CtyfFi

Vyska mezi tacy Shora dol(: 230 /200 /200 /180 mm (nastavitelné)
Zatizeni tacu 10 kg/tac

Material stroje ABS / letecka hlinikova slitina

Hmotnost robota 55 kg

Rozmeéry robota

570 mm X550 mmX1290 mm

Specifikace displeje

10,1palcovy LCD displej a 18,5palcovy LCD displej (reklamni obrazovka)

Operacni systém

Android

Mikrofon

Kruhova sada se Sesti mikrofony

Vykon reproduktoru

Stereofonni reproduktory 2X10 W

Provozni prostredi

Teplota: 0 °C az 40 °C; Relativni vlhkost: < 85 %

Prostredi skladovani

Teplota: -20 °C az 65 °C; Relativni vihkost: < 85 %

Provozni nadmorska vyska <2000 m
PoZadavky na povrch Vnitini prostredi, rovny a hladky povrch
Klasifikace IP 1P20
Pasmo frekvencniho rozsahu Wi-Fi 2,4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
5,2G Wi-Fi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5,3G Wi-Fi: 5260-5320MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5,6G Wi-Fi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz
5,8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8

4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. vysilaci vykon

Wi-Fi 2,4G Wi-Fi: 16,96 dBm; 5,2G Wi-Fi: 13,07 dBm;
5,3G Wi-Fi: 12,66 dBm; 5,6G Wi-Fi: 12,73 dBm;
5,8G Wi-Fi: 12,93 dBm

Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm

3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm

4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Zpusob pouZivan

3.1 Pokyny k mapovani

BellaBot Pro umoZiiuje vytvareni novych map pfimo na samotném robotu. Po prvnim zapnuti robota mdZete na robotu
vytvaret nové mapy bez pouZiti pocitace. Pfed vytvorenim novych map vyberte vhodné misto pro umisténi znacky a robot

bude muset byt na tomto misté inicializovan. Potom podle Navodu k obsluze BellaBot Pro vytvofte mapy.

3.2 Instrukce k tlagitkdim
Zapnuti:
PFesurite robota na misto spusténi a podrzte vypinac na jednu sekundu. Spodni svételny prouzek se rozsviti, coz znamena,

Ze je robot zapnuty.

Vypnuti:

Na tfi sekundy podrZte vypinac a objevi se vyzva k vypnuti. Kliknéte na ,Vypnuto” a svételny prouzek na horni strané robota
a obrazovka zhasnou, coZ znamen4, Ze byl robot Uspésné vypnut.

Pozastaveni:

Klepnutim na obrazovku mizZete pracujiciho robota pozastavit. Dalsim klepnutim obnovite provoz. Robota muiZete také
pozastavit stisknutim tlacitka osvétleni.

Nouzové zastaveni:

V pfipadé naléhavé situace stisknéte nouzovy spinac, abyste robota zastavili. Pro obnoveni provozu otocte nouzovym
spinacem ve sméru hodinovych rucicek, klepnéte na obrazovku nebo stisknéte tlacitko blesku.

* Dal$i informace o pouZivani robota naleznete v ndvodu k obsluze BellaBot Pro.

4. Udrzba a péce

Stav robota rolni interval Metoda udrzby
Hnaci kola a Qdstrarite zachycené vlasy a dalsi zaseknuté
) Vypnuti Kazdy tyden
pomocné kola predméty
Tacy Vypnuti Kazdy tyden Otrete povrch ¢istym hadrikem.
K ¢isténi pouzivejte mékké hadriky nebo
VizualIni snimac, Cistici prostfedek na objektivy. V pripadé
vizualni snimac Vypnuti Kazdy tyden neocekavaného znecisténi ihned odstrarnte

hloubky a lidar necistoty, aby nedoslo k zablokovani snimace a

chybné funkci robota.

Télo robota Vypnuti Kazdy mésic Otrete povrch ¢istym hadfikem.

* Dalsi informace o (drZbé a péci o robota naleznete v ndvodu k obsluze BellaBot Pro.
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5. Poprodejni servis

Spole&nost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., poskytuje bezplatny zaruéni servis v ramci platné zarué¢ni doby (zaruéni
doba se miiZe u rdznych soudasti li3it). Poplatky za poprodejni servis hradi spole¢nost Pudu. Po uplynuti zaru¢ni doby
nebo v pfipadech, na které se nevztahuje bezplatna zaruka, bude Gctovan urcity poplatek podle obvyklé ceny. Podrobné
informace o poprodejnim servisu a opravach ziskate na poprodejni infolince. Zasady naleznete také v ndvodu k obsluze
BellaBot Pro.

Poprodejni e-mail Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informace o souladu s predpisy

6.1 Informace o likvidaci a recyklaci

)¢

L]

Cilem smérnice o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (OEEZ) je minimalizovat dopad elektrického a
elektronického zboZi na Zivotni prostiedi tim, Ze se zvysi jeho opétovné pouZiti a recyklace a snizi se mnoZzstvi OEEZ ukladanych
na skladky. Symbol na tomto vyrobku nebo jeho obalu znamen4, Ze tento vyrobek musi byt po skonceni Zivotnosti likvidovan
oddélené od bézného domovniho odpadu. Uvédomte si, Ze je vasi povinnosti likvidovat elektronicka zarizeni v recyklacnich
centrech, abyste Setfili pfirodni zdroje. Kazda zemé ma sva sbérna strediska pro recyklaci elektrickych a elektronickych zafizeni.
Informace o oblasti, kde miiZete vyrobek odevzdat k recyklaci, ziskate na pislusném Gradé pro nakladani s elektrickymi a

elektronickymi zafizenimi, na mistnim méstském Gradé nebo ve sluzbé pro likvidaci domovniho odpadu.

):4

Pred odevzdanim elektrickych a elektronickych zafizeni (EEZ) do sbéru nebo do zafizeni pro sbér odpad( musi kone¢ny uZivatel

zarizeni obsahujiciho baterie nebo akumulatory tyto baterie a akumulatory odebrat k oddélenému sbéru.
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