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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. All rights reserved.

This document may not be copied, reproduced, transcribed or translated, in part or in whole, by any persons or
organizations, or be transmitted in any form or by any means (electronic, photocopy, recording, etc.) for any commercial
purposes without the prior written permission of Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. The product specifications and
information mentioned herein are for reference only and are subject to change without prior notice. Unless otherwise

specified, the manual is intended as a guide only and all the statements are provided without warranty of any kind.

1. Safety instructions

1.1 Power usage

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.

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.

01

2. Product components
2.1 Packing list

Robot X 1, KettyBot User Manual X 1, Quality Certificate X 1, Charger X 1, Power Key X 1, Wall Markers X 1, Ceiling Markers X 1.

2.2 Overview

KettyBot is a delivery and reception robot with a large advertising screen that supports SLAM positioning and navigation
solutions integrating both visual and laser positioning. Its superior trafficability of only 55 cm allows it to move around
effortlessly in complex and crowded environments. As a versatile all-rounder for marketing, customer attraction &
acquisition, greeting & escorting, food delivery, voice interaction, and more, KettyBot is suitable for use in restaurants,
hotels, supermarkets, and many other business scenarios.

2.3 Appearance & components
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Front side view Back view Top view

@ LCDscreen Drive wheels Charging electrode plate

@ Advertising screen Auxiliary wheels

© Lidar

© Audio equipment

Emergency stop switch
SIM card slot cover Vision sensor

Trays 6-mic circular array kit

6066606

© Front positioning camera Dish-return box Power switch
@ Depth vision sensors

@ Key switch

Charging jack

6B H6 00

Light strip
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2.4 Specifications
Feature Description
Operating voltage DC25.6V
Power input AC 100-240V, 50/60 Hz
Power output 29.4V/8A
Battery capacity 20 Ah
Charging time 4h
Charging mode Manual and auto charging
Battery life >8h

Cruise speed

0.5-1.2 m/s (adjustable)

Navigation Laser and visual integrated SLAM positioning
Min. travel width 55cm

Max. surmountable height 5mm

Max. climbing angle 5°

Tray dimensions

352 mm x 340 mm

No. of trays Two trays and one dish-return box

Height between trays From top to bottom: 248 mm/253 mm/223 mm
Tray load 10 kg/layer

Machine material ABS/aviation grade aluminum alloy

Robot weight 38kg

Robot dimensions 435 mm x 450 mm x 1120 mm

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

2 x 10 W stereo speakers

Service life

5years

Working environment

Temperature: 0 °C to 40 °C ; RH: < 85%

Storage environment

Temperature: -40 °C to 65 °C ; RH: < 85%

Working altitude

<2000 m

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

5.2-5.6G Wi-Fi: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz, 5190-5310 MHz,
5510-5670 MHz, 5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz

5.8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

Bluetooth | 2402-2480 MHz

3G B1/B8

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Max. transmit power

Description

Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 17.48 dBm; 5.2-5.6G Wi-Fi: 13.35 dBm); 5.8G Wi-Fi: 13.85 dBm
Bluetooth BLE: 5.96 dBm; BR/EDR: 8.49 dBm

3G B1:23.56 dBm; B8: 23.43 dBm

4G B1:23.49 dBm; B3: 23.96 dBm; B7: 24.33 dBm; B8: 23.45 dBm;

B20: 23.36 dBm; B28: 23.81 dBm; B34: 23.32 dBm; B38: 24.76 dBm;
B40:23.25 dBm

3. How to use

3.1 Mapping instructions

KettyBot supports creating new maps on the robot itself. When the robot is first started, you can create new maps directly on

the robot without using any mapping tools.

Before creating a map, please contact our technical support for an activation code, and pick a location to apply a wall or

ceiling marker and use it as the startup location. You can then create the map as instructed on the screen. Please refer to

KettyBot Operation Guide for details.

[ Note: (i)

A wall marker and a ceiling marker cannot be used at the same time. Please choose either one of them.

« If you are using a ceiling marker, do not apply it to a highly reflective ceiling.
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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.

[ caution: A

[ Besureto turn the key switch to "ON" before powering on the robot.

If you are using a wall marker, the startup location If you are using a ceiling marker, the startup

is shown as follows: location is shown as follows:

W-GTwz'T
A T R

Power-off:

Press and hold the power switch for 3 seconds, the Power Off option will appear on the screen. Tap the Power Off,
and the bottom light strip and screen will go off, indicating that the robot is powered off.

Pause:

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

Emergency stop:

In case of an emergency, press the emergency stop switch to stop a working robot. Rotate the emergency stop switch
clockwise, and resume the operation according to the screen tips.

* Refer to KettyBot Operation Guide for more information on how to use the robot.
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4, Maintenance and care

Robot Status Inspection Interval Maintenance Method

Trays, driving wheels, and Power-off Weekly Wipe the surface with a clean cloth.

auxiliary wheels

Vision sensor, front Power-off Weekly Use a clean cloth or lens cleanser for

positioning camera, depth the cleaning. In case of unexpected

vision sensors, and Lidar contamination, address it immediately
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 KettyBot 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 KettyBot Operation Guide.

Pudu after-sales email: techservice@pudutech.com.

6. Compliance information

6.1 Disposal and recycling information

A

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.
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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:

e 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:

e 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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Kein Teil dieser Publikation darf ohne vorherige schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.
analog oder digital vervielfaltigt, transkribiert, libersetzt oder zum Zwecke der Gewinnerzielung libertragen werden.
Technische Daten und Angaben in dieser Unterlage dienen nur zu Informationszwecken und kénnen ohne vorherige
Mitteilung gedndert werden. Falls nicht anders angegeben, dient dieses Dokument nur als Benutzerhandbuch und

berechtigt nicht zur Inanspruchnahme von Garantien.

1. Sicherheitsanweisungen

1.1 Spannungsquellen

e Es sollte kein Fremdzubehdr verwendet werden. Tauschen Sie das Ladegerét bei Beschadigung sofort aus.

o Wenn der Akku auf 20 % sinkt, sollte der Roboter rechtzeitig aufgeladen werden. Langerer Betrieb mit einem
schwachen Akku kann dessen Laufzeit beeintrachtigen.

¢ Achten Sie darauf, dass die Spannung den Angaben auf dem Ladegerat entspricht, da dieses sonst beschadigt werden
kann.

* Wenn Sie das Ladegerat benutzen, muss der Verschluss der Ladeschnittstelle vollstéandig greifen, damit sich beim
Laden keine Uberhitzung bildet, die zu Verbrennungen oder Gerateschiden fiihren kann.

1.2 Betrieb

¢ Verdecken Sie die obere Kamera des Roboters wahrend des Betriebs nicht, damit er sich nicht unkontrolliert bewegt.
Falls die Kamera abgedeckt ist, unterbrechen Sie seine Aufgabe und setzen Sie den Roboter auf den richtigen Kurs,

bevor Sie ihn weitermachen lassen.

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

Es diirfen keine Vorrichtungen mit offener Flamme oder brennbare und explosive Gegenstédnde auf dem Roboter

abgestellt werden.

Nehmen Sie keine Gerichte heraus und stellen Sie keine hinein, wahrend der Roboter fahrt, sonst konnen Lebensmittel

verschiittet werden oder Verletzungen durch versehentliche Kollisionen entstehen.

Den Roboter nicht ziehen oder wegtragen, wahrend er arbeitet. Unerwiinschtes Verhalten kann die Folge sein.

Der Roboter sollte nicht von ungeschultem Personal zerlegt oder repariert werden. Im Falle einer Fehlfunktion wenden

Sie sich rechtzeitig an Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. um technische Hilfe.

Beachten Sie das Hochstgewicht, das eine Person vorschriftsgemaf anheben darf, wenn Sie den Roboter
transportieren. Halten Sie den Roboter wéhrend des Transports aufrecht. Versuchen Sie niemals, ihn an Ablage oder

Rahmen anzuheben.

1.3 Umgebung

« Betreiben oder laden Sie den Roboter nicht in einer Umgebung mit hohen Temperaturen oder Driicken, in Bereichen
mit Feuer- oder Explosionsgefahr oder in anderen gefahrlichen Umgebungen, sonst kdnnen Verletzungen 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 Schdden am Roboter verursachen kdnnen.

« 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 Zubehdr nicht tiber den Hausmiill. Entsorgen Sie Roboter und Zubehor

vorschriftsgemaR. Fiihren Sie ihn moglichst dem Recycling zu.
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2. Produktbestandteile

2.1 Packliste

Roboter X 1, Benutzerhandbuch KettyBot X 1, Qualitdtsbescheinigung X 1, Ladegerat X 1, Startschliissel X 1,

Wandmarkierungen X 1, Deckenmarkierungen X 1.

2.2 Uberblick

KettyBot ist ein Servier- und Empfangsroboter mit einem groRen Werbebildschirm sowie einem SLAM-Ortungs- und

Navigationssystem, das optische und Laserpositionsbestimmung vereint. Seine tiberlegene Durchgangsbreite von nur 55 cm

gestattet es ihm, sich auch in komplexer und tberfiillter Umgebung leicht zu bewegen. Als vielseitiger Alleskonner fiir

Marketing, Gastegewinnung und -betreuung, BegriiRung und Begleitung, Servieren, Sprachkontakt usw. eignet sich der

KettyBot fiir den Einsatz in Restaurants, Hotels, Supermérkten und vielen anderen Geschéftsbereichen.

2.3 Erscheinungsbild und bestandteile

Vorderansicht

LCD-Bildschirm
Werbebildschirm
Lidar

Lautsprecherausstattung

Tiefensensor

Schliisselschalter

Ortungskamera im Frontbereich

666 0606

Riickansicht

Antriebsrader

Stiitzrader

Abdeckung des SIM-Kartenschlitzes

Ablagen
Splilgutriickgabe-Behalter
Ladebuchse

Lichtleiste
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Draufsicht

Elektrodenladeplatte
Notausschalter

Optischer Sensor
Kreisanordnung von 6 Mikrofonen

Netzschalter

2.4 Technische Daten

Merkmale ‘ Beschreibung
Betriebsspannung DC25,6V
Eingangsspannung AC 100-240V, 50/60 Hz
Ausgangsspannung 29,4V/8 A
Akkukapazitat 20 Ah

Aufladezeit 4h

Aufladungsmodus

Manuelles und automatisches Aufladen

Akkulaufzeit

>8h

Rundfahrtgeschwindigkeit

0,5-1,2 m/s (einstellbar)

Navigation Laser- und optische integrierte SLAM-Positionsbestimmung
Mindestdurchgangsbreite 55cm

Max. liberwindbare Hohe 5mm

Max. Neigungswinkel 5°

Mafe der Ablage

352 mm x 340 mm

Anzahl Ablagen

Zwei Ablagen und ein Spiilgutriickgabe-Behalter

Abstand zwischen Ablagen

Von oben nach unten: 248 mm/253 mm/223 mm

Ablagelast

10 kg/Ablage

Werkstoffe der Maschine

ABS/Aluminiumlegierung in Luftfahrtqualitat

Gewicht des Roboters

38kg

MafRe des Roboters

435 mm x 450 mm x 1120 mm

BildschirmgréRe

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

Betriebssystem

Android

Mikrofon

Kreisanordnung von 6 Mikrofonen

Lautsprecherleistung

2 x 10 W Stereolautsprecher

Laufzeit

5 Jahre

Betriebsumgebung

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

Lagerumgebung

Temperatur: -40 °C bis 65 °C ; RF: < 85%

Betriebshohe

<2000 m

Untergrundanforderung

Innenraumumgebung, ebener und glatter Boden

Schutzklasse

1P20

Frequenzbandbereich

WLAN 2,4G WLAN: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

5,8G WLAN: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

5,2-5,6G WLAN: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz, 5190-5310 MHz,
5510-5670 MHz, 5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz

Bluetooth 2402-2480 MHz

3G B1/B8

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Max. Abstrahlleistung WLAN 2,4G WLAN: 17,48 dBm; 5,2-5,6G WLAN: 13,35 dBm; 5,8G WLAN: 13,85 dBm Einschalten:
Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm Stellen Sie den Roboter an seinem Startpunkt auf und halten Sie die Einschalttaste 1 s lang gedriickt. Die untere Lichtleiste
3G B1:23.56 dBm: BS: 23.43 dBm leuchtet auf und zeigt an, dass der Roboter unter Spannung steht.
4G B1:23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; BT: 24,33 dBm; B8: 23,45 dBm;

B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm; B34: 23,32 dBm; B38: 24,76 dBm;
B40: 23,25 dBm

3. Benutzung

3.1 Aufbau neuer lageplédne

Der KettyBot ermdglicht den Aufbau neuer Lageplane auf dem Roboter selbst. Wenn der Roboter zum ersten Mal gestartet [ Vorsicht: A
wird, kdnnen Sie neue Lagepléne direkt auf ihm aufbauen, ohne dass Sie weitere Software benétigen. [ Vordem Einschalten des Roboters wird der Schliisselschalter auf ,EIN “gedreht.

Zuvor fordern Sie bitte von unserem Kundendienst einen Aktivierungscode an und wahlen eine Stelle aus, an der Sie eine

Wand- oder Deckenmarkierung anbringen, die als Ausgangsort dienen wird. Danach bauen Sie den Lageplan geméaft den

Bildschirmanweisungen auf. Weitere Angaben finden Sie in der KettyBot-Bedienungsanleitung.

[ Eine Wand- und eine Deckenmarkierung kénnen nicht gleichzeitig verwendet werden. Wahlen Sie eine der |
| beiden. )

« Eine Wandmarkierung diirfen Sie nicht auf reflektierenden Oberfléchen wie Glas oder Keramikfliesen anbringen.

Bei einer Wandmarkierung wird der Startpunkt Bei einer Deckenmarkierung wird der Startpunkt
wie folgt angezeigt: wie folgt angezeigt:
5
3 g
@ o
3 - | N
o ‘ ’ “
é- \ L
& ) B= r
3 [ ] S
) B 1 !
0.7m1.2-m o | |
« Eine Deckenmarkierung diirfen Sie nicht auf einer stark spiegelnden Decke anbringen.
- Ausschalten:
N . Halten Sie den Netzschalter 3 s lang gedriickt, die Option Ausschalten wird auf dem Bildschirm angezeigt. Tippen
@ ® Sie auf Ausschalten. Die untere Lichtleiste und der Bildschirm gehen aus und zeigen an, dass der Roboter nicht mehr
%’% unter Spannung steht.
Lo
@ @ Anhalten:
& @ t Tippen Sie auf den Bildschirm, um einen verfahrenden Roboter anzuhalten. Tippen Sie erneut an, wird der Betrieb
fortgesetzt.
Nothalt:

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

* Weitere Angaben zur Nutzung des Roboters finden Sie in der KettyBot-Bedienungsanleitung.
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4. Wartung und pflege

Bestandteile Roboterstatus Inspektionsintervall Wartungsverfahren

Ablagen, Antriebsrader und Ausschalten Wdchentlich Wischen Sie die Oberfldche mit
Stiitzrader einem sauberen Tuch ab.

Optischer Sensor, Ausschalten Wdochentlich Benutzen Sie zur Reinigung ein
Ortungskameraim sauberes Tuch oder einen sonstigen
Frontbereich, Tiefensensor Linsenreiniger.

und Lidar Bei starker Verschmutzung sollten Sie

sich dieser sofort annehmen, damit
der Sensor nicht blockiert wird und
der Roboter fehlerhaft funktioniert.
Robotergehduse Ausschalten Monatlich Wischen Sie die Oberfldche mit
einem sauberen Tuch ab.

* Weitere Angaben zu Wartung und Pflege des Roboters finden Sie in der KettyBot-Bedienungsanleitung.

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
ibernommen. AuRerhalb der Garantiezeit oder unter Umstanden, die nicht durch die kostenlose Garantie abgedeckt
sind, ist eine reguldre Geblihr zu entrichten. Naheres zur Servicerichtlinie und zu den Reparaturleistungen erfahren

Sie bei einem Anruf bei der Kundendienst-Hotline. Die Richtlinie kann auch in der KettyBot-Bedienungsanleitung
nachgelesen werden.

E-Mail-Adresse des Kundendienstes von Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Angaben zur richtlinienerfillung

6.1 Angaben zu entsorgung und recycling

)¢

]

Die Richtlinie tiber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, Umwelteinfliisse durch Elektro- und
Elektronikgerate zu minimieren, indem Wiederverwendung und Recycling erhdht 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.

)i¢

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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Ce document ne peut étre copié, reproduit, transcrit ou traduit par des personnes ou des organisations, que ce soit en
partie ou dans sa totalité, ou encore étre transmis sous quelque forme ou par quelque moyen que ce soit (électronique,
photocopie, enregistrement, etc.) a des fins commerciales sans 'autorisation écrite préalable de Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd. Les caractéristiques du produit et les informations mentionnées dans le présent document ne sont
fournies qu’a titre de référence et sont susceptibles d’étre modifiées sans préavis. Sauf indication contraire, ce manuel

est exclusivement congu comme un guide et toutes les déclarations sont émises sans garantie d’aucune sorte.

1. Consignes de sécurité

1.1 Utilisation de l’alimentation

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

« Une fois que le niveau de la batterie a diminué jusqu’a 20 %, le robot doit étre rechargé dans les meilleurs délais. Un
long fonctionnement du robot alors que sa 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 pourrait
endommager le chargeur.

« Lorsque vous utilisez le chargeur, veillez a ce que l'attache de l'interface de rechargement soit complétement engagée

pour éviter toute surchauffe pendant le chargement, ce qui pourrait provoquer des briilures ou endommager 'équipement.

1.2 Utilisation du robot

Ne masquez pas la caméra supérieure du robot lorsqu’il est en marche pour éviter qu’il ne se déplace de maniére
anormale. Si la caméra est masquée, suspendez la tdche en cours et déplacez le robot vers le chemin approprié avant

de continuer la tache.

Ne nettoyez ou 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 pour éviter qu’il ne se déplace de maniére

anormale.

Le robot ne doit pas étre démonté ou réparé par du personnel non formé. En cas de dysfonctionnement, contactez

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. pour obtenir une assistance technique dans les meilleurs délais.

Lors du transport du 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 le transport. N'essayez jamais de le transporter

par son plateau ou son compartiment.

1.3 Environnement

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

* N'utilisez pas le robot dans un environnement humide ou sur des surfaces couvertes de matiéres fluides ou gluantes
pour éviter tout endommagement du robot.

 N'utilisez pas le robot dans des lieux ou 'utilisation d’équipements sans fil est strictement interdite, sinon cela

pourrait causer des interférences pour les autres équipements électroniques ou entrainer d’autres dangers.
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* Ne mettez pas le robot ou ses accessoires au rebut en tant que déchets ménagers. Mettez toujours le robot et ses

accessoires au rebut conformément aux lois et réglementations locales, et recyclez-les dés que cela est possible.

2. Composants du produit

2.1 Liste d’emballage

Robot x 1, manuel d’utilisation de KettyBot x 1, certificat de qualité x 1, chargeur x 1, clé d’alimentation x 1, repére muralx 1,

repére de plafond x 1.

2.2 Présentation

KettyBot est un robot de livraison et de réception équipé d’un grand écran publicitaire qui prend en charge des solutions
de navigation et de positionnement SLAM qui intégrent a la fois un positionnement visuel et un positionnement laser. Ses
capacités de circulation supérieures lui permettent de passer par un espace de seulement 55 cm et de naviguer dans les
environnements complexes et bondés. KettyBot est un robot a tout faire polyvalent prévu pour le marketing, pour attirer et
convertir les clients, pour les accueillir et les accompagner, pour livrer de la nourriture, pour Uinteraction vocale et bien plus
encore. Il convient pour une utilisation dans les restaurants, les hétels, les supermarchés et de nombreux autres scénarios

d’activités.

2.3 Apparence et composants

o—— |
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Vue avant Vue arriere Vue de dessus
@ Ecran LCD @ Roulettes motrices @ Plaque a électrode de rechargement

@ Ecran publicitaire @ Roulettes auxiliaires @ Bouton d’arrét d’urgence
© Lidar @ Cache du logement pour carte SIM @ Capteur de vision

@ Equipement audio @ Plateaux @ Kit de matrice circulaire de 6 micros
© Caméra de positionnement avant @ Compartiment de collecte de vaisselle @ Interrupteur Marche/Arrét

@ Capteurs de vision de profondeur ® Prise de rechargement

@ Interrupteur a clé @ Bande lumineuse

39

2.4 Caractéristiques

Caractéristique ‘ Description

Tension de fonctionnement CC25,6V

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

Capacité de la batterie 20 Ah

Temps de charge 4h

Mode de rechargement

Rechargement manuel et automatique

Autonomie de la batterie

>8h

Vitesse de croisiére

0,5-1,2 m/s (ajustable)

Navigation Positionnement laser et positionnement visuel SLAM intégrés
Largeur de parcours min. 55cm

Hauteur surmontable max. 5mm

Angle de montée max. 5°

Dimensions des plateaux

352 mm x 340 mm

Nb de plateaux

Deux plateaux et un compartiment de collecte de vaisselle

Hauteur entre les plateaux

De haut en bas: 248 mm/253 mm/223 mm

Charge des plateaux

10 kg/plateau

Matériau de la machine

ABS/Alliage d’aluminium de qualité aéronautique

Poids du robot

38kg

Dimensions du robot

435 mm x450 mm x 1120 mm

Taille de 'écran

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

Durée de vie

5ans

Environnement de fonctionnement

Température : 0° C a 40 ° C; Humidité relative : < 85%

Environnement de stockage

Température : -40 ° 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 5,2-5,6 GHz: 5 180-5 320 MHz, 5 500-5 700 MHz,
5190-5310 MHz, 5510-5 670 MHz,
5210-5290 MHz, 5 530-5 610 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 B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Puissance de transmission Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz: 17,48 dBm; Wi-Fi 5,2-5,6 GHz: 13,35 dBm; Mise sous tension:
max. Wi-Fi 5,8 GHz: 13,85 dBm Déplacez le robot vers le lieu de démarrage et appuyez sur Uinterrupteur Marche/Arrét pendant 1 seconde. La bande
Bluetooth | BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm lumineuse du bas s’allumera, indiquant ainsi que le robot est sous tension.
3G B1:23,56 dBm;B8: 23,43 dBm
4G B1: 23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; BT: 24,33 dBm;
B8: 23,45 dBm; B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm;
B34: 23,32 dBm; B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

3. Instructions d’utilisation

3.1Instructions de cartographie ' Attention: £}

) ( Veillez a tourner Uinterrupteur a clé sur « ON » avant de mettre le robot sous tension.
La création de nouvelles cartes est prise en charge directement sur KettyBot. Lorsque vous mettez en marche le robot pour

la premiére fois, vous pouvez directement y créer de nouvelles cartes sans utiliser d’outils de cartographie.

Avant de créer une carte, veuillez contacter notre assistance technique pour obtenir un code d’activation. Choisissez ensuite
un lieu ot appliquer un repére mural ou un repére de plafond puis U'utiliser comme lieu de démarrage. Vous pouvez ensuite
créer la carte en suivant les instructions a l'écran. Veuillez vous reporter au Guide d’utilisation de KettyBot pour plus de
détails.

* Sivous utilisez un repére mural, ne l'appliquez pas sur des surfaces réfléchissantes telles que du verre ou des carrelages

Sivous utilisez un repére mural, le lieu de Sivous utilisez un repeére de plafond, le lieu de
en ceramique. démarrage est indiqué de la maniére suivante: démarrage est indiqué de la maniére suivante:
s . -4
.__L " ‘ [ 7 _ { L .
) o [N [
5 in 3 | L
o [ — & ) f
ERE | == 3 L ] |
d N
LA & | A I
ot 0.7m1.2-m o {

* Sivous utilisez un repére de plafond, ne U'appliquez pas sur un plafond trés réfléchissant. Mise hors tension:

Appuyez sur Uinterrupteur Marche/Arrét pendant 3 secondes, 'option Mise hors tension va s’afficher sur 'écran.

,
W
"

. Appuyez sur Mise hors tension, la bande lumineuse inférieure et I'écran s’éteindront, indiquant que le robot est hors

o ous tension.
® N Pause:
v;’{:?%?{@ _ Appuyez sur 'écran pour mettre en pause le robot en marche. Réappuyez pour que le robot se remette en marche.
& % Arrét d’urgence:
B @ L ] En cas d’urgence, appuyez sur le bouton d’arrét d’urgence pour arréter le robot en marche. Tournez le bouton d’arrét

d’urgence dans le sens horaire, puis reprenez 'opération en suivant les conseils a 'écran.

* Reportez-vous au Guide d’utilisation de KettyBot pour plus d’informations sur ['utilisation du robot.
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4, Maintenance et entretien

Statut du robot Intervalle d’inspection | Méthode d’entretien

Plateaux, roulettes motrices Mise hors tension | Toutes les semaines Essuyez la surface avec un chiffon

et roulettes auxiliaires propre.

Capteur de vision, Mise hors tension | Toutes les semaines Utilisez un chiffon propre ou du
caméra de positionnement nettoyant pour lentilles pour le
avant, capteurs de vision de nettoyage.

profondeur et Lidar En cas de contamination inattendue,

remédiez-y immédiatement pour
éviter de bloquer le capteur et
empécher tout fonctionnement
incorrect du robot.

Corps du robot Mise hors tension | Tous les mois Essuyez la surface avec un chiffon
propre.

* Reportez-vous au Guide d’utilisation de KettyBot pour plus d’informations sur la maintenance et I'entretien du robot.

5. Service aprés-vente

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. offre un service de garantie gratuit durant la période de garantie effective (la
période de garantie peut varier selon les différents composants). Les frais induits par le service aprés-vente seront
couverts par Pudu. Au-dela de la période de garantie ou dans toute circonstance non couverte par la garantie gratuite,
des frais spécifiques seront facturés selon le prix normal. Veuillez appeler la hotline du service aprés-vente pour
connaitre les détails de la politique de service aprés-vente et des services de réparation. Vous pouvez trouver cette
politique dans le Guide d’utilisation de KettyBot.

Adresse email 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

hi¢

|

La Directive sur les déchets d’équipements électriques et électroniques (DEEE) vise a 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.

)i¢

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.
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6.2 Déclaration de conformité de la Commission fédérale des communications

Les informations suivantes s’appliquent a Pudu Robotics.

Cet équipement a été testé et jugé conforme aux limites pour un équipement numérique de Classe B conformément
a la section 15 de la réglementation FCC. Ces limites sont congues pour offrir une protection raisonnable contre les
interférences nuisibles dans une installation résidentielle. Cet équipement génére, utilise et peut émettre une énergie
de fréquence radio et, s'il n’est pas installé et utilisé conformément aux instructions, il peut causer des interférences
nuisibles aux communications radio. Il n’est cependant pas garanti qu’aucune interférence n’interviendra dans une
installation particuliére. Si cet équipement provoque des interférences nuisibles a la réception radio ou télévisuelle,
ce qui peut étre déterminé en éteignant puis en rallumant 'équipement, U'utilisateur est encouragé a remédier aux

interférences a 'aide d’une ou plusieurs des mesures suivantes :

« En réorientant ou déplacant I'antenne de réception .

» En augmentant la distance séparant l'équipement et le récepteur .

» En branchant I'équipement a une prise faisant partie d’un circuit autre que celui auquel le récepteur est connecté .
 En consultant le distributeur ou un technicien expérimenté en radio/télévision pour obtenir de 'aide.

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

suivantes :
« Cet équipement ne doit pas causer d’interférences nuisibles.

« Cet équipement doit tolérer toute interférence regue, y compris les interférences susceptibles d’entrainer un
fonctionnement indésirable.

6.3 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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© 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Bce npaBa 3awuiyeHsl.

3anpeLaeTcs KoNMpoBaHue, BOCNPOK3BeAeH e, paclundpoBKa UM NepeBos HaCTOSLEro AOKYMeHTa LeKOM Unm
YaCTUYHO N0GbIMY DUBNYECKUMUN UV OPUANYECKMMU TMLAMU, @ TaKXKe ero nepeaaya B ito6oii hopme 1 nobbiMm
crnocobamu (BKOYas 3N1EKTPOHHOE KOMMPOBAHWME, KCePOKOMMPOBAHME MK 3aMiChb) B KOMMePYeCKuX Liensx 6e3
npeaBapuTEeNbHOrO NMMCbMEHHOTO pa3pellerns koMnaHuu Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Cneuundukaumm
NPOAYKTa N CBeleHUS, U3/10XKEHHble B HAaCTOsLWEM AOKYMeHTe, NpefoCTaB/ieHbl UCK/TIOYNTENIbHO B CNPAaBOYHbIX Lesisfx
1 MOTYT M3MEHSATLCS 6€3 NpefBapuTeNbHOMO yBegomieHus. Ecim He yka3aHo NHOe, HacToslLLee PYKOBOACTBO He

npefocTaBnsaeT HUKaKnX I'apaHTVIVI M [LOMKHO NCNOMb30BaTbCA NCKIKYNTENIbHO B Ka4ecTBe CNpPaBOYHOro matepuana.

1. NHcTpyKuumM no 6e30nacHOCTH

1.1 PaboTa c nUTaHueM

 3anpelaeTcs 3apsaTb poboTa 3apsAAHBIMU YCTPOICTBAMU CTOPOHHUX Npov3BoanTeneil. Ecnu 3apsgHoe
YCTPOMCTBO MOBPEXAEHO, 3aMEHUTE €r0 NMPU NEPBO BO3MOXHOCTU.

¢ Korga ypoBeHb 3apsga onyctutcs go 20 %, poboTa HeobxoanMo 3apsaguTb. PaboTa Ha HM3KOM YPOBHE 3apsiia MOXET
HeraTMBHO CKa3aTbCsl Ha BPEMEHU aBTOHOMHOM paboTbl.

¢ Y6eanTech, YTO HaNpsXeHNe MMTaHNs COOTBETCTBYET HaMNpPsHXKEHUIO, yKa3aHHOMY Ha 3apsiHOM YCTPOICTBE, B
NPOTUBHOM C/ly4ae 3apsifHOE YCTPOWCTBO MOXET BbINTYW 13 CTPOS.

e Monb3yscb 3apsEHbLIM YCTPOUCTBOM, y6EeANTECH, YTO 3aXKUM 3apsAHOro MHTepdelica MoMHOCTbIO 3aLeneH, YTobbl
n3bexaTb Neperpesa BO BPeMs 3apsiiKN, KOTOPbIA MOXET MPUYMHUTD OXOTU UV MPUBECTU K MOBPEXAEHWIO

obopyaoBaHus.

1.2 Ucnonb3oBaHue poGora
* He 3aKpblBaliTe BepXxHiolo kamepy poboTa Bo Bpems paboTbl, 4TO6bI N36exaTb BO3HUKHOBEHUS C6OEB B ABMKEHUN.
Ecnin kamepa 3aKpbiTa, NPUOCTaHOBMUTE TEKYLLEe 3aaHue 1 nepemectuTe po6oTa Ha NPaBUbHbBIN MapLIpyYT, Npexae

4eM BO306HOBUTbL BbINOHEHNE 3afaHus.

3anpeLyaeTcs NpoM3BOANTL OYUCTKY UK TeXO6Cﬂy)KIABaHVIe p060Ta, Korga OH BK/IKOYEH U pa60TaeT.
* 3anpeLyaeTcs pa3melLaTb Ha Kopryce p060Ta ropsiwime CKoBopogbl Uan nNtobble NerkoBocCnaaMeHsoWmecs u

B3pbIBOOMACHbIE 06BeKTbI.

3anpewjaertcs 3abupaTtb UK CTaBUTb 61t0Aa, KOrga po60T HAXOANTCS B ABWXEHUM, 4TO6bI U36eXaTb NOTEPIO efibl

UNN TPAaBMUPOBAaHUA N3-3a cnyqaﬁHoro CTO/IKHOBEHMUA.

He nepemeluaiite po6oTa Bo BpeMsi paboTbl, 4TO6bI N36exaTh BO3HUKHOBEHUS COOEB B BUKEHUN.

Pa36op 11 peMoHT po60oTa JOMKEH OCYLLECTBASTLCS TONbKO 06Y4EHHBIM NepCoHanoMm. Mpu BOHNKHOBEHUN
HeucnpaBHocTel o6paTuTech B komnaHuio Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ans nony4eHus ceoeBpemeHHown
TEXHWNYECKON NOAJEPXKKN.

L4 an/I TpaHCNOPTUPOBKe p060Ta OGpaTVITe BHMMaHMe Ha npeannucaHns MeCTHOro 3aKOHO4aTe/IbCTBa B OTHOLWEHUN
MaKCMManbHOM Macchl, pa3peLleHHoi ANs NogbeMa OfAHUM NULOM. Bo BpeMst TpaHCMOPTUPOBKY PO6OT [O/MKEH

CTOATb BEPTUKAJIbHO. 3anpe|.|.|,aeTc;1 nogHuMaTb p06OTa 3a /IOTOK Unun K0p06Ky.
1.3 OKpyxeHue

« 3anpelaeTcs UCNoNb30BaTh UK 3apsikaTb PO60TA B YCIIOBUSIX BbICOKOTO aB/IeHUs U BbICOKOI TeMmnepaTypbl
OKpY)KaloLLel cpefibl, B MECTaX C PUCKOM BO3ropaH1s 1v B3pbiBa UMW B MPOYUX OMACHbIX CLEEHAPUAX, YTOGbI
n36exaTb BOSHUKHOBEHMS TPAaBM UN NOBPeXaeHns poboTa.

. 33|'|peluaeTC9| MNCrnonb3oBaTb p060Ta ycnosusax I'IOBbILUeHHOl‘/II B/TAXXHOCTU UMW NPU HATUYUN HA MOBEPXHOCTSAX
UAKOCTEN MW TUMKUX BELLECTB, YTO6bI N36exaTh NOBpeXaAeHus poboTa.

 3anpelaeTcs UCnonb3oBaTbh Po60oTa B MECTax, rie ABHbIM 06pa3oM 3anpeLLeHo UCnob3oBaTh YCTPOICTBa
6ecnpoBOAHON CBA3M, B MPOTUBHOM C/ly4ae BO3MOXHO 06pa3oBaHume NoMex, HeraTUBHO BO3/1€MCTBYIOLMX HA Apyrue

3NTIEKTPOHHbIE yCTpOPICTBa, NN BO3HUKHOBEHME UHbIX OMaCHbIX Cl/ITyaLl,l/Il7I.
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* 3anpeljaetcs yTUAM3npoBaTb p060Ta M ero NpUHagnNexHoCcTn BMecTe C 6bITOBbIMM OTXOZAMU. YTUNN3ALMIO po60Ta n
ero I'IpI/IHa[J,J'Ie)KHOCTeﬁ HeO6XOLI,VIMO NpPOU3BOAWTL B COOTBETCTBUM C TPE6OBaHMSMU MECTHOTO 3aKOHOAATeNbCTBA U

MO BO3MOXHOCTUM NoABepraTb Ux nepepaGOTKe.

2. KoMNoHeHTbl NpOoAYKTa

2.1 YNaKoBOYHbIN NIUCT

Po6oT X 1, pykoBofcTBO nonb3osatens KettyBot X 1, cepTudmkar kavectsa X 1, 3apsgHoe ycTponcTeo X 1,

K/I04-BbIK/TIOMaTeNb X 1, HacTeHHble MapKepbl X 1, NOTONOYHble MapKepbl X 1.

2.2 KpaTkue cBegeHus

KettyBot - 370 po6oT-0duLMaHT 1 pobOT-agMUHUCTPATOP C 6OMBLINM PEKNAMHbIM SKPAHOM, OCHALLEHHbI TEXHONOT UMY
No3MUMOHMPOBAHNSA N HaBUrauuu SLAM, KOTOpble Oﬁ'bep,MHﬂK)T BU3yasibHble U Na3epHble crnocobbl No31LMOHNPOBAHUA.
lMpeBocxogHast CNoco6HOCTb 3TOro poboTa NepeABUraTbCs B MPOXOfaX WMPKHON Bcero 55 cM no3sonsieT emy 6e3 Tpyaa
paboTaTh B CIOXKHON 06CTaHOBKe 1 B MHOTO/TIOAHbIX MecTax. KettyBot, yHuBepcanbHOro po6ota, Cnoco6HOTO BbIMOMHSATH
3apa4vu MapKeTVIHI'a, I'IpI/IBﬂe‘-IEHMﬂ K/INEHTOB, I'Ipl/lBETCTBVISl n COI'IpOBO)'K[J,EHI/Iﬂ HOCETMTeﬂeﬁ,AOCTaBKM €efbl, r0/;10COBOro
B3aNMOAENCTBUSA U ApYyrune hyHKLMMU, MOXHO MCMONb30BaTh B pECTOPaHaXx, rOCTUHMLAX, CynepMapKeTax, a TakKe BO

MHOTVX APYrnX AeN0BbIX CLLEEHAPUSX.

2.3 BHeLWHU BUA U KOMMOHEHTbI

\‘\ U N
NN
QU

- LL]J "TL’ =
Bup cnepenu Bupg c3agn Bup cBepxy
XKK-akpaH Bepylume koneca @ MnacTnHYaTbIf 3apAAHbIA 3neKTpop
PeknaMHbIi 3KpaH [lononHuTeNbHble Koneca @ Knonka aBapuiiHoro octaHoBa

Nnpap Kpbiwka cnota gns SIM kapTbl @ BugeogaTtumk

3ByKOBOE 060pyA0BaHNEe JloTkmn @ Kpyrosoli Maccus 3 6 MUKPOGOHOB
MepepHss Kamepa NO3NLMOHUPOBaHUS KoHTeliHep ans Bosspata nocyasl @ KHonka nutanus

BupeopaTunkm yganeHHocTv Pa3bem ans 3apsapku

00606000
6e6AAB 0600

KHOMOYHbIN BbiK/TtOYaTeNb CeeToBas nonoca
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2.4 TexHMYeCKME XapaKTepPUCTUKMN

PyHKUMA

Paboyee HanpsixeHne

‘ OnucaHune

25,6 B nocT. Toka

Bxop nutaHus

100-240 B, 50/60 'y nepeMm. Toka

Bbixog nuTaHus 29,4B/8A
EMKOCTb akkymynsaTopa 20A-y
Bpems 3apagku 4y

Pexxum 3apagku

Py4Has nnu aBTOMaTuyeckas 3apsgka

Bpemsi paboTbl oT >8y

aKKymynstopa

CKOPOCTb ABMKEHUS 0,5-1,2 m/c (perynupyemas)

Hasurauyms NHTerpupoBaHHas fasepHas 1 BusyasibHasi TeXHONOrns

nosunymoHnposaxus SLAM

MwH. WwnpuHa npoxoaa ansa 55cm
[BVXKEHUSA

Makc. npeogonnmas Bbicota 5MM
Makc. yron nogbema 5°

Pa3smepbl notka

352 MM x 349 MM

Kon-Bo notkoB

[iBa noTka n oguH KOHTeVIHep AN151 BO3BpaTa nocyabl

BbicoTa mexpgy noTkamun

CBepxy BHU3: 248 MM/253 MM/223 MM

Harpyska Ha noTok

10 kr/noTok

MaTtepwuan MalwmHbl

ABC-nnacTuk/antoM1MHWeBbIii Crias aBMALMNOHHOIO KavyecTBa

Macca po6oTa

38 kr

Pa3mepbl poboTa

435 MM x 450 MM x 1120 MM

Pa3smep akpaHa

10,1-atoriMoBbIV XK-3KpaH 1 18,5-At0iiMoBbIV XK-3KpaH (peknamHblii 3KpaH)

OnepayunoHHas cuctema

Android

MukpodoH

KpyroBoi maccuB 13 6 MuKpohoHOB

MowHOCTb AUHAMUKOB

CrepeopgnHamukm 2 x 10 BT

Cpok cnyx6bl

5net

YcnoBus akcnayaTauum

Temnepatypa: OT 0 °C go 40 °C ; OTH. BAaxHoCTb: < 85 %

YcnoBus xpaHeHus

Temnepatypa: OT-40 °C go 65 °C ; OTH. BnaxHoCTb: < 85 %

Pabouas BbicoTa

<2000 m

Pabouas cpega

B nomeLlleHnn Ha pOBHOM [MTagKoM nony

Knacc 3awmol 1P20
YacToTHbIN AranasoH WiFi WiFi 2,4 [Tu: 2412-2472 My, 2422-2462 MI'y,
WiFi 5,2-5,6 'Ty;: 5180-5320 My, 5500-5700 M, 5190-5310 MTw,
5510-5670 MIu, 5210-5290 MTy, 5530-5610 My,
WiFi 5,8 [Ty 5745-5825 MTw, 5755-5795 MT1y, 5775 MIy,
Bluetooth 2402-2480 MIy,
3G B1/B8
4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Makc. MoLWHOCTb nepefayn WiFi WiFi 2,4 I'Tu: 17,48 nbm; WiFi 5,2-5,6 'Ty: 13,35 gbm;
WiFi 5,8 I'wy;: 13,85 obm

Bluetooth BLE: 5,96 nbm; BR/EDR: 8,49 nbm

3G B1:23,56 nbm; B8: 23,43 nbm

4G B1: 23,49 nbwm; B3: 23,96 nbm; B7: 24,33 pbm; B8: 23,45 nbwm;

B20: 23,36 nbm; B28: 23,81 nbwm; B34: 23,32 nbm; B38: 24,76 abwm;
B40: 23,25 obm

3. AkcnayaTtauusa

3.1 Yka3saHu1sa MO COCTAB/IEHUIO KapT

Po6oT KettyBot coco6eH caMmocTosTeIbHO COCTaBASITb HOBbIE KapTbl. Kora po6oT BriepBbie 3aMyCKaeTcsi, MOXHO
co3/jaBaTb HOBbIE KapTbl NPSIMO Ha po6oTe 6e3 CMOoNb30BaHUS APYTUX CPEACTB COCTAB/IEHNS KapT.

Mpexpe YeM co3aaBaTb KapTy, 06paTUTECh B Hally CyXOY TEXHNHECKOW NOAAEPKKY, YTOBbI MOAYYUTL KOA aKTUBaLMK,
BblIGEpUTE MECTO fi151 PA3MELLEHUS HACTEHHOTO W/IN MOTOIO4HOTO MAapKEePa W UCMOb3YIiTe €ro KaK MecTo 3anycka. 3aTem
MOXHO CO3/1aTb KapTy, ClleAys yKasaHusiM Ha 3KpaHe. [Mogpo6HYto MHGOPMaLMIO CM. B PYKOBOACTBE M0 IKCMyaTaLmm

poboTa KettyBot.

( MNpumeyaHue: 0 )
Henb3s ofHOBPEMEHHO UCMO/b30BaTh HACTEHHBIN U MOTONOYHbI MapKep. BbiGepuTte oauH 13 HUX.
o EC/IM Bbl MCMO/b3yeTe HAaCTEHHbIN MapKep, He pa3MelLaiTe ero Ha OTPaXKatoLLMX MOBEPXHOCTSX, TAKUX KaK CTEK/O

WIn KepaMuyecKas nanTka.

\

T e
5

o Ecnwm Bbl ucnonbsyete MOTONOYHBIN MapKep, He pa3meu4al7|Te €ero Ha NoOBEpPXHOCTU C BbICOKOW OTpa)i(aPOU.LEVI

CMOCOBHOCTbIO.
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3.2 YKa3aHus No NCcnosib30BaHUI0 KHONOK

BknioyeHue:
MepemecTnTe po6oTa B MECTO 3aryCKa, @ 3aTeM HaXKMUTE U yAepXKMBalTe KHOMKY NUTaHUs B TeYeHwe 1 ¢. 3aropuTcs

HWKHSAS CBETOBAs NON0CA, YTO YKa3blBaeT Ha yCHELLIHbII;i 3anyck po60Ta.

[ Buumauue: A
| Mepep BKOYEHNEM pobOTa NepeBeauTe KHOMOYHbIV BbIK/MOYATENb B NON0XKEHME «BK/T.».

7

Ecniv Bbl MCMO/Ib3yeTe HAaCTEHHbIN MapKep, MecTo Ecniv Bbl MCMO/Ib3yeTe NOTONOYHbIN MapKep,

3anycka BbIMSAUT CeaytoLyM o6pasom: MeCTO 3anycKa BbIMSIANT CeayoWwmnm o6pasom:

W-G TwZ'T

BbIKNIOYEHNE MUTAHUA:

HaxmMuTe 1 yaep)KMBaliTe KHOMKY NUTaHUs B TeYeHUeE 3 C, Ha IKpaHe NoABMTCS onuus BbiknoyeHue. KocHuTech
BbIKNIOYEHUE, TPY ITOM HIKHSIS CBETOBAs MOI0CA M 3KPAH MOracHyT, 4TO yKa3biBaeT Ha OTK/0YeHue poboTa.
MpuocraHoBKa paboTbl:

KocHuTech 3KpaHa, 4To6bl MPUOCTAHOBUTL fABMKEHME po6oTa. KOCHUTECh 3KpaHa MOBTOPHO, 4TO6bLI MPOAOIKUTbL
BbINOJIHEHME Onepauuiy.

ABapuiiHbIA OCTAHOB:

B 3KCTPEHHOI CUTyaLmm HAXKMUTE KHOMKY aBapUNHOTO OCTaHOBA, YTO6bI OCTAHOBUTDL ABKEHMEe po6oTa. [oBepHUTe
KHOMKY aBap1NHOTO OCTaHOBA MO YaCOBOW CTPesIKe 1 BO306HOBUTE OMepauuio, Cefyst UHCTPYKLMSIM Ha 3KpaHe.

* fononHuTenbHble cBefieHNs 06 3KCnyaTaLmmn poboTa CM. B pyKOBOACTBE MO 3KcnayaTauum pobota KettyBot.
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4. TexHU4ecKoe o6cny)KMBaHue 1 yxog,

KoMNoOHeHTbI CocTosiHne pOGOTa MHTepBaﬂ NpoBepKK MeTOﬂ TexHn4yecKoro 06C!1y)KI/IBaHVIﬂ

JNoTku, Bepywme n BbikntoueHve ExeHepienbHO MpoTpuTe NOBEPXHOCTb YNCTON
[LONONHUTENbHbIE Kosleca nuTaHus TKaHbH.

Bupeopatuuk, MNepegHss BbikntoveHune ExxeHeplenbHO OYMCTMTE C MOMOLLbI YACTON TKaHN
Kamepa no3MuyMoHnpoBaHus, nuTaHua Unn cpeacTea Ans O4NCTKU ONTUKN.
BUAEOAATHYNKN YaNEHHOCTU Mpu BO3HNKHOBEHWM

nnupap HenpeABUAEHHbIX 3arpsi3HEHNN

HeMe[IeHHO YCTpaHuTe KX, 4TO6bl
n36exaTb 3aCOPeHNs JaTYUKOB U
BO3HUKHOBEHUS OWNBOK B paboTe

po6ora.
Kopnyc po6oTa BbiktoueHne ExxemecayHo MpoTpuTe NOBEPXHOCTb YNCTOM
nuTaHus TKaHbl0.

* onoNHUTENbHbIE CBEAEHUS O TEXHNYECKOM 06C/Ty)KMBaHWM poboTa CM. B PyKOBOACTBE M0 3KCrnyaTaumm pobota KettyBot.

5. MocnenpopaxHoe o6cnyxuBaHme

KomnaHus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. npepocTaBnseT 6ecnnaTHoe rapaHTUInHOE 06CNYXMBaHME B TeueHne
AeNCTBYIOLEro rapaHTUIHOTO CPOKa (Ha Pa3NNYHbIe KOMMOHEHTbI MOTYT BbITh YCTAHOB/IEHbI Pa3/INYHbIe rapaHTuiiHble
cpokw). CTOMMOCTb MOCAENPOAAKHOT0 06CNYKUBAHUSA B 3TOM CNyvae byfeT Bo3MelyeHa komnanvein Pudu. Mocne
OKOHYaHWS rapaHTUIHOTO CPOKA U/IN NPY NPOYKX 06CTOSITENLCTBAX, HE MOMAAAOLLMX N0 YCI0BUS GecnnaTHoro
rapaHTUHOro 06CNYXMBaHWS, GYAET B3MMATbCs ONpefeNeHHas CyMMa B COOTBETCTBUM C AEHCTBYIOLLMMU PacLieHKaMm.
M03BOHUTE Ha ropsivyto IMHNMIO NOCNENPOJAKHON NOAAEPIKKM, 4TOBbI NONYYNTb NOAPOGHbIE CBEAEHMS O MONNTHKE
NoCNenpoAaxHoOro 06CNYXMBaHUS 1 ycyrax peMoHTa. [onTrKa NocnenpoaaxHoro 06CnyX1BaHUs Takxe
npuBeaeHa B pyKOBOACTBE Mo 3KcnayaTauum pobota KettyBot.

Cnyx6a nocnenpogaxHomn nogaepxku komnanumn Pudu: techservice@pudutech.com.

6. UHdopmaumsa o cooTBeTCcTBUM TpeboBaHUAM
6.1 UHdbopmMaumsa 06 yTunusauum u nepepaboTke

|

3agaya [IpeKTrBbl 06 yTUAN3ALMM OTXOA0B NPOU3BOACTBA AMEKTPUYECKOTO U 3NEKTPOHHOTO 060pyaoBaHus (WEEE) —
MUHVMM3aLMs BO3AEHCTBUS, OKa3biBAEMOrO 31EKTPUYECKMM 1 31EKTPOHHBIM 060PYyA0BaHMEM, Ha OKPY)KAIOLLYIO Cpefy
3a CYeT NonynspK3aLMm NPoLLEeccoB NOBTOPHOO UCMO/L30BaHWS 1 NepepaboTKL, a TaKkKe 3a CYET COKpaLLeHns o6bema
3aXOPOHSIEMbIX OTXOL,0B 3N1EKTPUYECKOTO U 3NIEKTPOHHOTO 060pyA0BaHUs. CUMBO/bI, Pa3MeLLeHHbIe Ha HAaCTOosILLEM
NPOAYKTE WAV €ro YNaKOBKe, 03HAYaIOT, HTO 3TOT NPOAYKT AOMKEH BbITb YTUAN3MPOBAH OTAENBHO OT GbITOBbIX OTXOL,0B
roc/1e OKOHYaHUsl CpoKa Cyx6bl. ObpaTTe BHUMAHWE: Bbl HECETE OTBETCTBEHHOCTb 3a YTUAM3ALMIO 3NIEKTPOHHOTO
o6opyfoBaHWs B LieHTpax nepepaboTKu B Lie/siX COXPaHEHNs MPUPO/HbIX PECYPCOB. B Kax /ol CTpaHe HaxoasTcst
CO6CTBEHHbIE LIeHTPbI NepepaboTKu 3N1EeKTPUYECKOrO U 3N1eKTPOHHOTO 060pyA0BaHUs. [1s NonyYeHnst MHpopMaLmm o
MecTe NpruemKy nepepabaTbiBaeMblx OTXOfI0B CBSIKMTECH C COOTBETCTBYIOLLEI OpraHu3aLyell, oTBevatoLLelt 3a yTuamsaumo
OTXOA0B 3/1EKTPUYECKOTO Y 3NEKTPOHHOTO 060PYA0BaHNS, MECTHBIMM OpraHaMu BNACTW UM Cy601 yTuansaumum

6bITOBbIX OTXOA0B.

TMpexpae YeM BK/IIOUYUTb INEKTPUYECKOE U SNIEKTPOHHOE 060PYyA0BaHIe B NpoLiecc c6opa OTXOA0B UK NepeaaTb
€ro Ha 06beKTbI MO YTIN3ALMM OTXOL0B KOHEUHbII N0o/b30BaTe/b 060pyA0BaHNMSA, UCNONb3yloLero 6atapen u/unu

AKKYMYNSTOPbI, 4O/MKEH U3BNEYb 6aTape|/| M aKKYMYNISITOPbI U YTUAU3NPOBATb UX OTAEBbHO.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati.

Il presente documento non pud essere copiato, riprodotto, trascritto o tradotto, in parte o complessivamente, da
qualunque persona o organizzazione, né essere trasmesso in alcuna forma o con qualunque mezzo (elettronica,
fotocopiatura, registrazione, ecc.) per qualunque scopo commerciale senza il preventivo permesso scritto di Shenzhen
Pudu Technology Co., Ltd. Le specifiche di prodotto e le informazioni qui riportate sono da intendersi solo come
riferimento e possono essere modificate senza preavviso. Tranne che se diversamente specificato, il manuale & inteso

solo come guida e tutte le dichiarazioni sono fornite senza garanzie di alcun tipo.

1. Istruzioni per la sicurezza

1.1 Uso dell’alimentazione elettrica

« Non ricaricare il robot utilizzando caricatori non originali. Se il caricatore & danneggiato, sostituirlo immediatamente.

¢ Quando il livello di carica della batteria scenda al di sotto del 20%, il robot deve essere ricaricato in tempo. 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 l'attivita corrente e spostare il robot sul percorso corretto prima di proseguire
Uattivita.

 Non pulire né manutenere il robot mentre € acceso e in movimento.

* Non appoggiare fornelli a fiamma libera o articoli infiammabili o esplosivi sul robot.

« 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.

* Il robot non deve essere smontato o riparato da personale non preparato. In caso di malfunzionamento, contattare
immediatamente Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. per avere assistenza tecnica.

* Rispettare il peso massimo che una persona puo sollevare come richiesto 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.
1.3 Ambiente

« Non utilizzare o ricaricare il robot in un ambiente ad alta temperatura/pressione, in zone a rischio di incendio o
esplosione o in altri ambienti pericolosi, per evitare lesioni personali o danni al robot.

« Non 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 & esplicitamente vietato 'uso di dispositivi wireless: potrebbe causare
interferenze 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 e le normative locali e riciclarli ove possibile.
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2. Componenti del prodotto
2.1 Elenco del contenuto

Robot X 1, KettyBot Manuale dell’utente X 1, Certificato di qualita X 1, Caricatore X 1, Chiavetta di accensione X 1,

Segni a parete X 1, Segni a soffitto X 1.

2.2 Panoramica

KettyBot & un robot per consegna e accoglienza con un grande schermo pubblicitario che supporta soluzioni di
posizionamento e navigazione SLAM integrando sia il posizionamento visivo che laser. La sua eccezionale esigenza di
spazio di soli 55 cm gli consente di muoversi senza problemi in ambienti complessi e affollati. Come versatile tuttofare per il
marketing, l'attrazione e 'acquisizione dei clienti, i saluti e 'accompagnamento, la consegna di piatti, 'interazione vocale e

altro ancora, KettyBot & adatto per I'uso in ristoranti, hotel, supermercati e molti altri scenari aziendali.

2.3 Aspetto e componenti

//

\uu% 2N

N7

Vista frontale Vista posteriore Vista dall’alto

Schermo LCD Ruote motrici @ Piastra elettrodo diricarica

Schermo pubblicitario Ruote ausiliarie @ |Interruttore arresto di emergenza

Lidar Coperchio delvano per lascheda SIM @ Sensore di visione

Apparecchiatura audio Vassoi @ Kitdi matrice circolare 6 microfoni

Videocamera di posizionamento frontale Scatola per ritorno piatti @® Interruttore di accensione

Sensori di visione di profondita Spinotto di ricarica

0060060000
666600

Interruttore a chiave Striscia luminosa
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2.4 Specifiche
Funzionalita ‘ Descrizione
Tensione di lavoro CC25,6V
Ingresso alimentazione CA 100-240V, 50/60 Hz
Uscita alimentazione 29,4V/ 8A
Capacita della batteria 20 Ah
Tempo di carica 4 ore

Modalita di ricarica

Ricarica manuale e automatica

Durata della batteria

>8ore

Velocita di crociera

0,5-1,2 m/s (regolabile)

Navigazione Posizionamento SLAM integrato laser e visivo
Minima larghezza di spostamento | 55cm

Massima altezza superabile 5mm

Massimo angolo di salita 5°

Dimensioni dei vassoi

352 mm x 340 mm

Num. di vassoi

Due vassoi e una scatola per ritorno piatti

Altezza fra i vassoi

Dall’alto verso il basso: 248 mm/253 mm/223 mm

Carico dei vassoi

10 kg per vassoio

Materiale della macchina

ABS/Lega di alluminio di tipo aeronautico

Peso del robot

38kg

Dimensioni del robot

435 mm x 450 mm x 1120 mm

Dimensioni 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

Durata

5anni

Ambiente di lavoro

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

Ambiente di conservazione

Temperatura: da -40 °C a 65 °C ; Umidita relativa: < 85%

Altitudine di lavoro

<2000 m

Requisiti di superficie

Ambiente interno, pavimento piano e liscio

Valutazione IP

1P20

Banda di frequenza

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

Wi-Fi 5,2-5,6G: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz,
5190-5310 MHz, 5510-5670 MHz,
5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz

Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

Bluetooth 2402-2480 MHz

3G B1/B8

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Funzionalita

Massima potenza in trasmissione

Descrizione

Wi-Fi 2,4G Wi-Fi: 17,48 dBm; 5,2-5,6G Wi-Fi: 13,35 dBm; 5,8G Wi-Fi: 13,85 dBm

Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm

3G B1:23,56 dBm; B8: 23,43 dBm

4G B1:23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; B7: 24,33 dBm; B8: 23,45 dBm;
B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm; B34: 23,32 dBm;

B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

3. Modalita d’uso

3.1Istruzioni per la mappatura

KettyBot permette la creazione di nuove mappe sullo stesso robot. Quando il robot viene avviato per la prima volta, &

possibile creare nuove mappe direttamente sul robot senza utilizzare strumenti di mappatura.

Prima di creare una mappa, contattare la nostra assistenza tecnica per avere un codice di attivazione e scegliere una

posizione per applicare un segno a parete o a soffitto per utilizzarlo come posizione di partenza. E poi possibile creare la

mappa come indicato sullo schermo. Fare riferimento alla Guida operativa di KettyBot per maggiori dettagli.

| Non & possibile utilizzare contemporaneamente un segno a soffitto e uno a parete. E necessario scegliere uno |

[ solodeidue.

« Sesi utilizza un segno a parete, non applicarlo su superfici riflettenti come vetro o piastrelle di ceramica.
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« Sesi utilizza un segno a soffitto, non applicarlo su un soffitto altamente riflettente.

@
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3.2 Istruzioni per i pulsanti

Accensione:
Portare il robot nella posizione di partenza e tenere premuto Uinterruttore di accensione per 1 secondo. La striscia luminosa
inferiore si accendera, indicando che il robot & acceso.

[ Attenzione: A
[ Accertarsi di portare l'interruttore a chiave su "ON" prima di accendere il robot.

Se si utilizza un segno a parete, la posizione di Se si utilizza un segno a soffitto, la posizione di

partenza viene mostrata come segue: partenza viene mostrata come segue:

—
W

W-G TwZ'T

i

)

0.7m1.2-m o

Spegnimento:

Premere e tenere premuto Uinterruttore di accensione per 3 secondi: sullo schermo apparira 'opzione Spegnimento.
Toccare Spegnimento: la striscia luminosa in basso e lo schermo si spegneranno, indicando che il robot & spento.
Pausa:

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

Arresto di emergenza:

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

* Fare riferimento alla Guida operativa di KettyBot per maggiori informazioni su come utilizzare il robot.
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4, Manutenzione e cura

Stato del robot Intervallo di ispezione Metodo di manutenzione

Vassoi, ruote motrici e ruote Spegnimento Settimanalmente Pulire la superficie con un panno
ausiliarie pulito.

Sensore di visione, Spegnimento Settimanalmente Utilizzare un panno pulito o un
Videocamera di detergente per lenti per la pulizia.
posizionamento frontale, In caso di contaminazione
sensori di visione di inaspettata, intervenire
profondita e Lidar immediatamente per evitare di

bloccare il sensore e impedire che il
robot funzioni in modo improprio.

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

* Fare riferimento alla Guida operativa di KettyBot per maggiori informazioni su come manutenere e avere cura del robot.

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
KettyBot.

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

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento el riciclo

)¢

]

La direttiva sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE) mira a ridurre al minimo l'impatto dei prodotti
elettrici ed elettronici sull’ambiente, 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.

)74

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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Telif Hakki © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tiim haklari saklidir.

Bu belge, Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. nin izni olmaksizin, kismen veya tamamen, herhangi bir yéntem
(elektronik, fotokopi veya kayit vb.) kullanilarak, herhangi bir sekilde veya herhangi bir yolla kar elde etmek amaciyla
yeniden Uretilemez, codaltilamaz, kopyalanamaz, cevrilemez veya aktarilamaz. Bu belgede bahsi gecen uriin 6zellik ve
bilgileri sadece referans amaclidir ve 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir. Aksi belirtiimedikce, kilavuz sadece

rehberlik sunmak amaciyla tasarlanmistir ve icinde yer alan beyanlar herhangi bir garanti teskil etmeyecek sekilde
sunulmustur.

1. Guvenlik talimatlari

1.1 Gug kullanimi

¢ Robotunuzu orijinal olmayan sarj cihazlarini kullanarak sarj etmeyin. Sarj cihazi hasarliysa derhal degistirin.

e Pil seviyesi %20'ye dusttugunde robot fazla zaman gegmeden sarj edilmelidir. Uzun stre dustik pil seviyesinde ¢alisma pil
omriinu azaltabilir.

e G geriliminin sarj cihazi icin belirtilen gerilimle ayni oldugundan emin olun. Aksi takdirde sarj cihazinin hasar gérmesi s6z
konusu olabilir.

e Sarj aletini kullanirken sarj sirasinda ekipmanin yanmasina veya hasar olmasina neden olabilecek fazla isinmasini énlemek igin

sarj arabiriminin baglanti kablosunun dogru sekilde durdugundan emin olun.

1.2 Robotun kullanimi

* Robotun anormal sekilde hareket etmesini 6nlemek icin, robot calisir haldeyken Gst kamerasini értmeyin. Kameranin
Ustundn ortilmesi durumunda, gecerli gérevi duraklatin ve géreve devam etmeden 6nce robotu dogru glizergaha
koyun.

Temizlik veya bakim islemlerini robot acik veya calisir durumdayken gergeklestirmeyin.

Robotun Ulzerine agik alevli ocak ya da herhangi bir yanici veya patlayict madde koymayin.

Kazara carpismadan kaynakli yiyecek kaybindan veya kisisel yaralanmalardan kaginmak icin robot hareket

halindeyken robotun Uzerine tabak koymayin veya lzerinden tabak almayin.

Robotun anormal sekilde hareket etmesini énlemek icin robotu calisir durumdayken yerini degistirmeyin ya da
tagimayin.

Robot, egitimsiz personel tarafindan onarilmamali veya parcalari sokilmemelidir. Ariza durumunda teknik destek
almak icin en kisa sure icinde Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ile iletisime gecin.

Robotu tasirken yerel yasalar ve diizenlemelerce belirlenen, bir kisinin kaldirabilecegi maksimum agirlik siniria dikkat

edin. Tasima sirasinda robotu dik tutun. Asla tepsiden veya kutudan kaldirarak tasimaya calismayin.

1.3 Gevre

Kisisel yaralanmalari veya robotun hasar gérmesini énlemek icin robotu ytiksek sicaklikli/basingli ortamlarda, yangin
veya patlama tehlikesi olan alanlarda veya daha bagka tehlikeli olasiliklari barindiran yerlerde kullanmayin veya sarj
etmeyin.

Robotun hasar gérmesini 6nlemek icin robotu nemli ortamlarda veya sivi ya da yapiskanla kapli yizeylerde
kullanmayin.

Robotu kablosuz cihazlarin kullaniminin acik¢a yasak oldugu yerlerde kullanmayin; aksi takdirde diger elektronik
cihazlarda parazite veya baska tehlikelere yol acabilir.

Robotu veya aksesuarlarini evsel atik olarak atmayin. Robotu ve aksesuarlarini her zaman yerel yasalara ve

yonetmeliklere uygun olarak atin ve mimkun olan her parcasini geri donusturan.
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2. Uriin bilegenleri

2.1 Ambalajin igindekiler listesi

Robot X 1, KettyBot Kullanim Kilavuzu X 1, Kalite Sertifikasi X 1, Sarj Cihazi X 1, Giig Anahtari X 1, Duvar Isaretlerix 1,

Tavan Isaretlerix 1.

2.2 Genel bakis

KettyBot, hem gorsel hem de lazer konumlandirmayi biinyesinde barindiran, SLAM konumlandirma ve navigasyon
¢ozUmlerini destekleyen, genis bir reklam ekranina sahip bir teslimat ve karsilama robotudur. Sadece 55 cm ile yiiksek
manevra kabiliyetine sahiptir ve bu sayede karmasik ve kalabalik ortamlarda zahmetsizce ilerleyebilir. Pazarlama, musteri
atraksiyonu ve kazanma, karsilama ve refakat, yemek teslimati, sesli etkilesim ve daha fazlasi icin ¢ok yonli bir robot olan

KettyBot, restoranlarda, otellerde, sipermarketlerde ve daha pek ok is senaryosunda kullanima uygundur.

2.3 Goriiniim ve bilesenler

\
1 e
| |
|\ ) |
) ! || o )
o *’**ij**"'i i 7 (15}
- W ®
S T ® wmw
o
Onden gérinim Arkadan gérinim Ustten géraniim
LCD ekran

Suras tekerlekleri Sarj elektrot plakasi

Reklam ekrani Yardimc tekerlekler Acil durdurma digmesi

6666

(1) (&

(2] (9]

© Isikliradar @ SIMkartyuvasi kapagi GOrus sensori

© Ses donanimi @® Tepsiler 6 mikrofonlu dairesel dizilimli set
© On konumlandirma kamerasi @ Tabak toplama kutusu Gl salteri

@ Derinlik goriis sensori ® sarjagirisi

@ salter @ Isikseridi
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2.4 Teknik dzellikler 3. Kullanim

Ozellik ‘ Agiklama ) .
3.1 Harita ¢ikarma talimatlar
Calisma gerilimi DC25,6V
KettyBot, robot tizerinden yeni haritalar olusturulmasini destekler. Robot ilk calistirildiginda, herhangi bir harita olusturma
Guig girisi AC 100-240'V, 50/60 Hz araci kullanmadan dogrudan robot tizerinden yeni haritalar olusturabilirsiniz.
Gug ¢ikigl 29,4V/[8 A Bir harita olusturmadan 6nce, bir etkinlestirme kodu icin litfen teknik destek ile iletisime gecin ve bir duvar veya tavan
Pil kapasitesi 20 Ah isareti uygulamak icin bir konum segerek bunu baslangi¢ konumu olarak kullanin. Daha sonra da ekranda belirtilen sekilde
harita olusturabilirsiniz. Ayrintilar igin lttfen KettyBot Kullanim Kilavuzuna bakin.
Sarj suresi 4 saat
Sarj modu Manuel ve otomatik sarj ( Not: o
Pil 6mri > 8 saat ( Duvar isareti ve tavan isareti ayni anda kullanilamaz. Lutfen ikisinden birini segin.
Gezinti hizi 0,5-12 m/sn (ayarlanabiliy (oo ------ oo oo oo s s s s s s e e e e e e
Gezinme Lazer ve gorsellik entegreli SLAM konumlandirma ¢ Bir duvar isareti kullaniyorsaniz, bunu cam veya seramik fayans gibi yansitici ylizeylere uygulamayin.
Minimum hareket genisligi 55cm
Asilabilecek maksimum ytikseklik 5mm
Maksimum tirmanma agisi 5° 4

Tepsi boyutlar

352 mm x 340 mm

W-gTwe' T

Tepsi sayisi iki tepsi ve bir tabak toplama kutusu

Tepsiler arasindaki ylkseklik

Ustten alta: 248 mm/253 mm/223 mm e

Tepsi yuku

10 kg/tepsi

Makine malzemesi

ABS/havacilik sinifi aliminyum alasimi

Robot agirhgi 38kg
Robot boyutlari 435 mm x 450 mm x 1.120 mm o one
@
Ekran boyutu 10,1 ing LCD ekran ve 18,5 in¢ LCD ekran (reklam ekrani) Y
Isletim sistemi Android ® B
@S
Mikrofon 6 mikrofonlu dairesel dizilimli set @ ]

Hoparlér glict

2 x 10 W stereo hoparlorler

Kullanim émri

Syl

Calisma ortami

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

Saklama ortami

Sicaklik: -40 °C ila 65 °C ; Bagil Nem: < %85

Calisma rakimi

<2.000m

Zemin standardi

ic mekan, diiz ve puriizsiiz zemin

IP Derecesi

1P20
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e Bir tavan isareti kullaniyorsaniz bunu oldukga yansitici bir tavana uygulamayin.

3.2 Dugme talimatlari

Agma:

Robotu baslangi¢ konumuna tastyin ve gl diigmesine 1 saniye basili tutun. Alttaki isik seridi yanar ve robot acilir.
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Bir duvar isareti kullaniyorsaniz baslangi¢ konumu soyle gésterilir:

s
=

o

0.7m1.2-m me
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Bir tavan isareti kullaniyorsaniz baslangi¢ konumu soyle gésterilir:

o

Kapatma:

Glc¢ anahtarina 3 saniye basil tuttugunuzda ekranda Kapama secenegi goriinecektir. Kapama tercihine bastiginizda
robotun kapandigini belli etmek icin alttaki isik seridi soner ve ekran kapanir.

Duraklat:

Galisan robotu duraklatmak icin ekrana dokunun. Islemi stirdiirmek igin tekrar dokunun.

Acil durdurma:

Acil bir durumda, ¢alisan bir robotu durdurmak icin acil durdurma digmesi basin. Acil durdurma digmesini saat
yoniinde cevirin ve ekrandaki ipuglari uyarinca calismaya devam edin.

* Robotun kullanimi hakkinda daha fazla bilgi icin KettyBot Kullanim Kilavuzuna bakin.
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4. Bakim ve temizlik

Bilesenler Robot Durumu Denetim Sikhgi Bakim Yoéntemi

Tepsiler, stirts tekerleklerive | Kapatma Haftalik Yizeyi temiz bir bezle silin.

yardimci tekerlekler

Gorus sensord, 6n Kapatma Haftalik Temizlik igin temiz bir bez veya lens

konumlandirma kamerasi, temizleyici kullanin.

derinlik gorus sensori ve Beklenmeyen bir kirlenme

1sikli radar durumunda, sensérin
engellenmesini énlemek ve robotun
yanlis calismasini énlemek icin en
kisa surede gerekli temizligi yapin.

Robot gévdesi Kapatma Aylik Ylzeyi temiz bir bezle silin.

* Robotun bakimi ve temizligi hakkinda daha fazla bilgi icin KettyBot Kullanim Kilavuzuna bakin.

5. Satis sonrasi servis

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. gegerli garanti ddneminde Ucretsiz garanti hizmeti sunar (garanti dénemi farkl
bilesenler icin farklilik gésterebilir). Satis sonrasi servis tcretleri Pudu tarafindan karsilanacaktir. Garanti suresinin
disinda veya Ucretsiz garantinin kapsaminda olmayan durumlarda, normal fiyata gore belirli bir Gcret tahsil edilecektir.
Satis sonrasi servis politikasi ve onarim hizmetleri ayrintilari icin lGtfen satis sonrasi yardim hattini arayin. Politika,
KettyBot Kullanim Kilavuzunda da bulunabilir.

Pudu satis sonrasi hizmetleri e-posta adresi: techservice@pudutech.com.
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Hak Cipta © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta dilindungi undang-undang.

Dokumen ini tidak boleh disalin, direproduksi, ditranskripsikan, atau diterjemahkan sebagian atau seluruhnya oleh
individu atau organisasi mana pun, atau ditransmisikan dalam bentuk apa pun atau dengan cara apa pun (elektronik,
fotokopi, rekaman, dll.) untuk tujuan komersial apa pun tanpa izin tertulis sebelumnya dari Shenzhen Pudu Technology
Co., Ltd. Spesifikasi dan informasi produk yang disebutkan dalam dokumen ini hanya sebagai referensi dan dapat
diubah tanpa pemberitahuan sebelumnya. Kecuali ditentukan lain, panduan ini dimaksudkan sebagai pedoman saja

dan semua pernyataan diberikan tanpa jaminan apa pun.

1. Petunjuk keselamatan

1.1 Penggunaan daya

» 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 jangka
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
menghindari 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
cedera 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 malfungsi, hubungi
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. untuk dukungan teknis secara tepat waktu.

e 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

mencoba mengangkutnya dengan mengangkat baki atau kotaknya.

1.3 Lingkungan

« Jangan menggunakan atau mengisi daya robot di lingkungan dengan suhu/tekanan tinggi, area dengan bahaya
kebakaran atau ledakan, atau skenario 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 lain atau menyebabkan bahaya lain.

¢ Jangan membuang robot atau aksesorinya sebagai sampah rumah tangga. Selalu buang robot dan aksesorinya sesuai

dengan undang-undang dan peraturan setempat, dan daur ulang jika memungkinkan.
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2. Komponen produk
2.1 Daftar kemasan

Robot X 1, Panduan Pengguna KettyBot X 1, Sertifikat Mutu X 1, Pengisi Daya X 1, Kunci Kontak X 1, Penanda Dinding X 1,
Penanda Langit-langit X 1.

2.2 Ikhtisar

KettyBot adalah robot pengantar dan penerima dengan layar iklan yang mendukung solusi pemosisian dan navigasi

SLAM yang menggabungkan pemosisian visual maupun laser. Kemampuan lalu lintas selebar 55 cm-nya yang superior
memungkinkannya untuk bergerak bebas dalam lingkungan yang rumit dan penuh barang. Sebagai robot serbabisa untuk
marketing, menarik perhatian, menyambut, dan mendampingi pelanggan, mengantar makanan, berinteraksi dengan suara,

dan banyak lainnya, KettyBot cocok untuk digunakan di restoran, hotel, supermarket, dan beragam skenario bisnis lainnya.

2.3 Penampilan & komponen

®ee6

%

///' W/ T\

/)4

Tampilan bagian depan Tampilan belakang Tampilan atas

Layar LCD Roda penggerak Pelat elektrode pengisian daya

Layar Iklan Roda tambahan Tombol berhenti darurat

Lidar Penutup slot kartu SIM Sensor penglihatan

Baki Kit array melingkar 6-mikrofon

6066606

Kamera pemosisian depan Kotak pengembalian piring Sakelar Daya

Sensor penglihatan kedalaman Jack/colokan pengisian daya

(1)
(2]
(3]
@ Peralatan audio
(5]
(6]
(7]

BB 00

Lubang kunci kontak Strip cahaya
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2.4 Spesifikasi
Fitur

Tegangan pengoperasian

‘ Deskripsi

DC 25,6V

Input daya AC 100-240V, 50/60 Hz
Output daya 29,4V/8 A

Kapasitas baterai 20 Ah

Lama waktu pengisian daya 4 jam

Mode pengisian daya

Pengisian daya manual dan otomatis

Masa pakai baterai

>8jam

Kecepatan jelajah

0,5-1,2 m/d (dapat disesuaikan)

Navigasi Pemosisian SLAM dengan laser dan visual terintegrasi
Lebar perjalanan minimum 55cm

Ketinggian yang dapat diatasi 5mm

maksimum

Sudut pendakian maksimum 5°

Dimensi baki 352 mm x 340 mm

Jumlah baki Dua baki dan satu kotak pengembalian piring

Ketinggian antarbaki

Dari atas ke bawah: 248 mm/253 mm/223 mm

Muatan baki

10 kg/baki

Material mesin

ABS/aluminium paduan grade penerbangan

Berat robot

38kg

Dimensi robot

435 mm x 450 mm x 1120 mm

Ukuran 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

2 x 10 W speaker stereo

Masa layanan

5tahun

Lingkungan kerja

Suhu: 0°C hingga 40 °C ; RH: < 85%

Lingkungan penyimpanan

Suhu: -40 °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 penggunaan

3.1 Petunjuk pemetaan

KettyBot mendukung pembuatan peta baru pada robot. Saat robot pertama kali dinyalakan, Anda dapat membuat peta

baru langsung pada robot tanpa alat pemetaan.

Sebelum membuat peta, silakan hubungi dukungan teknis kami untuk kode aktivasi, dan pilih lokasi untuk meletakkan

penanda dinding atau langit-langit agar dapat menggunakannya sebagai lokasi awal. Kemudian Anda dapat membuat peta

sesuai instruksi pada layar. Silakan lihat Panduan Pengoperasian KettyBot untuk informasi selengkapnya.

[ Penanda dinding dan penanda langit-langit tidak dapat digunakan pada waktu yang sama. Silakan pilih salah

( satu di antaranya.

« Jika Anda menggunakan penanda dinding, jangan menggunakannya pada permukaan yang bersifat seperti cermin,

misalnya ubin kaca atau keramik.

e Jika Anda menggunakan penanda langit-langit, jangan menggunakannya pada permukaan yang sangat reflektif

(seperti cermin).

W-GgTwz'T
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3.2 Petunjuk untuk tombol

Menyalakan:

Pindahkan robot ke lokasi awal, lalu tekan dan tahan sakelar daya selama 1 detik. Strip lampu bawah akan menyala,

menunjukkan bahwa robot dihidupkan.
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[ perhatian: £ \ 4. Pemeliharaan dan perawatan

( Pastikan untuk memutar lubang kunci kontak ke "ON" sebelum menyalakan robot. )

___________________________________ Status Robot Interval Pemeriksaan Metode Pemeliharaan

Baki, roda penggerak, dan Power-off Mingguan Bersihkan permukaan dengan kain

roda tambahan bersih.

Sensor penglihatan, kamera | Power-off Mingguan Gunakan kain bersih atau pembersih

pemosisian depan, sensor lensa untuk membersihkannya.

penglihatan kedalaman, dan Jika terjadi kontaminasi tak terduga,

Lidar tangani agar sensor tidak terhalang
dan robot tidak bekerja dengan tidak
semestinya.

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

Jika Anda menggunakan penanda dinding, lokasi awal ditunjukkan sebagai berikut: * Lihat Panduan Pengoperasian KettyBot 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
;’ [‘ E’_ dapat bervariasi untuk komponen yang berbeda). Biaya yang timbul dari layanan purnajual akan ditanggung oleh
/
A = J} Pudu. Di luar masa garansi atau dalam keadaan apa pun yang tidak ditanggung oleh garansi gratis, biaya tertentu akan
0.7m1L.2-m S

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 KettyBot.

Email jual Pudu: techservi dutech.com.
Jika Anda menggunakan penanda langit-langit, lokasi awal ditunjukkan sebagai berikut: mail purna jual Pudu: techservice@pudutech.com

Power-off:

Tekan dan tahan tombol daya selama 3 detik, opsi Mati akan muncul di layar. Ketuk Mati, dan lampu strip bagian bawah
dan layar akan mati, menunjukkan bahwa robot dimatikan.

Jeda:

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

Penghentian darurat:

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

* Lihat Panduan Pengoperasian KettyBot untuk informasi selengkapnya tentang cara menggunakan robot ini.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos los derechos reservados.

Este documento no se puede copiar, reproducir, transcribir o traducir, parcial o totalmente, por parte de ninguna
persona u organizacidn, ni transmitir de ninguna forma ni por ningin medio (ya sean electrénicos, de fotocopia,
grabacidn, etc.) para ningln fin comercial sin el permiso previo por escrito de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Las
especificaciones y la informacién del producto mencionadas en este documento se proporcionan exclusivamente con
fines de referencia y estan sujetas a cambios sin previo aviso. Salvo que se especifique lo contrario, el manual se utiliza

Unicamente como guia y todas las declaraciones se proporcionan sin garantias de ningun tipo.

1. Instrucciones de seguridad

1.1 Uso de energia

 No cargue el robot con cargadores que no sean originales. Si el cargador estd dafiado, cdmbielo inmediatamente.

« 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, asegirese de que la fijacidn de la interfaz de carga esté completamente acoplada para evitar el

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

1.2 Uso del robot

* No cubra la cdmara superior del robot cuando esté en funcionamiento para evitar que se mueva de manera anémala.
Si se cubre la cdmara, ponga en pausa la tarea actual y desplace el robot hasta la ruta correcta antes de continuar la
tarea.

« No limpie o ni realice el mantenimiento del robot cuando esté encendido y en funcionamiento.

¢ No coloque hornillos con llamas expuestas ni otros articulos inflamables o explosivos sobre el robot.

* No recoja ni coloque platos mientras el robot se esta moviendo para evitar que se caiga la comida o lesiones
personales provocadas por una colisién accidental.

« No desplace ni transporte el robot cuando esté en funcionamiento para evitar que se mueva de manera anémala.

« Solo el personal con la formacién adecuada puede desmontar o reparar el robot. En caso de un fallo de funcionamiento,
pdngase en contacto con Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. para recibir la ayuda técnica oportuna.

« Al transportar el robot, respete el peso maximo que se permite levantar a una persona segun las leyes y normativas
locales. Mantenga al robot en posicion vertical durante el transporte. Nunca intente transportarlo levantandolo por la

bandeja o el compartimento.

1.3 Entorno

* No utilice ni cargue el robot en un entorno con temperatura/presion alta, zonas con peligro de incendio o explosién u
otras situaciones peligrosas para evitar lesiones personales o dafios al robot.

* No utilice el robot en un entorno hiimedo ni en superficies cubiertas de liquido o sustancias pegajosas para evitar
dafios al robot.

« No utilice el robot en lugares donde esté explicitamente prohibido el uso de dispositivos inaldmbricos; de lo contrario,
puede causar interferencias en otros dispositivos electrénicos o provocar otros peligros.

« No deseche el robot o sus accesorios como residuos domésticos. Deseche siempre el robot y sus accesorios de acuerdo

con las leyes y normativas locales, y recicle los componentes siempre que sea posible.
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2. Componentes del producto

2.1 Lista de contenido
1Xrobot, 1 X manual de usuario de KettyBot, 1 X certificado de calidad, 1 X cargador, 1 X llave de encendido,

1Xmarcadores de pared, 1 X marcadores de techo.

2.2 Informacién general

KettyBot es un robot de recepcién y reparto con una pantalla de publicidad grande que admite soluciones de navegacion
y posicionamiento de SLAM que integran posicionamiento tanto visual como laser. Su transitabilidad superior de tan solo
55 cm le permite desplazarse sin esfuerzo en entornos complejos y concurridos. KettyBot, un todoterreno versatil para
marketing, atraccién y adquisicion de clientes, saludo y acompafiamiento, reparto de comida, interaccién de voz y muchas

otras funciones, es adecuado para su uso en restaurantes, hoteles, supermercados y muchos otros entornos comerciales.

2.3 Aspecto y componentes
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Vista lateral frontal Vista trasera Vista superior
@ PantallaLCD © Ruedas motrices @ Placa de electrodos de carga
@ Pantalla de publicidad © Ruedas auxiliares @ Interruptor de parada de emergencia
© LIDAR @ Cubierta de ranura para tarjetas SIM @ Sensor de vision
© Equipo de audio @ Bandejas @® Kit de matriz circular de 6 micréfonos

© Cémara de posicionamiento frontal @ Compartimento de retorno de platos @ Interruptor de alimentacién
@ Sensores de visién de profundidad ® Toma de carga

@ Interruptor de llave @ Franja luminosa
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2.4 Especificaciones

Funcién ‘ Descripcion

Voltaje de funcionamiento 25,6V CC

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

Capacidad de la bateria 20 Ah

Tiempo de carga 4h

Modo de carga

Carga manual y automatica

Duracién de la bateria

>8h

Velocidad de desplazamiento

0,5-1,2 m/s (ajustable)

Navegacion

Posicionamiento de SLAM visual y laser integrado

Ancho minimo de recorrido 55cm
Altura méaxima superable 5mm
Angulo méximo de ascenso 5°

Dimensiones de bandeja

352 mm x 340 mm

N.° de bandejas

Dos bandejas y un compartimento de retorno de platos

Altura entre bandejas

De arriba a abajo: 248 mm/253 mm/223 mm

Carga de bandeja 10 kg/bandeja

Material del equipo ABS/aleacién de aluminio para aviacién
Peso del robot 38kg

Dimensiones del robot 435 mm x 450 mm x 1120 mm

Tamafio 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

Vida util

5 afios

Entorno de trabajo

Temperatura: 0°Ca 40 °C; HR: < 85%

Entorno de almacenamiento

Temperatura: -40 °Ca 65 °C ; HR: < 85 %

Altitud de funcionamiento

<2000 m

Requisitos de superficie

Entorno interior, suelo planoy liso

Clasificaci6n IP

1P20

Rango de banda de frecuencias

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

Wi-Fi 5,2-5,6G: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz,
5190-5310 MHz, 5510-5670 MHz,
5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz

Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

Bluetooth 2402-2480 MHz

3G B1/B8

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Funcién Descripcién

Potencia maxima de transmision Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 17,48 dBm; Wi-Fi 5,2-5,6 G: 13,35 dBm;
Wi-Fi 5,8G: 13,85 dBm

Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm

3G B1: 23,56 dBm; B8: 23,43 dBm

4G B1: 23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; BT: 24,33 dBm;
BS: 23,45 dBm; B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm;
B34: 23,32 dBm; B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

3. Funcionamiento

3.1 Instrucciones de trazado

KettyBot admite la creacién de nuevos mapas en el propio robot. Cuando se inicia el robot por primera vez, puede crear
nuevos mapas directamente en el robot sin usar las herramientas de creacién de mapas.

Antes de crear un mapa, pongase en contacto con nuestro servicio de soporte técnico para solicitar un codigo de activacion,
y elija una ubicacién para aplicar un marcador de pared o techo y usarla como la ubicacién de inicio. Después puede crear el

mapa siguiendo las instrucciones de la pantalla. Consulte la Guia de operacién de KettyBot para ver detalles.

( Nota: 6 !
No se pueden usar un marcador de pared y un marcador de techo al mismo tiempo. Elija uno de ellos.

« Si utiliza un marcador de pared, no lo aplique a superficies reflectantes, como cristal o baldosas de cerdmica.

weTwrT ©
) S—
Jﬁ_g .

e

{

« Siutiliza un marcador de techo, no lo aplique a un techo muy reflectante.
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3.2 Instrucciones para botones

Encendido:
Desplace 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 esta encendido.

[ Precaucién: A )

( Asegurese de girar el interruptor de llave a la posicién «Encendido» antes de encender el robot. )

Si utiliza un marcador de pared, la ubicacién de Si utiliza un marcador de techo, la ubicacidn de

inicio se muestra de la siguiente manera: inicio se muestra de la siguiente manera:

7
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Apagado:

Mantenga pulsado el interruptor de alimentacién durante 3 segundos; la opcidén Apagado aparecerd en la pantalla.
Toque Apagado y la franja luminosa inferior y la pantalla se apagaran, lo que indica que el robot esta apagado.

Pausa:

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

En caso de emergencia, pulse el interruptor de parada de emergencia para detener un robot en funcionamiento. Gire el
interruptor de parada de emergencia en sentido horario y reanude la operacién siguiendo los consejos de la pantalla.

* Consulte la Guia de operacién de KettyBot para obtener mas informacidn sobre cémo usar el robot.
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4. Mantenimiento y cuidado

Estado del robot Intervalo de inspeccién | Método de mantenimiento

Bandejas, ruedas motricesy | Apagado Semanal Limpie la superficie con un pafio
ruedas auxiliares limpio.

Sensor de visién, camara Apagado Semanal Utilice un pafio limpio o un limpiador
de posicionamiento frontal, de lentes para la limpieza.

sensores de visién de En caso de contaminacién
profundidad y LIDAR inesperada, corrijala de inmediato

para evitar que se bloquee el sensor
y que el robot funcione de manera
incorrecta.

Cuerpo del robot Apagado Mensual Limpie la superficie con un pafio

limpio.

* Consulte la Guia de operacidn de KettyBot para obtener mas informacidn 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 cubrird los honorarios generados por
el servicio posventa. Fuera del periodo de garantia o en cualquier circunstancia que no esté cubierta por la garantia
gratuita, se cobrara una tarifa determinada de acuerdo con el precio normal. Llame a la linea de atencién posventa
para obtener informacién detallada sobre la politica del servicio posventa y los servicios de reparacidn. También puede
consultar la politica en la Guia de operacién de KettyBot.

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

6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacion sobre eliminacién y reciclaje

)¢

]

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 Gtil. 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 electrénicos. Para obtener informacién sobre su zona de entrega
para el reciclaje, péngase en contacto con las autoridades correspondientes de gestién de residuos de aparatos eléctricos y

electrénicos, con su ayuntamiento o con el servicio de eliminacién de residuos domésticos.

)74

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 0 acumuladores debe desechar dichas baterias y acumuladores
para su recogida por separado.

86




Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos os direitos reservados.

Este documento ndo pode ser copiado, reproduzido, transcrito ou traduzido, parcial ou totalmente, por quaisquer
pessoas ou organizagdes, nem transmitido sob qualquer forma ou meio (eletrénico, por fotocépia, gravacdo, etc.)
para quaisquer fins comerciais sem a autoriza¢do prévia por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. As
especificacdes e informag¢des do produto mencionadas no presente sdo fornecidas apenas a titulo de referéncia e
estdo sujeitas a alteragdo sem aviso prévio. Salvo especificagdo em contrario, este manual deve ser utilizado apenas

como guia; todas as declaracdes sdo fornecidas sem qualquer tipo de garantia.

1. Instrugdes de seguranga

1.1 Utilizagcdo de energia

« N&o carregue o rob6 com carregadores ndo originais. Se o carregador estiver danificado, substitua-o imediata-
mente.

¢ O robo deve ser carregado em tempo Util quando a bateria cai para 20%. O funcionamento com a bateria com pouca
carga durante um logo periodo pode prejudicar a sua vida util.

» Certifique-se de que a tensdo de alimentacdo corresponde a tensdo indicada no carregador, caso contrario pode
causar danos ao carregador.

* Ao utilizar o carregador, certifique-se de que o fixador da interface de carregamento esta totalmente encaixado para

evitar o sobreaquecimento durante o carregamento, o que pode causar queimaduras ou danos ao equipamento.

1.2 Utilizacdo do robd

* N&o cubra a cdmara superior do rob6 quando este estiver em funcionamento para evitar que se desloque de forma
irregular. Se a cdmara estiver coberta, pause a tarefa atual e desloque o robd para a rota correta antes de continuar
atarefa.

N&o limpe ou faga a manutengdo com o robd ligado e em funcionamento.

N&o coloque fogdes com chama aberta ou quaisquer itens inflamaveis e explosivos no robd.

Néo recolha nem coloque loica no rob6 quando este estiver em movimento para evitar o derrame de alimentos ou
lesGes pessoais devidos a colisdo acidental.

Né&o desloque nem transporte o rob6 quando este estiver em funcionamento para evitar que se desloque de forma
irregular.

O robd ndo deve ser desmontado ou reparado por pessoal ndo formado. Em caso de avaria, contacte a Shenzhen
Pudu Technology Co., Ltd. para obter apoio técnico atempadamente.

Ao transportar o robd, respeite o peso maximo que uma pessoa esta autorizada a levantar, conforme exigido pelas
leis e regulamentos locais. Mantenha o robd direito durante o transporte. N&do tente transporta-lo levantando o

tabuleiro ou a caixa.

1.3 Ambiente

N&o utilize ou carregue o robé num ambiente com temperatura/pressao elevadas, areas com perigo de incéndio ou
explosdo, ou outros cendrios perigosos a fim de evitar lesdes pessoais ou danos ao robd.

Néo utilize o rob6é em ambientes himidos ou em superficies cobertas com fluidos ou substancias viscosas para
evitar danos ao robd.

Nao utilize o rob6 em locais onde a utilizagdo de dispositivos sem fio seja explicitamente proibida, caso contrario
pode causar interferéncias a outros dispositivos eletrénicos ou originar outros perigos.

N&o elimine o robd ou os seus acessérios no lixo doméstico. Elimine o robd e os seus acessérios sempre em confor-

midade com as leis e regulamentos locais, e recicle sempre que possivel.
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2. Componentes do produto

2.1 Lista de embalagem

Robd X1, Manual do utilizador KettyBot X 1, Certificado de qualidade X 1, Carregador X 1, Chave de alimentacdox 1,

Marcador de parede X 1, Marcador de teto X 1.

2.2 Visao geral

O KettyBot € um robd de entrega e rececdo com um grande ecrd de anuincios que suporta solucdes de posicionamento

e navegacdo SLAM integrando tanto o posicionamento visual como a laser. A sua capacidade de passagem superior de
apenas 55 cm permite-lhe mover-se facilmente em ambientes complexos e apinhados. O KettyBot é um rob6 versatil para
marketing, captacdo e aquisi¢ao de clientes, saudacdo e acompanhamento, entrega de alimentos, interacao de voz, etc.,

sendo adequado para restaurantes, hotéis, supermercados, e muitos outros cenarios empresariais.

2.3 Aparéncia e componentes
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Vista frontal

@ EcraLcD

@ Ecra de andncios

© Lidar

@ Equipamento de 4udio

© Camara de posicionamento frontal

Vista traseira Vista superior

@ Rodas motrizes @ Placa de elétrodo de carga

© Rodas auxiliares @ Interruptor de paragem de emergéncia
@ Tampa da ranhura do cartéo SIM @ Sensor de viséo
@ Tabuleiros € Conjunto cadeia circular de 6 microfones

@ Caixa de devolugdo de loica @ Interruptor de alimentacdo

@ sensores de profundidade de visdo ® Orificio de carregamento

@ Interruptor de chave

@ raixa de luz



2.4 Especifica¢bes

Funcdo Descrigdo

Tensdo de funcionamento 25,6V CC

Entrada de alimentacdo 100-240V CA, 50/60 Hz
Saida de alimentag&o 29,4V/ 8 A
Capacidade da bateria 20 Ah

Tempo de carregamento 4h

Modo de carregamento

Carregamento manual e automatico

Duracdo da bateria

>8h

Velocidade de cruzeiro

0,5-1,2 m/s (ajustavel)

Navegacdo Posicionamento SLAM integrado a laser e visual
Largura minima de deslocagao 55cm

Altura maxima ultrapassavel 5mm

Angulo méaximo de subida 50

Dimensdes do tabuleiro 352 x 340 mm

N.° de tabuleiros

Dois tabuleiros e uma caixa de devolugéo de loica

Altura entre tabuleiros

De cima para baixo: 248 mm/253 mm/223 mm

Carga do tabuleiro

10 kg/tabuleiro

Material da maquina

ABS/liga de aluminio ao nivel da aviagdo

Peso do robd

38kg

Dimensd&es do robd

435 x 450 x 1120 mm

Tamanho do ecrd

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

Sistema operativo

Android

Microfone

Conjunto cadeia circular de 6 microfones

Poténcia dos altifalantes

2 x altifalantes estéreo de 10 W

Vida atil

5 anos

Ambiente de funcionamento

Temperatura: 0a 40 °C ; HR: < 85%

Ambiente de armazenamento

Temperatura: -40 °C a 65 °C ; HR: < 85%

Altitude de funcionamento

<2000 m

Requisitos do piso

Ambiente interior, piso plano e liso

Classificagdo IP P20
Intervalo de bandas de frequéncia Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
Wi-Fi 5,2-5,6G: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz, 5190-5310 MHz,
5510-5670 MHz, 5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz
Wi-Fi 5,8G: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz
3G B1/B8
4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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transmissao

Poténcia méaxima de

Wi-Fi Wi-Fi 2,4G: 17,48 dBm; Wi-Fi 5,2-5,6G: 13,35 dBm;
Wi-Fi 5,8G: 13,85 dBm
Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm
3G B1:23,56 dBm; B8: 23,43 dBm
4G B1:23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; B7: 24,33 dBm; B8: 23,45 dBm;

B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm; B34: 23,32 dBm;
B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

3. Como utilizar

3.1 Instrucbes de mapeamento

O KettyBot suporta a criacdo de novos mapas no préprio robd. Quando o robd € iniciado, é possivel criar novos mapas

diretamente no mesmo sem utilizar quaisquer ferramentas de mapeamento.

Antes de criar um mapa, contacte a assisténcia técnica para obter um cédigo de ativacdo, e escolha um local para aplicar

um marcador de parede ou de teto e utilizd-lo como local de arranque. Podera entdo criar o mapa seguindo as instrugdes

no ecrd. Consulte o Guia de funcionamento do KettyBot para mais informagdes.

( 0
| Nota: 0

Um marcador de parede e um marcador de teto ndo podem ser usados ao mesmo tempo. Selecione um dos dois.

)

« Se estiver a usar um marcador de parede, ndo o aplique em superficies refletoras como vidro ou ladrilhos de cerdmica.

* Se estiver a utilizar um marcador de teto, ndo o aplique a um teto altamente refletor.
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3.2 Instrugdes dos botdes

Ligar:
Mova o rob6 até ao local de arranque e mantenha o interruptor de alimentagdo premido durante 1 segundo. A faixa

luminosa inferior acende-se, indicando que o rob6 esté ligado.

[ cuidado: A

[ Certifique-se de que roda o interruptor de chave para "ON" antes de ligar o robd.

Se estiver a utilizar um marcador de parede, o

Se estiver a utilizar um marcador de teto, o local

local de arranque é mostrado da seguinte forma: de arranque é mostrado da seguinte forma:

7
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Desligar:

Mantenha o interruptor de alimentacdo premido durante trés segundos. A opgao Desligar seré apresentada no ecra.
Toque em Desligar. A faixa luminosa inferior e o ecrd apagam-se, indicando que o robd esté desligado.

Pausar:

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

Paragem de emergéncia:

Em caso de emergéncia, prima o interruptor de paragem de emergéncia para parar o robé em funcionamento. Rode
o interruptor de paragem de emergéncia para a direita e retome a operacdo de acordo com as sugestdes no ecra.

* Consulte o Guia de funcionamento KettyBot para mais informagdes sobre como utilizar o robé.
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4. Manutencao e cuidados

Estado do robd Intervalo de inspecdo Método de manutengéo

Tabuleiros, rodas motrizese | Desligado Semanalmente Limpe a superficie com um pano
rodas auxiliares limpo.

Sensor de visdo, Camara Desligado Semanalmente Para a limpeza, utilize um pano limpo
de posicionamento frontal, ou um produto de limpeza de lentes.
sensores de profundidade de Em caso de contaminagéo inesperada,
visdo e Lidar resolva-a imediatamente para evitar

bloquear o sensor e impedir que o
robd funcione incorretamente.

Estrutura do rob6 Desligado Mensalmente Limpe a superficie com um pano
limpo.

* Consulte o Guia de funcionamento KettyBot para mais informacgdes sobre como realizar a manutengdo e os cuidados a ter

com o robd.

5. Servico pos-venda

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. fornece um servico de garantia gratuita dentro do periodo de garantia efetiva
(o periodo de garantia pode variar para diferentes componentes). As taxas incorridas pelo servico pds-venda serdo
cobertas pela Pudu. Para além do periodo de garantia ou em quaisquer circunstancias ndo cobertas pela garantia
gratuita, sera cobrada uma determinada taxa de acordo com o preco normal. Contacte a linha de apoio pés-venda
para a politica detalhada de servico pés-venda e servicos de reparagéo. A politica também pode ser encontrada no
Guia de funcionamento KettyBot.

E-mail pés-venda Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informacoes sobre conformidade

6.1 Informacgoes sobre eliminacdo e reciclagem

)¢

|

A diretiva 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 eliminacdo 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.

)74

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

acumuladores para eliminagao separada.
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Prawa autorskie © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.

Niniejszy dokument nie moze by¢ kopiowany, powielany, transkrybowany ani ttumaczony, w czesci lub w catosci, przez
jakiekolwiek osoby lub organizacje, ani tez nie moze by¢ przesytany w jakiejkolwiek formie lub w jakikolwiek sposéb
(za pomoca $rodkéw elektronicznych, kserokopii, nagran itp.) w celu osiagniecia zysku bez uprzedniej pisemnej zgody
firmy Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Specyfikacje produktu i informacje wymienione w tym dokumencie stuzg
wytacznie jako odniesienie i moga by¢ aktualizowane bez wczesniejszego powiadomienia. Jezeli nie okreslono inaczej,

niniejszy przewodnik stanowi tylko zestaw wytycznych, a wszystkie stwierdzenia nie s objete jakgkolwiek gwarancja.

1. Instrukcje bezpieczeristwa

1.1 Zasilanie

« Nie wolno tadowa¢ robota za pomocg nieoryginalnych tadowarek. Jezeli tadowarka ulegta uszkodzeniu, nalezy jg
niezwtocznie wymienic.

¢ Gdy poziom natadowania akumulatora spadnie do 20%, nalezy niezwtocznie natadowac robota. Dtugotrwata praca
przy niskim poziomie akumulatora moze niekorzystnie wptyng¢ na zywotno$¢ akumulatora.

» Nalezy sie upewni¢, ze napiegcie zasilania odpowiada napieciu wskazanemu na tadowarce; w przeciwnym razie moze
dojé¢ do uszkodzenia tadowarki.

» Przy korzystaniu z tadowarki sprawdz, czy zatrzask interfejsu tadowania jest w petni zapiety, aby unikna¢ przegrzania

w trakcie tadowania, ktére mogtoby spowodowac oparzenia lub uszkodzic¢ sprzet.

1.2 Korzystanie z robota

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

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

« Nie wolno stawia¢ na robocie piecykéw z otwartym ptomieniem ani zadnych tatwopalnych i wybuchowych przedmi-
otéw.

¢ Aby uniknac strat jedzenia lub obrazen spowodowanych przypadkowa kolizja, nie pobiera¢ ani nie umieszczac naczyn
podczas poruszania sie robota.

» Aby zapobiec nietypowym ruchom, nie nalezy porusza¢ lub transportowac robota podczas pracy.

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

* Podczas transportu robota nalezy przestrzega¢ maksymalnego ciezaru, jaki dana osoba moze podnies$¢ zgodnie z
wymaganiami okreslonymi przez lokalne prawa i przepisy. Podczas transportu nalezy trzymac robota w pozycji pion-

owej. Nigdy nie wolno podejmowac préby transportu robota, podnoszac go za tace lub pudetko.

1.3 Srodowisko

¢ Aby zapobiec obrazeniom lub uszkodzeniu robota, nie uzywac ani nie tadowac robota w $rodowisku, w ktérym panu-
je wysoka temperatura/ci$nienie ani w obszarach narazonych na pozar lub wybuch lub w innych niebezpiecznych
miejscach.

* Aby unikna¢ uszkodzenia robota, nie nalezy korzystac z niego w wilgotnym srodowisku lub na powierzchniach
pokrytych cieczami lub produktami o konsystencji mazi.

* Nie nalezy korzysta¢ z robota w miejscach, w ktérych uzywanie bezprzewodowych urzadzen jest wyraZnie zakazane.
W przeciwnym razie moga wystapi¢ zaktécenia w dziataniu innych urzadzen elektronicznych badz innego rodzaju
niebezpieczenstwa.

 Nie nalezy utylizowac robota ani jego akcesoriéw wraz z odpadami z gospodarstw domowych. W miare mozliwosci

zawsze utylizowac robota i jego akcesoria zgodnie z lokalnymi prawami i przepisami, poddajgc go recyklingowi.
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2. Elementy produktu

2.1 List przewozowy

Robot X 1, przewodnik uzytkownika KettyBot X 1, certyfikat jakoscix 1, tadowarka X 1, kluczyk zasilania X 1,
markery $cienne X 1, markery sufitowe X 1.

2.2 Przeglad

KettyBot to robot dostawczo-odbiorczy z duzym ekranem reklamowym, ktéry obstuguje rozwigzania pozycjonowania i
nawigacji SLAM, integrujace zaréwno pozycjonowanie wizualne, jak i laserowe. Jego znakomita zdolno$¢ poruszania sie
na wysokosci zaledwie 55 cm pozwala mu na bezproblemowe manewrowanie w skomplikowanych i zattoczonych $rodow-
iskach. KettyBot jest wszechstronnym narzedziem do marketingu, przyciggania i pozyskiwania klientéw, witania i eskor-

towania, dostarczania jedzenia, interakgji glosowych i wielu innych zastosowan, dzieki czemu moze by¢ wykorzystywany w

restauracjach, hotelach, supermarketach i wielu innych branzach.

2.3 Wyglad i elementy
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Widok boczny z przodu

@ Ekran LCD

@ Ekran reklamowy

© Lidar

@ Sprzet audio

© Przednia kamera pozycjonujaca
@ Czujniki wizyjne gtebokosci

@ Przetacznik kluczykowy

Widok z tytu

© Kota jezdne
© Kota pomocnicze

@ Pokrywa gniazda karty SIM

@® Tace

@ Pojemnik na zwrot naczyn
® Wtyk tadowania

@ Listwa $wietina
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Widok z géry

® Plytka elektrody tadowania

@ Wytacznik awaryjny

@ Czujnik wizyjny

@ Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami

@® Przetacznik zasilania
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Funkcja ‘ Opis Maks. moc transmisji Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 17,48 dBm; 5.2-5.6G Wi-Fi: 13,35 dBm;
Napiecie robocze DC 256V 5.8G Wi-Fi: 13,85 dBm

Moc wejéciowa AC 100-240 V, 50/60 Hz Bluetooth | BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm

Moc wyjéciowa 29,4V/8A 3G B1:23,56 dBm; B8: 23,43 dBm

Pojemnos$¢ akumulatora 20 Ah 4G B1: 23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; B7: 24,33 dBm;
Czas tadowania 4 godz. B8: 23,45 dBm; B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm;
Tryb tadowania tadowanie reczne i automatyczne B34: 23,32 dBm; B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm
Zywotno$¢ akumulatora > 8 godz.

Predkos$¢ jazdy 0,5-1,2 m/s (mozliwos¢ regulacji) z : .

Nawigacja Zintegrowane laserowo i wizualnie pozycjonowanie SLAM 3- SPOSOb uzyCIa

Min. szerokos¢ przejscia 55cm 3.1 Instrukcje mapowania

Maksi.( m’?iliwa do pokenania > mm KettyBot wspiera tworzenie nowych map w samym robocie. Gdy robot jest uruchamiany po raz pierwszy, mozna tworzy¢
wysokos¢

nowe mapy bezposrednio na nim, bez korzystania z narzedzi do mapowania.

: : o
Maks. kat nachylenia podczas jazdy | 5 Przed utworzeniem mapy nalezy skontaktowac sie z naszym dziatem pomocy technicznej w celu uzyskania kodu

Wymiary tacy 352 mm x 340 mm aktywacyjnego, a nastepnie wybrac¢ miejsce, w ktérym ma zostac zastosowany marker $cienny lub sufitowy i uzy¢ go jako
Liczba tac Dwie tacki i jeden pojemnik na zwrot naczyn lokalizacji startowej. Nastepnie mozna utworzy¢ mape zgodnie z instrukcjami wyéwietlanymi na ekranie. Szczegétowe
Wysoko$c pomiedzy tacami 0Od géry do dotu: 248 mm/253 mm/223 mm informacje znajduijg sie w przewodniku po obstudze KettyBot.
Obcigzenie tacy 10 kg/tace
Materiat urzagdzenia ABS/stop aluminium klasy lotniczej ( - J a_ a_ 6 ______________________________ )
waga:
Masa robota 38kg | - ; ; .. : . . : |
( Marker Scienny i sufitowy nie mogg by¢ uzywane w tym samym czasie. Nalezy wybrac jeden z nich. |
Wymiary robota 435mmx 450 mmx 1120 mm L L L
Rozmiar ekranu 10,1-calowy ekran LCD i 18,5-calowy ekran LCD (ekran reklamowy)
« esli uzywasz markera $ciennego, nie naktadaj go na powierzchnie odbijajgce Swiatto, takie jak szkto lub ptytki
System operacyjny Android K
ceramiczne.
Mikrofon Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami
Moc gtodnika 2 x gto$nik stereo 10 W
Okres eksploatacji (zywotnosc) 5 lat ﬁ Vo=
Srodowisko pracy Temperatura: Od 0°C do 40°C ; Wilgotno$¢ wzgledna: < 85% g \
Srodowisko przechowywania Temperatura: Od -40°C do 65°C ; Wilgotno$¢ wzgledna: < 85% & ‘
3 [ Sn]
Wysokos$¢ n.p.m. podczas pracy <2000 m L L ]
“ Wl f4
Wymég dotyczacy powierzchni Wewnatrz pomieszczen, ptaskie i gtadkie podtoze “’“”’j
Klasa ochrony IP 1P20
Zakres czestotliwosci Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

5.2-5.6G Wi-Fi: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz, « Jesli korzysta sie z markera sufitowego, nie nalezy umieszczac go na suficie o wysokim wspétczynniku odbicia Swiatta.

5190-5310 MHz, 5510-5670 MHz, -

5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz B s
5.8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz @
@
Bluetooth 2402-2480 MHz .
3G B1/B8 @ & L
4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40 . ® ® | |- __
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3.2 Instrukcje dotyczace przyciskéw

Wiaczanie zasilania:
Przemiescic¢ robota do lokalizacji uruchamiania, a nastepnie wcisng¢ przetacznik zasilania i przytrzymac go przez 1 sekunde.

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

[ Przestroga: A )
( Przed podtgczeniem robota do zasilania nalezy pamigta¢, aby przetgczy¢ klawisz zasilania do pozycji ,ON". )

Jesli korzysta sie z markera $ciennego, miejsce

Jesli korzysta sie z markera sufitowego, miejsce

uruchomienia jest pokazane w nastepujacy sposoéb:

R

W-GTWe'T

L

70.7m1.2-m e ° J

Wytaczanie zasilania:

Nacisnij i przytrzymaj wytgcznik przez 3 sekundy, na ekranie pojawi sie opcja Wytgczanie zasilania. Stuknij
Wytgczanie zasilania, a dolna listwa $wietlna i ekran wytgcza sie, co sygnalizuje odtgczenie robota od zasilania.
Pauza:

Dotkna¢ ekranu, aby zatrzymac pracujgcego robota. Dotkng¢ ponownie, aby wznowic¢ prace.

Zatrzymanie awaryjne:

W razie wystgpienia sytuacji awaryjnej nacisna¢ wytacznik awaryjny w celu zatrzymania pracy robota. Obré¢ wytgcznik
awaryjny zgodnie z ruchem wskazéwek zegara i wznéw operacje zgodnie ze wskazéwkami na ekranie.

* Dodatkowe informacje dotyczace tego, jak korzystac z robota, mozna znalez¢ w podreczniku obstugi urzadzenia

KettyBot.
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uruchomienia jest pokazane w nastepujacy sposoéb:

4. Konserwacja i serwisowanie

Status robota Czestotliwo$¢ kontroli | Metoda konserwacji

Tace, kota jezdne i kota Wytaczanie zasilania | Co tydzien Nalezy przeciera¢ powierzchnie

pomocnicze czystg Sciereczka.

Czujnik wizyjny, przednia Wytaczanie zasilania | Co tydzien Do czyszczenia nalezy uzywac czystej

kamera pozycjonujaca, Sciereczki lub srodka do czyszczenia

czujniki wizyjne gtebokosci soczewek.

oraz Lidar W przypadku nieoczekiwanego
zanieczyszczenia nalezy natychmiast
je usunag, aby unikng¢ zablokowania
czujnika i zapobiec nieprawidtowej
pracy robota.

Korpus robota Wytaczanie zasilania | Co miesigc Nalezy przeciera¢ powierzchnie
czystg Sciereczka.

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

podreczniku obstugi urzadzenia KettyBot.

5. Serwis posprzedazowy

W okresie gwarancyjnym firma Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. zapewnia bezptatny serwis gwarancyjny (moze
réznic sie zaleznie od poszczegélnych komponent6w). Optaty naliczone w ramach serwisu posprzedazowego
zostana pokryte przez firme Pudu. Poza okresem gwarancyjnym lub w sytuacjach nieobjetych bezptatng gwarancja
zostanie pobrana optata zgodna ze standardowym cennikiem. Szczegétowe informacje dotyczace polityki serwisu
posprzedazowego i napraw mozna uzyskac, dzwonigc pod numer infolinii serwisu posprzedazowego. Polityke mozna
takze znalez¢ w podreczniku obstugi urzadzenia KettyBot.

Adres e-mail dziatu after-sales Pudu: techservice@pudutech.com.

6. Informacje dotyczgce zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

hi¢

|

Celem dyrektywy w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) jest zminimalizowanie wplywu sprzetu
elektronicznego i elektrycznego na srodowisko 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 znajdowa¢ w kazdym kraju. Informacje na temat punktéw zbiérki odpadéw mozna uzyskac w
odpowiednich urzedach odpowiedzialnych za zarzagdzanie 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 korcowy sprzetu zawierajacego baterie i/lub akumulatory musi je usung¢ i odda¢ w innym punkcie.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle rechten voorbehouden.

Geen enkel gedeelte van dit document mag door enige persoon of organisatie voor commerciéle doeleinden worden
gereproduceerd, gekopieerd, vertaald of overgedragen, in welke vorm of op welke manier dan ook (elektronisch, per
fotokopie, middels opname enzovoort), als hier vooraf geen schriftelijk toestemming is gegeven door Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd. De productspecificaties en informatie in dit document dienen uitsluitend ter referentie en kunnen
zonder voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd. Tenzij anders vermeld, is deze handleiding uitsluitend bedoeld als

een richtsnoer en wordt de informatie verstrekt zonder enige vorm van garantie.

1. Veiligheidsinstructies

1.1 Stroomgebruik

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

 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 overver-
hitting tijdens het opladen te voorkomen, dit kan namelijk leiden tot brandwonden of schade aan de apparatuur.

1.2 Gebruik van de robot

Bedek de bovenste camera van de robot niet als deze aan het werk is om te voorkomen dat de bewegingen van de
robot worden verstoord. Als de camera bedekt 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.

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

Ruim de tafel niet af 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 het geval van een stor-
ing contact op met Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. voor tijdige 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 het vervoer. Probeer de robot nooit te vervoeren door deze
op te tillen aan de dienbladen of de bak.

1.3 Omgeving

¢ Gebruik de robot niet en laad de robot niet op in een omgeving met verhoogde temperatuur/druk, een omgeving met
brand- of explosiegevaar of een andere gevaarlijke omgeving om persoonlijk letsel en schade aan de robot te voor-
komen.

* 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 andere gevaren veroorzaken.

« Voer de robot en de accessoires van de robot niet af als huishoudelijk afval. Voer de robot en de accessoires van de

robot altijd af in overeenstemming met lokale wet- en regelgeving en recycle waar mogelijk.
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2. Productonderdelen

2.1 Paklijst

Robot X 1, gebruikershandleiding KettyBot X 1, kwaliteitscertificaat X 1, oplader X 1, aan-uitsleutel X 1, wandmarkeringen X 1,
plafondmarkeringenx 1.

2.2 Overzicht

De KettyBot is een serveer-en ontvangstrobot met een groot reclamescherm en SLAM-positionerings- en navigatieoplossin-
gen aan de hand van laser- en visuele positionering. De superieure doorgang van slechts 55 cm zorgt ervoor dat hij zich
moeiteloos door complexe en drukke omgevingen kan bewegen. De KettyBot is een veelzijdige allrounder voor marketing,
aantrekken en werven van klanten, begroeting en begeleiding, serveren van gerechten, spraakinteractie en nog veel meer. De

robot is geschikt voor gebruik in restaurants, hotels, supermarkten en vele andere bedrijfsscenario’s.

2.3 Uiterlijk en onderdelen
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Vooraanzicht Achteraanzicht Bovenaanzicht
@ Lcd-scherm @ Aandrijfwielen @ Elektrodeplaat voor opladen
@ Reclamescherm © Hulpwielen @ Noodstopschakelaar
© LiDAR @ Afdekking simkaartsleuf @ Zichtsensor
@ Audio-uitrusting @ Dienbladen @ Circulaire array-kit met 6 microfoons
@ Voorste positioneringscamera @ Afruimbak @ Aan/uit-schakelaar

@ Optische dieptesensoren ® Oplaadaansluiting

@ Sleutelschakelaar @ Lichtstrook
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2.4 Specificaties

Kenmerk Beschrijving

Bedrijfsspanning DC25,6V
Ingangsvermogen 100-240 V AC, 50/60 Hz
Uitgangsvermogen 29,4V/8A
Accucapaciteit 20 Ah

Oplaadtijd 4u

Oplaadmodus

Handmatig en automatisch opladen

Levensduur accu

>8u

Kruissnelheid

0,5-1,2 m/s (instelbaar)

Navigatie SLAM-positioneringssysteem met laser en camera
Min. doorgangsbreedte 55cm

Max. overrijdbare hoogte 5mm

Max. klimhoek 5°

Afmetingen dienblad

352 mm x 340 mm

Aantal dienbladen

Twee dienbladen en een afruimbak

Afstand tussen dienbladen

Van boven naar onder: 248 mm/253 mm/223 mm

Belasting dienblad 10 kg/blad

Materiaal van de robot ABS-/aluminiumlegering van luchtvaartkwaliteit
Gewicht robot 38kg

Afmetingen robot 435 mm x 450 mm x 1120 mm

Afmetingen scherm

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

Besturingssysteem

Android

Microfoon

Circulaire array-kit met 6 microfoons

Luidsprekervermogen

2 x 10W-stereoluidsprekers

Levensduur

5jaar

Werkomgeving

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

Opslag Temperatuur: -40 °C tot 65 °C ; RV: < 85%
Bedrijfshoogte <2000 m

Vereist vloeroppervlak Binnenshuis, vlakke en effen ondergrond

IP-waarde 1P20

Frequentieband Wifi 2,4G-wifi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz

5,2-5,6G-wifi: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz, 5190-5310 MHz,
5510-5670 MHz, 5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz
5,8G-wifi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz

Bluetooth | 2402-2480 MHz

3G B1/B8

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Beschrijving

Max. zendvermogen Wifi 2,4G-wifi: 17,48 dBm; 5,2-5,6G-wifi: 13,35 dBm; 5,8G-wifi: 13,85 dBm

Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm
3G B1:23,56 dBm; B8: 23,43 dBm

4G B1:23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; B7: 24,33 dBm; B8: 23,45 dBm;
B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm; B34: 23,32 dBm;
B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

3. Gebruik

3.1 Kaartinstructies

Er kunnen nieuwe kaarten op de KettyBot zelf worden aangemaakt. Wanneer de robot wordt opgestart, kunt u nieuwe
kaarten direct op de robot aanmaken, zonder speciale tools.

Neem contact op met de technische ondersteuning voordat u een kaart aanmaakt en kies een locatie om een wand- of
plafondmarkering aan te brengen en deze te gebruiken als opstartlocatie. U kunt de kaart dan aanmaken volgens de
aanwijzingen op het scherm. Raadpleeg de bedieningshandleiding van de KettyBot voor meer informatie.

I opmerking: (i)

Een wandmarkering en een plafondmarkering kunnen niet tegelijkertijd worden gebruikt. Kies een van deze opties.]

« Als u gebruikmaakt van een wandmarkering, plak deze dan niet op weerkaatsende oppervlakken zoals glas of

keramische tegels.
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3.2 Instructies voor knoppen

Inschakelen:
Breng de robot naar de opstartlocatie, druk op de aan/uit-schakelaar en houd deze 1 seconde ingedrukt. De onderste
lichtstrook gaat branden, wat betekent dat de robot is ingeschakeld.

Als u gebruikmaakt van een wandmarkering,

Als u gebruikmaakt van een plafondmarkering,

wordt de opstartlocatie als volgt weergegeven: wordt de opstartlocatie als volgt weergegeven:

T

T

_ WSTwrT

0.7m1.2-m o

Uitschakelen:

Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt, de optie Uitschakelen verschijnt dan op het scherm. Tik

op Uitschakelen. De onderste lichtstrook en het scherm gaan uit, waarmee wordt aangegeven dat de robot is
uitgeschakeld.

Pauzeren:

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

Noodstop:

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

* Raadpleeg de bedieningshandleiding voor KettyBot voor meer informatie over het gebruik van de robot.
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4. Onderhoud en verzorging

Onderdelen Robotstatus Controle-interval Onderhoudsmethode

Dienbladen, aandrijfwielen en| Uitgeschakeld Wekelijks Veeg het oppervlak af met een

hulpwielen schone doek.

Zichtsensor, voorste Uitgeschakeld Wekelijks Gebruik voor het schoonmaken een

positioneringscamera, schone doek of lensreiniger.

optische dieptesensoren en Pak onverwachte verontreinigingen

LiDAR onmiddellijk aan om blokkering van
de sensor te voorkomen, waardoor
de robot niet meer naar behoren kan
werken.

Behuizing robot Uitgeschakeld Maandelijks Veeg het oppervlak af met een
schone doek.

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

robot.

5. Aftersales-service

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

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

6. Informatie over conformiteit

6.1 Informatie over afvoer en recycling

)¢

]

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.

)74

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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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. VSechna prava vyhrazena.

Tento dokument ani Zadné jeho ¢asti nesmi byt bez pfedchoziho pisemného souhlasu spolecnosti Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd. kopirovany, reprodukovany, opisovany ani prekladany, a to Zddnou osobou ani organizaci,

ani v jakékoli podobé nebo jakymikoli zplsoby (elektronicky, fotokopirovanim, nahravanim atd.) pfedavany pro
komer¢ni Ucely. Specifikace produktu a informace zde uvedené jsou pouze informativni a mohou byt bez pfedchoziho

upozornéni zménény. Pokud neni uvedeno jinak, je pfirucka urcena pouze jako navod a viechny informace jsou
uvedeny bez jakékoliv zaruky.

1. Bezpecnostni pokyny

1.1 VyuZiti energie

« Robota nenabijejte pomoci neoriginalnich nabijecek. Pokud doslo k poSkozeni nabijecky, okamZité ji vymérite.

¢ Pokud Uroven nabiti baterie klesne na 20 %, je tfeba robota vcas nabit. Pokud by byl robot pouZivan dlouhou dobu s
nizkou Urovni nabiti baterie, mohlo by dojit ke zkracenf jeji Zivotnosti.

» Ujistéte se, Ze napajeci napéti odpovida napéti uvedenému na nabijecce. V opa¢ném pripadé by mohlo dojit k
poskozeni nabijecky.

* PFi pouzivani nabijecky dbejte na to, aby byl uzavér nabijeciho rozhrani zcela zajistén a nedoslo tak béhem nabijeni k

prehrati, které maze zpUsobit popaleniny nebo poskozeni zafizeni.

1.2 Poutziti robota

Béhem prace robota nezakryvejte jeho horni kameru, abyste zabranili jejimu abnormalnimu pohybu. Pokud je

kamera zakrytd, pozastavte aktudlni Gkol a pred pokracovanim v Gkolu presurite robota na spravnou trasu.

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

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

Nepokladejte ani neodebirejte pokrmy, kdyZ je robot v pohybu. Tim se zabrani ztratdm pokrmd a zranéni osob v
disledku ndhodné kolize.

Béhem prace robota nepresouvejte ani neprepravujte robota, abyste zabranili jeho abnormalnimu pohybu.

Robot nesmi byt rozebiran ani opravovén nevyskolenym personédlem. V pfipadé poruchy se véas obratte na technick-
ou podporu spole¢nosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

PFi prepravé robota dodrzujte maximalni hmotnost, kterou smi osoba zvedat podle mistnich zakont a predpisu.

Bé&hem prepravy udrZujte robota ve svislé poloze. Nikdy se nepokousejte prepravovat jej zvednutim za tac nebo
skin.

1.3 Prostredi

« NepouZivejte ani nenabijejte robota v prostfedi s vysokou teplotou/tlakem, v oblastech s nebezpe&im pozaru nebo
vybuchu nebo v jinych nebezpecnych situacich, abyste zabranili zranéni osob a poskozeni robota.

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

« NepouZivejte robota na mistech, kde je pouZzivani bezdratovych zafizeni vyslovné zakazano, jinak mdze zpisobit
rusenf jinych elektronickych zafizeni nebo zpUsobovat jind nebezpedi.

« Robota ani jeho pfislusenstvi nelikvidujte jako domovni odpad. Robota a jeho pfislusenstvi vzdy likvidujte v souladu s
mistnimi zakony a predpisy, a pokud mozno je recyklujte.
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2. Soucasti produktu

2.1 Seznam polozZek

Robot X 1, uZivatelska pFirucka KettyBot X 1, osvédcenti jakostiX 1, nabijecka X 1, vypinaci kli¢ X 1, znacka na sténux 1,
znacka na strop X 1.

2.2 Prehled

KettyBot je dorucovaci a recepcni robot s velkou reklamni obrazovkou, ktery podporuje feSeni SLAM pro urcovani polohy

a navigadi integrujici vizulni i laserové urcovani polohy. Jeho vynikajici pohyblivost pouhych 55 cm mu umozriuje bez-
problémovy pohyb ve sloZitém a pfeplnéném prostredi KettyBot je vSestranny pomocnik pro marketing, lakanf a ziskavani
zékaznikd, uvitani a doprovod, rozvoz jidla, hlasovou interakci a mnohem vice. Je vhodny pro poutZiti v restauracich, hotelech,
supermarketech a v mnoha dalSich obchodnich situacich.

2.3 Vzhled a komponenty

o é, "“'“'“7 .<
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Pohled zepredu Pohled zezadu Pohled shora
@ LCD obrazovka @ Hnacikola @ Nabijeci deska elektrody
@ Reklamni obrazovka © Pomocné kola @ Nouzovy spinac
© Lidar @ Kryt naslot pro SIM kartu @ Vizualni snimac
@ Zvukové zafizeni ® Tacy @ Kruhova sada se 3esti mikrofony

@ Piedni polohovaci kamera @ Skfifka na sbér nadobi @® vypinat

@ Vizualni snimace hloubky €® Konektor nabijeni

© Kilicovy spinat @ sSvételny prouzek
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2.4 Specifikace
Provozni napéti 25,6 V stejnosm.
Prikon 100-240 V st¥., 50/60 Hz
Vystupni vykon 29,4V/8A
Kapacita baterie 20 Ah
Cas nabijeni 4h
Rezim nabijenf{ Ruéni i automatické nabijeni
Vydrz baterie >8h
Rychlost projizdéni 0,5-1,2 m/s (nastavitelny)
Navigace Integrované vizualni a laserové urcovani polohy pomoci SLAM
Min. Sitka pojezdu 55cm
Maximalni zdolatelna vyska 5mm
Max. Ghel stoupani 5°
Rozméry tacu 352 mm x 340 mm
Pocet tacd Dva tacy a jedna skfifika na sbér nadobf
Vyska mezi tacy Shora dol(: 248 mm/253 mm/223 mm
Zatizeni tacu 10 kg/tac
Material stroje ABS / letecka hlinikova slitina
Hmotnost robota 38 kg
Rozméry robota 435 mm x 450 mm x 1120 mm
Velikost obrazovky 10,1palcovy LCD displej a 18,5palcovy LCD displej (reklamni obrazovka)
Operacni systém Android
Mikrofon Kruhova sada se Sesti mikrofony
Vykon reproduktoru Stereofonni reproduktory 2 x 10 W
Zivotnost 5 let
Provozni prostredi Teplota: 0 °C az 40 °C; Relativni vihkost: < 85 %
Prostredi skladovani Teplota: -40 °C az 65 °C; Relativni vihkost: < 85 %
Provozni nadmorska vyska <2000 m
PoZadavky na povrch Vnitfni prostfedi, rovny a hladky povrch
Klasifikace IP P20
Rozmezi kmitoctového pasma Wi-Fi 2,4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
5,2-5,6G Wi-Fi: 5180-5320 MHz, 5500-5700 MHz,
5190-5310 MHz, 5510-5670 MHz,
5210-5290 MHz, 5530-5610 MHz
5,8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth | 2402-2480 MHz
3G B1/B8
4G B1/B3/B7/B8/B20/B28/B34/B38/B40
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Vlastnost Popis

Poténcia méxima de Wi-Fi 2,4G Wi-Fi: 17,48 dBm; 5,2-5,6G Wi-Fi: 13,35 dBm; 5,8G Wi-Fi: 13,85 dBm
transmissdo

Bluetooth BLE: 5,96 dBm; BR/EDR: 8,49 dBm

3G B1: 23,56 dBm; B8: 23,43 dBm

4G B1: 23,49 dBm; B3: 23,96 dBm; B7: 24,33 dBm; BS8: 23,45 dBm;
B20: 23,36 dBm; B28: 23,81 dBm; B34: 23,32 dBm;
B38: 24,76 dBm; B40: 23,25 dBm

7z re

3. Zpusob pouZivan

3.1 Pokyny k mapovani

KettyBot umozriuje vytvareni novych map pfimo na samotném robotu. PFi prvnim spusténi robota muZete vytvaret nové
mapy pfimo na robotu bez pouziti mapovacich nastrojd.

Pred vytvorfenim mapy se obratte na nasi technickou podporu, kterd vam poskytne aktiva¢ni kéd, a vyberte misto, na které
chcete nalepit znacku na sténu nebo strop, a pouZijte je jako misto spusténi. Pak muZete mapu vytvorit podle instrukci na
obrazovce. Pro podrobnosti nahlédnéte do Provozni pfirucky KettyBot.

[ Poznamka: 0

Znacky na sténu a na strop nemuZou byt pouZity sou¢asné. Vyberte prosim jen jednu z nich.

s
]
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* Pokud pouZzivate znacku na strop, nelepte ji na vysoce reflexni strop.
@
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3.2 Instrukce k tlaéitkiim

Zapnuti:
Presurite robota na misto spusténi a podrzte vypinac na jednu sekundu. Spodni svételny prouzek se rozsviti, coz znamena,

Ze je robot zapnuty.

[ Upozornéni: A )

( PFed zapnutim robota nezapomerite prepnout klicovy spina¢ do polohy ,ON". )

Pokud pouzivate znac¢ku na sténu, misto spusténi Pokud pouZivate znacku na strop, misto spusténi

je zobrazeno takto: je zobrazeno takto:
7
. | P 4
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Vypnuti:

Na tfi sekundy podrzte vypinac, na obrazovce se pak objevi mozZnost Vypnuti. Poté, co klepnete na Vypnuti, spodni
svételny prouzek a obrazovka zhasnou, coZz znamen, Ze je robot vypnuty.

Pozastaveni:

Klepnutim na obrazovku muiZete pracujiciho robota pozastavit. Dal3im klepnutim obnovite provoz.

Nouzové zastaveni:

V pripadé naléhavé situace stisknéte nouzovy spinac zastaveni, abyste robota zastavili. Otocte spinacem nouzového
zastaveni ve sméru hodinovych ruci¢ek a pokracujte v provozu podle pokynt na obrazovce.

* Dalsi informace o pouZivani robota naleznete v provozni pfirucce KettyBot.
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4. Udriba a péce

Stav robota Kontrolni interval Metoda udrzby

Tacy, hnaci kola a pomocna Vypnuti Kazdy tyden Otfete povrch cistym hadiikem.

kola

VizuaIni snimac, predni Vypnuti Kazdy tyden K cisténi pouzivejte mékké hadriky
kamera, vizudIni snimac nebo istici prostfedek na objektivy.
hloubky a lidar V pfipadé neocekévaného znecisténi

ihned odstrarite necistoty, aby
nedoslo k zablokovani snimace a
chybné funkci robota.

Télo robota Vypnuti Kazdy mésic Otfete povrch cistym hadrikem.

* Dalsi informace o Udrzbé a péci o robota naleznete v provozni pfirucce KettyBot.

5. Poprodejni sluzby

Spole¢nost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. poskytuje bezplatny zarucni servis v rdmci platné zaru¢ni doby
(zarugni doba se muze u rtiznych komponent li3it). Poplatky za poprodejni servis hradi spole¢nost Pudu. Po uplynuti
zarucni doby nebo v pfipadech, na které se nevztahuje bezplatna zaruka, bude Gc¢tovan urcity poplatek podle obvyklé
ceny. Podrobné informace o poprodejnim servisu a opravach ziskate na poprodejni infolince. Zasady naleznete také v
provozni pfirucce KettyBot.

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

6. Informace o souladu s predpisy

6.1 Informace o likvidaci a recyklaci

)¢
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Cilem smérnice o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (OEEZ) je minimalizovat dopad elektrického a
elektronického zboZi na Zivotni prostredi tim, Ze se zvy3i jeho opétovné poutziti a recyklace a snizi se mnoZzstvi OEEZ
ukladanych na skladky. Symbol na tomto vyrobku nebo jeho obalu znamena, Ze tento vyrobek musi byt po skonceni
Zivotnosti likvidovan oddélené od béZného domovniho odpadu. Uvédomte si, Ze je vasi povinnosti likvidovat elektronicka
zafizeni v recyklacnich centrech, abyste Setfili prirodni zdroje. Kazda zemé ma sva sbérna stfediska pro recyklaci elektrickych
a elektronickych zafizeni. Informace o oblasti, kde mdZzete vyrobek odevzdat k recyklaci, ziskate na p¥islusném aradé pro
nakladani s elektrickymi a elektronickymi zafizenimi, na mistnim méstském Gradé nebo ve sluzbé pro likvidaci domovniho

odpadu.
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Pred odevzdanim elektrickych a elektronickych zafizeni (EEZ) do sbéru nebo do zafizeni pro sbér odpad musi koneZny

uZivatel zafizeni obsahuijiciho baterie nebo akumulatory tyto baterie a akumulatory odebrat k oddélenému sbéru.
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