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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 organiza-
tions, 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 man-
ualis intended as a guide only and all the statements are provided without warranty of any kind.

1. Safety instructions

1.1 Power usage

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

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

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

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

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

1.2 Robot usage

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

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

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

+ Do not pick up and place food or collect dishes while the robot is moving to avoid any food loss, dishes damage, 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.
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2. Product components

2.1 Packing list

Robot X 1, Pudu HolaBot User Manual X 1, Quality Certificate X 1, Charger X 1, Power Key X 1, Markers X 1.

2.2 Overview

As a delivery robot that features calling and notifications, Pudu HolaBot supports SLAM positioning and navigation solutions
integrating both visual and laser positioning. Featuring high carrying capacity, voice control, and remote operability, Pudu
HolaBot integrates functions including calling, notification, and autonomous movement and can be used in various scenar-
ios efficiently, conveniently, and flexibly. Pudu HolaBot comes with various modes, including Delivery Mode and Collection

Mode, to cater to the needs of different scenarios.

2.3 Appearance & components
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2.4 Specifications

Feature | Description

Operating voltage DC23-29.4V

Power input AC 100-240V, 50/60 Hz
Power output 29.4V/8A

Battery capacity 25.6 Ah

Charging time 45h

Battery life 10-24h

Cruise speed

0.2-1.2 m/s (adjustable)

Navigation Laser and visual integrated SLAM positioning
Min. travel width 70cm

Max. surmountable height 7mm

Max. climbing angle 5°

Tray dimensions

390 mm X360 mm, 120 L ultra-large volume

No. of trays

Four (adjustable)

Height between trays

From top to bottom: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Tray load

Flat surface: 15 kg/layer;
Obstacle crossing height of 5 mm: 10 kg/layer

Machine material

ABS/aviation grade aluminum alloy

Robot weight

55kg

Robot dimensions

542 mm X534 mmX1228 mm

Screen size

10.1-inch LCD screen

Operation system

Android

Microphone

6-mic circular array kit

Speaker power

2X10 W stereo speakers

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

Robot: IP20; Tray compartment: IPX5

Frequency band range

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

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

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

Bluetooth 2402-2480 MHz

3G B1/B8

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. transmit power

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

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

3G B1:23.64 dBm; B8: 21.71 dBm

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

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

Power-on:

Move the robot to the startup location, and press and hold the power switch for 1 second. The light strips and dot matrix

screen will flash, indicating that the robot is powered on.

Caution: A

Be sure to turn the key switch to "ON" and push back the battery back cover before powering on the robot.

3,

Key Switch

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

light strips, dot matrix screen, and LCD 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. You can also press the lightning button to

pause the robot.

Emergency stop:

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

clockwise, tap on the screen or press the lightning button to resume operation.

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

Components ‘ Robot Status ‘ Inspection Interval ‘ Maintenance Method
Driving wheels, Power-off Weekly Wipe the surface with a clean cloth.
and auxiliary
wheels
Trays Power-off Weekly Wipe the surface with a clean cloth.
If there are oil stains on the silicone pad of the tray,
please scrub it clean with water and dry it in time.
Vision sensor, Power-off Weekly Use a clean cloth or lens cleanser for the cleaning.
depth vision In case of unexpected contamination, address
sensors, and itimmediately to avoid blocking the sensor and
Lidar prevent the robot from working improperly.
Robot body Power-off Monthly Wipe the surface with a clean cloth.

*Refer to Pudu HolaBot 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 Pudu HolaBot Operation Guide.

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

6. Compliance information

6.1 Disposal and recycling information

)74

|

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.

)74

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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6.3 Federal Communications Commission compliance statement

The following information applies to Pudu robotic.
This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class B digital device, pursuant to part 15 of the FCC Rules.
These limits are designed to provide reasonable protection against harmful interference in a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with the instructions, may
cause harmful interference to radio communications. However, there is no guarantee that interference will not occur in a particular
installation. If this equipment does cause harmful interference to radio or television reception, which can be determined by turning
the equipment off and on, the user is encouraged to try to correct the interference by one or more of the following measures:

+ Reorient or relocate the receiving antenna.

« Increase the separation between the equipment and receiver.

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

+ Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.
This device complies with Part 15 of the FCC rules. Operation is subject to the following two conditions:

+ This device may not cause harmful interference.

+ This device must accept any interference received, including interference that may cause undesired operation.
6.4 Industry Canada compliance statement

This device complies with Industry Canada licence-exempt RSS standard(s). Operation is subject to the following two conditions:
« This device may not cause interference.
« This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.

06



WRARFRE © 2022 R EEREERATMINEAE, REMRENH,
RERNTEERSERARBHBEITA, EARUHENATSEEGH. Ef. EPWHEFARAS
BARELTAS, BEFASUEFNBIH#TEASR (BF. K. REF) 89%E. RRBEMEN
FRABMZANESE, IRABEN, BRSTEN. RIEFHHEAE, FRPBBNEAERES,
{ERRIRE R I BTIE R,

RENH

1.1 F=RZH

CESUERR TENAREENSRBIRE, MRERIFR TEBNVBEATE . MRELNFTHER
IF, EREERFTER.

- AHBARRBERT 20% B, ERETE . KNEREETITREERNERED.

- HREREENSRER LENRE, TUARESHTEERT.

- RENBESERRBEONFNG, URRBEZEORELS, SBRHHRERF.

1.2 (ER A

- ENB AT RSP, BPEHNBATBHNEGEK, URNBATERS. MREMZER, FEES
BIfES, BB ARDEERBAEBHAELFTES,

« BN AFFE TR T8 A TEERMLR TIF.

- BIEENSARE FERERNIPRUN SRS 1Y) mo

- B AT EPENIBRAIENER, UREMRBINEEFRHFROKRREZIRRMAZHE,

< EMENSEANEEEER . RENSBA, URNBATERS.

« RETWRNARTFESIFRDMAEENBZA. ENBALIKE, BRERRZRHEERRERAR
AR T2,

- BEHIEEAR, FeEBE LA RSEMAMATREARENEAER, RIBPIFRARFNBANE
MES, FRESRAENERHITRIEZERE.

1.3 1R

FENERRBEH BN BEEIRSERN S ATV EARITREBIRE, URREABGEIHIFIRE.

BEERR. MEEEFRESHETRYIEIFE TERTEA, LRSS AERBIR

BEMERPRXIMER LEALELRENTIFERSEA, SUEFREEBFREXSHHEERRK,

BB AR EM AT BA A ENIR AR, HETANBEAREMAERIROAMES, HFER
13800

07

2.1 &7

FMINBR AMEA—REE M IERIIREECIENEEA, A BRI RERAEUSNAR,
A EEEH. RTREEES, DR, EX. BXBHEFTE, IeX. B RENEZAZIZ

MizR, NEBENAESTR, FHNSARET SMRIAERFEE, NEEEERX. BEWERS.

2.2 K5E
BAL XL (FMAEARPFM) X1 SHIE X1, 7588 X1, BRER <1, THBIRE <1,

2.3 SPIRERH K2 T4R

—— ; e ‘ ,,j?i,
° "UJ \- )
O ———————— |
o
I — |
—@
@ p—
/s \\ ° ’s | | \\
=8 =
=== I (N
[/ —— \ 1,
Ty 7 J e L4 =Y
N B\

08

@ =5

@ REMIERE
© =FFx

O s

O FeiEzl,

Q manie

O e

Q i1

@ =

@ =i

@ aoFHrems
® coEm

@ 6 =5 RIFRRES|
® s=zEiTE
@ wsifems

MUpEEIZ



2.4 FARMIE

TEBE DC23V~29.4V
BRI AC 100V ~240V, 50/60 Hz
R R 29.4V, 8A
BMAE 25.6 Ah
F5ERA{E] 45h
EENIE] 10h~24h
KARE 0.2m/s~12m/s (AJIFT)
SiAR BAEEMUARMAEMS
wVBETEE 70cm
RAHESE 7mm
RAMEEAE 5°
RERS 390 mmx360 mm, 120 L @A
REHE 4= (AIEH)
RERES MEMMT: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm
REAE FBE@E: 15kg/ B; smmEESE: 10kg/ B
B ABS/ fi=kEE
BHiEE 55kg
BIRST 542 mmX534 mmx1228 mm
REAE 10.1 <7 LCD &
BRIERSR Android
e 6 R XIFFIET!
ZIHINR 10 WX2 SRR S
TEIRE BE: 0°C~40°C; EBE: <85%RH
ETFIRR JBE: -40°C~65°C; JEE: < 85%RH
TEsHR <2000 m
BEEZEK ERIFIR, FIEXATE
FhIFER M 1P20; FERAL: IPXS
09

3.1 e

FM:
BMBABHERNSR, KIRERAX 1®, ITHEMSRMERAE, RRAVRI.

M —HEIRE e —
T [
N
X
o
S —
O —
 § ——

a8 A }
FNAESAHAARTXEERE ON° (1B, BRteEEE%, w
]

xM:

KIZBRAX 37, BRME XV %M, $£E XV , KPITHEHEFEIEKR, RNXVE,

gE:

NB/ABTIEFIES L ERBEELRIIS. BRELERBAME Y5115, AP EIBTRERNBR
HEELRIES.

2=

MBABIEPEAZIERNTREERJFIEFX, ENBAGLED . IRNHEREEFLEFX, &
RESSURERNERE , AIMEET.

10



3.2E5%

NENAELSGR, NSARMTRERK. EWERX. XHER. MBAFNERHAERE, AP
ARIETENERT A TIER.

E X2 | ot

BrEE MBATURRENASNENBEE, EAFEE LNEREE BN
Y@, REANENNENM, SUUECHYRERE, BYaXE,
BETREEMEREEEER,

EIRHRT MBATURREHESNENMEKR, BAENNENNE, NEAS
MY REBEEKYR, $EHENBNYRERE, EFEWR, B
THEBEMREEEER,

AR MBAGEFEFNELIKAR, BNTUECREL IREEERES

RE, RIEANERENR,

*MEBAFAERSEEEN (GFHEEABFBRIEER) -

AP ER G M AR ‘ HEP T %

IREEC BN EX)! -3 BEREAHERER,

i e -3 BERESHERLEEEH,
R ERERE, WRIBEHS
BRBEKELFREET,

MR Erkes. REM e -3 BEREEhAGRLEEHARHTEDS,

RAEREE R EIX IBRIRAISIRENR, BELRITLE,
USRI E RSN ABITRE,

ne ) —A BERESHERAER,

* MBS AFRLPRTIBESN (GFHE AR REER) -

11

=1

RN EREERATREETRERREHEAN FRNTEBHRMEARTEGRTR) , FRdnsk
W= RIRERS, ERFAREXTERRSSH. BHEREHRITETREFRRIERSHER, RRBER
MBI —EZEH. FRAIBRAEERSAL T RIFAEERSBERURNE- REBER, BAISN (4
Mt 2R AN FIRIEIER) THRIFERRSEE

ZEEHRERRS ML 400-0826-660, &/GHEFE: techservice@pudutech.coms

12



Copyright © 2023 Rl & ERHX B IR ARMIERHE, REFMAEEF.

KGR B EERARABELREENA, EABRASKBTSEEAR. ER BEYRESANGNBINSBNE, BFE
REAEEENUEARRSEASL (BF. R, BRE) ETEE AXGFMRANERREREHEHRSE, NENEEXR,
BAExEN. FIFERERA, SFMEFEKERERR, MERRLRHEETARENRE,

1. R2:RA

11 EHEA

cKEFEARKAZEEMMNEER, ANEAFERETERARMATE. HRERFEMAR, FILNEHR,
- BEEMEETRE 20% 6, BRESHHATE. REMUEESETUREIZETHEASSD.
ERREREBNSRESR LIRTNER, SRITRTRRRES.

- EARERN, FREFETSNFRENANRSE, URrEHEBH, SXRERENRR

1.2 W AER

- WHACERR, TEEBUREHATRNGE, SERERMAERES. SREREE, SUERMNIE, LRHHA
T EIERRGRA B TIF.

* SEMERMIE RIS RARE R,

+ B BAAIE R ST 5 WA B BT A Lo

- FEEMMABBRERMBREMSEIER, URRIMNLERFHRY. BRRARNSAERE.

* SRMEMM A B RIS SRR, TRIGZERMAERBE.

« REGINRA LA SIRAREEMMA. ERERE, FREEERITHEERRERARNERENZE,

- BIREMMAR, ERREMERARMREEARNESNRG, THREBEPRIFRMAEIL. BERMAR, T17RUTE
RBREF.

L3 $2(FIRIR

- DNESR / BRRE. AAXHRIFERNERE, HEMERERTERMMANARRE, URSABZEIIRREHA.
- DERDRIRIA. RBNMEREERRIMA, URER

- FEERREIERREGRENMSERERMA, SRR TRAMEFEENERA B,

c FEREMAIEEH URBERMANRE. YAKREMEEIRRERMARERY, WETREEEREK.

13

2. Emrtlf

2.1 8KEE
WA X1, SFUISRAERAETR X1, RERAT X1, 7E% X1, BEAL X1 HEEH X 1.

2.2 R

EA—REAMEIFLERHEEAERIMA , 1FHISZIE SLAM EUMEMBRSR, FERBMBEHEMUIE, FHAFRSNER
AE, IEASEHFBSERE, LR, BNREBBHFEN—5, BARSEFRSR, HELHEEXE, MAREE+E.
FRSEEN, SEEREANRERN, FHERETRSRNER.

2.3 SRRt
0| o —— @ nmEn
= @ AEIRRBER
© =5
| 0 i
o @ *miEn
1 Le @m=
P 0 =%
— 0 wun
O
| Ty o T — ul @ rir )
(oRnil) W P @ (MR FRRER
EE HE ® ooER
I @ 6 =HAETEIIES
o = & © =ammEm
© nEmEsS
® K .
e j e —
sy
0 (5]

RlE

14



2.4 #1&
Ea | s
IRMEERE DC23-29.4V
EREA AC 100-240V, 50/60 Hz
EREI 29.4V/8 A
BHEE 25.6 Ah
Fe B R 4.5/
EMERSS 10-24 /\BF
KARREE 0.2-1.2m/s (FT¥3ER)
i FESRSAIAARINAER SLAM REfiL
RNBIBIERE 70 EK
RAHESE IEES
EERUAE 5°
R8RS 390 X X360 2K, 120 AABABE
Ry 418 (RJEEER)
RRESE HEET: 216 2K /184 =K /184 =K /184 =K
FERERE FEBE: 15 AF /8
5EXHESE: 10 2R /8
e e ABS/ fRE=#Riae S
WIRAES 55 R
AR AR 542 23K X534 2K X 1228 K
HER 10.1 =H) LCD &=
BIERT Android
HERE 2X10 W I BEEIR A
B 6 E EERETIEYS
TIEIRE BE: MEKOEEMEKA0E; BHRE: <85%
RFIRIE BE: MK -40 EERK65 E; HERE: <85%
TEER <2000 %
BEER EWIRIE, FRHE
IP Z45 WA 1P20; $EBRE: IPXS

15

3. fEARIE

At
BEMABIIRENE, RETHRHEMY 1R, BENIEERgpIgER, RAMERANSRERM.

SR e
>

I[ iy A
| FEEARECAIRANESE TON) RELIEMEER, TRIARMARESR,
(

——

& !
FA:
REBRMERE 3T, @RS LEGRRMKERE, KEK, B, MEEEMN LCO EREIRR, RTMHASHEK.
gz
B ETSERRHEIMA. BRBER LIRS, BINaR— TSR T I EE,
ZREH:

HEERERT, B—TEIEHFRMASEFERRMA. IRRHEBBHRSHARM, MEEEIRTHERMAMEEF.
“BARIMA AT EREEEN, F2E (MM IREER) o

16



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

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. 2| HAIMQI HH &7} glo| ofefst 7| 2o|Lt JHOIE: &2 MBS YH £ MEE 2¢ 82X, 5
AR, FALEE WA > glom  WMAY WAl AH =3 5 ofi WEfLt SEIORE oS MEY SO MItE 4 glELICH. o 2
REMiE Aol AZE HEF A A = AR o0 ALY SX] glo] HAE > USLICH B2 YAE Z2E Helstn 2 w2 ¢ o
e Rt SEH RPN RIRERE. HE 93t 202 M RE Za2 1 ot B 5 M2oHA| LIcH.
b25: s BRI SEH R RN RE,
IR R G ME, FARE KRR R R,
HERER RER R 28 RS EEE REEITE R,
BRERMEE WBRETE, BIERE, LG AERERMLLE
B A E B8,
AT R =92 BN AIEE KA. 1’ AI‘% II E

“BARIMA MR R R BT AR AN, #2E (FMHMAREER) o 1.1 ¥ A2 XA
. —_= o [=]

- YE ST HIEZ2 STIIE AFBSHUAIR . FE0| Ol HIF A Al 2ddts 2Xl= MYAXIX| FSLICH STIL &dE B2 FAl

WHSHIAIL
. - HiE{2| 7} 20% 2 HOIX|HE ZA| 222 STUHFUAL . HiE2|S M2 HEf 2 ZAIZH ALESHH HiE 2| +H0| ZEHE 4 USBLICH.
5. %1&”&3% - MY Hefo] ZTI|of BAIE D YRX|SH=X] HRISHAIR . YX|SHK| O H FTT|7h £ 42 2 ABLICEH,
+ B A S el HES WIS TR RETL R £0F SHAS YL CIHIO|ATE S ME(X| IE S SR .
AT EEREARADEEENRERNAEMARBCERERS (FRTHNRERATRERTRE) . ERRBERKHE
EaH, REREREIBIEREREEEANEERE, FUESEERE. FMEERRENE T RERRBBERNEERS.
RBERMETE (MM AIRIEIRR) PIREL
SERHREHRET: techservice@pudutech.com,
1222 A2 XA
- 2R YT QIX|Fto2tE Tt X P AN O R SXY £ QAELICH. AXIFHHIELL 712{K| = o] LHstH 2RE YAFK|stL S
HIE Z22 U0 2! = HAS MWHstYAIR .
- HHO| HX L= MEfOM 2RE HASIHLE RR|E43HK] OFYAIL |
C 2R 37| WA / BUY 2HS SX| OHAIL .
c 2R 0|S F0E 07X b2 ZER ot SA £ TAI Tk W MMF Moot UASIK| FEE SAS FFOHHL HAIS 2|5HR| O
N

RS UX| OHYAIR . 2RO HIFANOZ SXAU 4 UHLICH.
2oljstALE 2|6t QHEILICH. 2%HE0| WS AL Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ol 22lsHAI2.
S EHIE M2 ME{Z O|SELICH. ERO|Lt SAS F1D S0f S2(X| DA

1383 xd
02 /0ol oLt i = ZEo| 9fF0] = X S fledet RoIM RRE AFESILE STHSHA| OHIAR . AFLTH 2dstALE 2
RO| &4 2+ JABLIC.

- St 2FO|LE M| = X SHO| Hel HiEIM 2RS AFBSHA| DAl . 2R0| 248 £ AFLICH.

« R4 71719] ALZ0| SR FA0M 2RE AFESHA| OHYAIR L CHE TREZ|7[0l S MAIALL 7|EF IEE ZaE 4 ASLICH.
ZRO|LE 22 HAMEIE 7HEE 7|22 HEX| DAL . 2R 1 HMME|= HE U FFoll w2t H7|stn 7tSstH HE8sHAlL .

17 18



2.HE AHE

2.1HE 74

2%, Pudu HolaBot AtSXt MEAM | ZEHSHA ,

22718

Pudu HolaBot 2 == 22 7|52 #&E MY 2XOZ  210|Ct W HIFY g8 2K X|1H WH|A[0|M 22 M2 X|Y¥stn , =2 XM |, 3
HHo, A MY S EH2 22,55, 2, X 0|55 SHto] 20|10 Ha|stn SAUEHH| it AlLf2| 20 HEe & AU&L|
Ch. ChSE H|ZLA AlLt2| 0] M835t7| I8 , Pudu HolaBot 2 M RE | 7 BE S AFSXIIL MEE 4 QL= Ot BEES X8
Lict.
237484
° ) ———o @ i
= | @ roeo
© = HE
I —
O =:i0|
o @ 37 ZE
1 |-e O LiDAR
@ — @ =281
N O = Hi
@ LED xHt
(5]
o [OEIEE]
=
° — ® @sus
o ° @ =eld HAK HA
o &0 ® CIaZzol (5tH)
> @ oto|=
@ b4 EHX A9/
®
@ =% 7ot
—
(]
® =
® H
o (5]
AbCH —
Aet
EE

2.4 AP
Il | =
E det DC23-29.4V
I AC 100-240V, 50/60 Hz
MY =% 29.4V/8A
HiE{2| 8% 25.6 Ah
=T A2 4.5 A2t
AR A2t 10-24 Azt

>
ot
I
H'|

0.2-1.2m/s (ZEIIs)

23 Y4 2to|Ct % HIFY 88 /IX| X|F w4
%4 0]F L] 70cm

¥ 7ts Thit 7mm

Ao 452 5°

Ego] x| 390mm*360mm, 120L XRCiE 8%
Egjo| 744 400 (=E7ts)

Egflo] 2t =0]

ArCEEE

o

216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

HistE HH 15 kg/ E&0];
5mm 2| ZoiE WXt 0| : 10 kg/ E2f|0]
22 Mz ABS/ ZZ0|5F &2
24 55 kg
22 37| 542 mm*534 mm*1228 mm
3tH 37| 10.1 Q1| LCD 2t
YA QtERO0|=
oro|= 6003 {H HiE 7|E

2*10 W A3 AL

25 :0~40°C/ &tH&E T : 0~85%

2k etg 2 :-40~65°C / A& E : 0~85%
E=pnis <2000 m

A=A A, BHstn ofjn{e XA
IPS2 2 : IP20; E&fl0] HxHst: IPX5

20




3. A8 Uy

el 771
2RE PR oISty HYUAMES 1 = St 27 =21 LED ZHHIL MXLE0| Zufo|H HY 747|0f SZHSS LIEtLICH.
— ——
[)
 § —
e
ol

7| A%

Hel ny|:

THES 3 £ SO 2| F2 el " MY 17| " 0| LIEHLICE, " M@ 17| " £ 22s1o] LED Zut, M 3 LCD &2H0| A
o
=

XH M 070 §3USS LEFELICH

LA "X :

S0z Z2RS LAEX|SI2H 2HS E|X[ELICH. B O E{X|SIAIHE ZH50| TIHELICH. HEte] 7|5 HES =2 LAEXE 22 U
FLctk.

Bl B

FRIAZE 5= AFLICH. B FR AIXE AA SOz S5 sHFSHALE, otHS

21

4. X E4 5 A

EIEN ‘ 2% A ‘ ey ‘ x4

Eao], 52 7, 2 | HASHEMR. | OF 012 % ofzjt2tg HHstol MRS SAIELICH.

= bt

20| Hag Az, | o MRS HOZ BHS GBI
Eaolol 2l 2= e B2 J|SUt 20w 2o
22 Gopln 2712 HAHSHMIL .

o Xl 7tolat,RGBD, | MASHEMR. | oiF T p———

LiDAR GAK] 2Bt Q20| WA AS | O[S FA| HZsh A
©2 4 2% ORE2 WKH FAN

2% 24 nagAzMe. | o MES Moz =3 2B HorELIT

2R {8 220 oot Xtk Li&2 Pudu HolaBot Y

5.A/S

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. £ E&7(|Zt Liof| 24 &

UASLICH) R4 EF 7|22 Sk H[E0| 2Ysx| f&LTH. T2

7t0|EE AR

23

= ST fIHEILICH BME Pudu HolaBot 2] 70| S0 M= 2tolstAl 4= AELICH,

Pudu A/S O|H[&! : techservice@pudutech.com.

22




Copyright©2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.All Rights Reserved.

A UHEERRERATOEEIC & ZBELFAINZVIRD. WHEZEGREIEADRHAFEO - IELEZ J|IT
B, BR. ESS L. BRLTIRST. WHRE7EE (BFERL. BERY) IC&>THEFBNTHHRBE L TIER
57V, ARABICERT ZNAMAKRBLPBERIZSERICTETY. FELKEETIHRADHOETOTITHAEILI W, 5
ABREN B WRD, AFHAFRERFSISLINZDOICBIT Y. TIICEHTNTLIARIR. LWHEBRBEXTORIELE
KI3HDTIEHD FH Ao

1. 2 LDEFEFEE

L1 FiEEEE

ESTVWT, HEICASHDREEITMEYMH H KA TOORY bOFERIZ. OKRy FOBEORRICAD £ITDOTHIE
BHLTET W,

- BREBEXIEZRYE  BEMEACERABETOORY FOFERELIETEIX. ABBEXIIHBOBBORRAICED
FTDTHLEDHLLIEIT L,

cORY FEZONBREBEORECAL LTRIEBLAVWTL TV, AOKRY FELUTZOHBIEDMIBICDOWVWTIXIRHE
DELEETF L. BEUUCHAL TSI,

1.2 FALDEESHIE

C ESHBOEANRELEINTULWREATORY FERAT3 L id. HOBEFEBOTH. TOMOBKRORERICED £T0
THIEDHLIET W BIRGEICK D 5GHZ 5 (5.2GHz #. 5.3GHz % 5.6GHz & ) IFEREMICIRD % T, AcKICIFIMNEN 5 5.8GHz
T COEGIEARETIN, BREATIES5.8GHz T TOFRIFFTINTED £ A.

cORy REBERICORY FEBONXSEESZ1TAIE. ORY FOETREORRICED FTOTHEDHLEET WV, T3L1
KRHBFELTABEIE. RV E—BELEL. ORY FEERG/IL—MIIRLBALTHSEZRAIEBRAL TSI L,
cORY bEFVICLIERETOORY FORRELIEX DT FURIELSNTLET,

cORY O RLAICOAYOPRRMYE - BRETATLEES CLRELSNATVETD,

s ORY FBERORBOE LANEZEIEFEIOEHREZSISEI L. BRNYPEROBRELVASBEORRAICHD
FTOTHEEDHLEIL,

cEEROORY hEILEIN LD, BARDTZ1TAIE. ORY FOETEEDRRICAD ETOTHLEDHL I,
CEFINARL—Z VIR TUVARVESR. ORY F2ESOHMTHF - X0 TFUALABVTLIEETV. ORY D
ELIBE. R YmSEREERATORM Y R— IV ZTICEE LTI W,

cORY b ZEIET 358, BMOZRFLITERTHIINL L ASLDOERERFAEEZBIBVLSICLTLIEIV, &
ERIFORY FOBILZRBZRBEITFTEILSICLTLIEIV, Ny bPHEEZFE LIFGERTAIRECELSNTVET,

13 ENERROIEHE

BINBOMEDTERNY T — e RmBEBZEALTLTV, FHEEORERTORY FZ2REITZCIRECELS
NTVET, REROBHZR O IIBRIEEPMNIRERETMLTILET L,

cORY bONY T U—KED 20% KFDFEIE. BPMIRTEL T LTV, Ny TU—RENDRVEEREMBESELS
e Ny TU—0fERAFESHIESBD &Y.

CERBECARBRICEHINTVIEEIIB T —BIETILTV. —BLTULBWEE, RERMEBIZHHDET.

- ABRECATIEEE BBER—FOBDRZLONDEBOTIRI V. LonDBHSNTVLRWES, BTER— D
BENSBDTET. RPITCPHBOBEOREICHED &9,

23

2. ®HmAsR

2.1 HEFV X b
A& X1, (PuduHolaBot 1—#'—<=a7JL) X1, &&E X1, 7TER X1, BRF—I1 v FARE X1,
QRI—FY—H— X1,

2288

Pudu HolaBot & LiDAR & iREDRERMIAIE L. BR. SHEGE. ERZEEICEN TV S, Y - BREEEREO
EEORY bTY, M. BH. BEBHOSKEN CO—RICEDo TVT, TETFRBETHER FEN ORUNICER
TEE Y, PuduHolaBot IFEGEE— R, NEE—FBEDEBE—FZHEATVE 7D, TEIEBEBHEEICETTEIET,

2.3 SMERERR L ABTY
P - o — @ ~v Y hUUZER
@ HFRE L —
© TRR1YF
- 0.
° @ mszan
1 |-e @ LiDAR
0 — [7 et
N O #s
@ XrUYTSAH

@ FE—Taver—
i) EE ® LCD XL

? Q6 UMETLA

® L1y F
@ HEry—

g ® N\vFU—r—2
= ® e
— ® 75vraray
[ (]
W (]

(Ul

24



2.4 Beifiax

WA B
BESE DC23V~29.4V
EFEAN AC 100V ~ 240V, 50/60 Hz
TREHAH 29.4V/8 A
NyFU—5g 25.6 Ah
FEERE 4.5h
4 A R 10-24h
M [E) 5 E 0.2m/s~1.2m/s (FEEATEIARE)
FreESF—> a3 vAR LiDAR 7 I3REDORIE RIS I
=ANEIBIE 70 cm
EEYRARKEE 7mm
RABIRAEE 5°
FLAHAX 390 mm X360 mm. 120 L BARE
L%k 412 (FAEFTAE)
coTHEBE EHME5TF: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm
NP gt F&E: 15kg/ kL —.
B S5mm OEEYHET > TWET: 10kg/ L —
NMAME ABS/ MEHI L —ROT7ILIZULER
BAER 55kg
HiEt 12 542 mm X 534 mm X 1228 mm
P AVEDY 10.1 47 Z LCD /X% L
FRL—FTa4 VI RT A Android
X1 61 UMETLA
BEYH 10W X2 RS E
ENEIRIR SREE: 0°C~40°C. SEEE: < 85% RH
REIEBIE SBEE: -40°C ~65°C. JBEE: < 85%RH
BEER <2000 m
BEEY ERRIE. FIBTHRD SHARME
REER A{K: IP20. FLAZE: IPX5

25

3. Rk

e
ORy b zEEBUBICEEHIE. BRRAAVFZ IPEARFLLT ANV Y TS RERY YN ZBEDRET S CEE
BHRINT T,

+ QRI—RT—H— —
[¢)
[¢]
l‘ x5 A
| EEEICIEF—Z 1 v FH TONJ OUBICED. Ny TU—T—ZONY I AN—DEHALTVWS I EHBTHRBLTL
( =T

vy bkEIL

BRIy FEIVBRALTZ L. BEIC Yy vy bOY] OF T3 URRRINET, vy bdov) 282y FL.
AUy TSA b Ry kR MUSRER. LCD BEIERZ LS vy MO URIATT,

—B5BLE :

ORy bEMERICEEZ R Y T92L. RTFDIRXIZ—RHELTE XY, b5—EBEZIY 9D, RTFOIXI%
BRELEY, - HY—RBI75v aRarzBLTETPORIRIZ—RKELETZEHTIET,

EEELE:

ORy FEERICERBRRAHRELBE. EERFELEREZ D EHTE. ORY MEEEZFELEL & T, BED ICEREFELER T
vFZEIL. FyFNARILICHNZD. 7Ty aRareBTe. BffeBRALET,

*ORY ~OFEAAEDEHAMIE TPuduHolaBot I —H—12EH 1 K1 28R LTI,

26



., = -~ [} Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle Rechte vorbehalten.
A AVTTF VR RF e >

Kein Teil dieser Publikation darf ohne vorherige schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. analog

oder digital vervielfaltigt, transkribiert, Gibersetzt oder zum Zwecke der Gewinnerzielung tibertragen werden. Technische

XVTF VB XYTF Y RI5E - . ) . e .
Daten und Angaben in dieser Unterlage dienen nur zu Informationszwecken und kénnen ohne vorherige Mitteilung gedndert

SRBNHR S & U RN Tyy hETY 138 BRBEHTRAZANTIEI L, werden. Falls nicht anders angegeben, dient dieses Dokument nur als Benutzerhandbuch und berechtigt nicht zur In-

Lo anspruchnahme von Garantien.

~LA vy hETY 138/ HRBHETRAZRV TSIV,

cLAD2U VN RISHBEND S 315813
FhVWBRKTIIDHEVELTY CICREALTKL

2TV,
e - B | Svuksvy 18R BREBELIELYXS U= TARTHU— 1. Sicherheitsanweisungen
TREEVY—8 ZYJLTLIES L,
U LIDAR TROBFN - HHICOVTIE 2P —DED 1.1 Spannungsquellen

ICE->TORY FOEFTICRENEL B LS + Setzen Sie ausschlieRlich Original-Akkus und -Ladegeréte ein. Es sollte kein Fremdzubehdr verwendet werden. Tauschen Sie

NEFTOT FOMIHLLT T das Ladegerét bei Beschadigung sofort aus.

+ Wenn der Akku auf 20 % sinkt, sollte der Roboter rechtzeitig aufgeladen werden. Langerer Betrieb mit einem schwachen Akku
N e vy hETY 1A EREBHTRAZHVTIEE L, ; N
kann dessen Laufzeit beeintrachtigen.
ORYFDOXTTT VX tRT OsFA& TPudu HolaBot I—F —TFAT F1 ZZHRL C7ca L%,

+ Achten Sie darauf, dass die Spannung den Angaben auf dem Ladegerat entspricht, da dieses sonst beschédigt 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 Geréteschiden fiihren kann.

5. 774—H#—EZX
1.2 Betrieb
R UmEERNEERATIRABOBEMFRERABEA (RRADN—VICL > TUIMREHRERNELRZ e HD 7)) TOEROR - Verdecken Sie die obere Kamera des Roboters wihrend des Betriebs nicht, damit er sich nicht unkontrolliert bewegt. Falls

RIEBRIY —EXZENRLTED. SERICOMBICT 72— —CIBAEZZISBEDD D FEA. BMRLHEZ die Kamera abgedeckt ist, unterbrechen Sie seine Aufgabe und setzen Sie den Roboter auf den richtigen Kurs, bevor Sie

BBLEh, BERNRBEBFRIEY —EXOBEEITH 7D T 358I1F. BEMBICGLT—EOREIRELES, 7742 — ihn weitermachen lassen.

H—ERRI S —BLUHEX YT F Y ROBBVOFBICOVWTIE 77 E2—H—ERKRY b S VICBHVADE T L, + Reinigen oder warten Sie den Roboter nicht, wenn die Spannung eingeschaltet ist.

Flew 77— —ERRI I —OFMOWTIE, TPuduHolaBot I—H—EA Ky HBMLTILT L, - Es diirfen keine Vorrichtungen mit offener Flamme oder brennbare und explosive Gegenstinde auf dem Roboter abgestellt
EEMET7 72— —EXX—)L7 KL X: techservice@pudutech.como werden.

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

verschiittet und Geschirr beschadigt 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 wahrend 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 geféhrlichen 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 Schaden am Roboter verursachen kénnen.

- Betreiben Sie den Roboter nicht an Orten, an denen die Verwendung von drahtlosen Geréten ausdriicklich untersagt ist,
da es sonst u. a. zu Stérungen anderer elektronischer Geréte oder anderen Gefahren kommen kann.

+ Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehor nicht Giber den Hausmiill. Entsorgen Sie Roboter und Zubehér

vorschriftsgemaR. Fiihren Sie ihn moglichst dem Recycling zu.
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2. Produktbestandteile 2.4 Technische daten

Merkmale | Beschreibung
2.1 Packliste

Betriebsspannung DC 23-29,4V
RoboterX 1, Benutzerhandbuch Pudu HolaBot X 1, Qualitdtsbescheinigung X 1, Ladegerat X 1, Startschliissel X 1, Eingangsspannung AC 100-240V, 50/60 Hz
MarkierungenX1. Ausgangsspannung 29,4V/8A
Akkukapazitat 25,6 Ah
. Aufladezeit 4,5h
2.2 Uberblick Akkulaufzeit 10-24h
Als Servierroboter mit Funktionen wie Anruf und Mitteilungen enthélt der Pudu HolaBot ein SLAM-Ortungs- und Navigations- Rundfahrtgeschwindigkeit 0,2-1,2 m/s (einstellbar)
system, das optische und Laserpositionsbestimmung vereint. Pudu HolaBot zeichnet sich durch hohe Tragfahigkeit, Sprach- Navigation Laser- und optische integrierte SLAM-Positionsbestimmung
steuerung und Fernbedienbarkeit aus und integriert Funktionen wie Anruf, Mitteilungen und selbststindige Bewegungen. In Mindestdurchgangsbreite 70cm
verschiedenen Situationen ist er bequem und flexibel einsetzbar. Der Pudu HolaBot ist mit verschiedenen Modi wie Servier- Max. tiberwindbare Hohe 7mm
und Abholmodus versehen, um verschiedensten Situationen gerecht zu werden. Max. Neigungswinkel 5
MaRe der Ablage 390 mm X 360 mm, extragroRer Rauminhalt 120 [
Anzahl Ablagen 4 (einstellbar)
Abstand zwischen Ablagen Von oben nach unten: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm
2.3 Erscheinungsbild und bestandteile Ablagelast Flache Oberflache: 15 kg/Ablage;
Hindernislibergangshohe von 5 mm: 10 kg/Ablage
Werkstoffe der Maschine ABS/Aluminiumlegierung in Luftfahrtqualitat
o — @ —— @ Punktematrixbildschirm Gewicht des Roboters 55kg
@ Tiefensensor MalRe des Roboters 542 mm X534 mmX 1228 mm
@ Netzschalter BildschirmgréRe LCD-Bildschirm 10,1 Zoll
1 @ Ablagen Betriebssystem Android
[ @ Ladebuchse Mikrofon Kreisanordnung von 6 Mikrofonen
4 P 0 Lidr Laut‘sprecherlelstung 2XlOWStereilaquprefher
Betriebsumgebung Temperatur: 0 °C bis 40 °C ; RF: < 85%
0 — @ Antriebsrader Lagerumgebung Temperatur: -40 °C bis 65 °C ; RF: < 85%
= ———— © stiitzréder Betriebshéhe <2000 m
@ Lichtleisten Untergrundanforderung Innenraumumgebung, ebener und glatter Boden
g @ Akkufach Schutzklasse Roboter: IP20; Ablagefach: IPX5
= [10] ® Blitztaste Frequenzbandbereich WLAN 2,4G WLAN: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
o — .
&4 0 - 7 ° + @® Infrarot-Gestiksensor 5,2G WLAN: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Vorderansicht Cickancicht @® LCD-Bildschirm 5,3G WLAN: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
I @ Kreisanordnung von 6 Mikrofonen 5,6G WLAN: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
= & @ Notausschalter 5530-5610 MHz
@ @ Optischer Sensor 5,8G WLAN: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
— Bluetooth 2402-2480 MHz
@ 36 B1/B8
® ( 4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28
® — 4G LTE-TDD B34/B38/B40
K Max. Abstrahlleistung WLAN 2,4G WLAN: 16,96 dBm; 5,2G WLAN: 13,07 dBm;
(1] l ® = 5,3G WLAN: 12,66 dBm; 5,6G WLAN: 12,73 dBm;
® @ 5,8G WLAN: 12,93 dBm
5 ) Bluetooth BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm
Draufsicht 3G B1:23,64 dBm; B8: 21,71 dBm
4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm
Seitenansicht 4G LTE-TDD B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Benutzung

Einschalten:
Stellen Sie den Roboter an seinem Startpunkt auf und halten Sie den Netzschalter 1 s lang gedriickt. Lichtleisten und

Punktematrixbildschirm blinken und zeigen damit an, dass der Roboter eingeschaltet ist.

Markierung

Vorsicht: A

Vor dem Einschalten des Roboters wird der Schliisselschalter auf "EIN" gestellt und die hintere Akkuabdeckung

zuriickgeschoben.

I ]

b i

- - /@
P . . °)
< \ ~o )

(AR, D, Schliisselschalter

Ausschalten:

Halten Sie den Netzschalter 3 s lang gedriickt, die Option Ausschalten wird auf dem Bildschirm angezeigt. Tippen Sie auf
Ausschalten. Lichtleisten, Punktematrixbildschirm und LCD-Bildschirm gehen aus und zeigen damit an, dass der Roboter
nicht mehr unter Spannung steht.

Anhalten:

Tippen Sie auf den Bildschirm, um einen verfahrenden Roboter anzuhalten. Tippen Sie erneut an, wird der Betrieb
fortgesetzt. Sie kdnnen auch die Blitztaste driicken, um den Roboter anzuhalten.

Nothalt:

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

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

Bestandteile

Antriebsrader und

Stiitzrader

| Roboterstatus

Ausschalten

Inspektionsintervall

Wochentlich

Wartungsverfahren

Wischen Sie die Oberfldche mit einem

sauberen Tuch ab.

Ablagen

Ausschalten

Wochentlich

Wischen Sie die Oberflache mit einem

sauberen Tuch ab.
Wenn Olflecken auf dem Silikonpolster der
Ablage stehen, reinigen Sie es mit Wasser und

trocknen Sie es rechtzeitig.

Optischer Sensor, Ausschalten Wochentlich Benutzen Sie zur Reinigung ein sauberes Tuch

Tiefensensor und Lidar oder einen sonstigen Linsenreiniger.

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 Oberflache mit einem

sauberen Tuch ab.

*Weitere Angaben zu Wartung und Pflege des Roboters finden Sie in der Pudu HolaBot-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 Gebihren werden von Pudu
ibernommen. AufRerhalb der Garantiezeit oder unter Umstanden, die nicht durch die kostenlose Garantie abgedeckt sind,

ist eine reguldre Gebiihr zu entrichten. Naheres zur Servicerichtlinie und zu den Reparaturleistungen erfahren Sie bei einem
Anruf bei der Kundendienst-Hotline. Die Richtlinie kann auch in der Pudu HolaBot-Bedienungsanleitung nachgelesen werden.

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

6. Angaben zur richtlinienerfiillung

6.1 Angaben zu entsorgung und recycling

hi¢

|

Die Richtlinie tiber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, Umwelteinfliisse durch Elektro- und
Elektronikgerate zu minimieren, indem Wiederverwendung und Recycling erh6ht 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 lhrer Verantwortung, Elektronikgerate in Recycling-Zentren zu entsorgen, um die
nattirlichen Ressourcen zu schonen. Jedes Land sollte seine eigenen Sammelstellen fiir das Recycling von elektrischen und
elektronischen Geraten haben. Wo Sie Elektro- und Elektronikgerate abgeben konnen, erfahren Sie vom zustandigen Amt,

der Stadtverwaltung oder dem Entsorgungsdienst.

)74

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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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tous droits réservés.

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, photo-
copie, 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 concu

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

1. Consignes de sécurité

1.1 Utilisation de l'alimentation

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

+ Une fois que le niveau de la batterie a diminué jusqu’a 20 %, le robot doit &tre 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 brilures 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 tache 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.

« Ne prenez pas et ne placez pas de nourriture ou ne ramassez pas de vaisselle pendant que le robot se déplace afin d’éviter
toute perte de nourriture, tout dommage a la vaisselle ou toute blessure corporelle 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 ol 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 ol U'utilisation d’équipements sans fil est strictement interdite, sinon cela pourrait
causer des interférences pour les autres équipements électroniques ou entrainer d’autres dangers.

+ Ne mettez pas le robot ou ses accessoires au rebut en tant que déchets ménagers. Mettez toujours le robot et ses accessoires

au rebut conformément aux lois et réglementations locales, et recyclez-les dés que cela est possible.
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2. Composants du produit

2.1 Liste d’emballage

RobotX 1, manuel d’utilisation de Pudu HolaBot X 1, certificat de qualité X 1, chargeurx 1, clé d’alimentation X 1, repéres X 1.

2.2 Présentation

Pudu HolaBot est un robot de livraison doté de fonctions d’appel et de notification qui prend en charge les solutions de
positionnement et de navigation SLAM intégrant a la fois un positionnement visuel et un positionnement laser. Doté d’une
grande capacité de charge, d’'une commande vocale et d’un fonctionnement a distance, Pudu HolaBot intégre des fonctions
d’appel, de notification et de mouvement autonome et peut étre utilisé dans divers scénarios de maniére efficace, pratique
et flexible. Pudu HolaBot dispose de plusieurs modes, dont le mode Livraison et le mode collecte, pour répondre aux besoins
de différents scénarios.

2.3 Apparence et composants

T e e — 2
o — @ ———— @ Ecran matriciel
[@mn) @ Capteurs de vision de profondeur
@© Interrupteur Marche/Arrét
| @ Plateaux
o @ Prise de rechargement
7 L@ O Lidar
@ — @ Roulettes motrices
N @ Roulettes auxiliaires
@ Bandes lumineuses
g @ Compartiment de la batterie
P E o @ Bouton anti-foudre
d) i) 07 J) , 0 ‘ @ Capteur de gestes infrarouge
Vue avant Vue arriére ® EcranLCD
—_— @ Kit de matrice circulaire de 6 micros
= @ Bouton d’arrét d’urgence
® @ Capteur de vision
o1
o)) -
-y
o e

Vue de dessus

Vue de c6té

34



2.4 Caractéristiques

Caractéristique | Description

Tension de fonctionnement CC23-29,4V

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

Capacité de la batterie 25,6 Ah

Temps de charge 4,5h

Autonomie de la batterie 10-24 h

Vitesse de croisiére

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

Navigation

Positionnement laser et positionnement visuel SLAM intégrés

Largeur de parcours min.

70cm

Hauteur surmontable max.

7mm

Angle de montée max.

5o

Dimensions des plateaux

390 mm X360 mm, volume ultra-large de 120 L

Nb de plateaux

Quatre (ajustable)

Hauteur entre les plateaux

De haut en bas: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Charge des plateaux

Surface plane: 15 kg/plateau;
Hauteur de franchissement d'obstacle de 5 mm: 10 kg/plateau

Matériau de la machine

ABS/Alliage d’aluminium de qualité aéronautique

Poids du robot 55kg

Dimensions du robot 542 mm X534 mmX1228 mm
Taille de l'écran Ecran LCD de 10,1 pouces
Systéme d’exploitation Android

Microphone

Kit de matrice circulaire de 6 micros

Puissance des haut-parleurs

2 haut-parleurs stéréo de 10 W

Environnement de fonctionnement

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

Environnement de stockage

TTempérature : -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

Robot : IP20; Compartiment du plateau: IPX5

Plage de bande de fréquence

Wi-Fi Wi-Fi 2,4 GHz: 2 412-2 472 MHz, 2 422-2 462 MHz

Wi-Fi 5,2 GHZ: 5 180-5 240 MHz, 5 190-5 230 MHz, 5 210 MHz
Wi-Fi 5,3 GHz: 5 260-5 320 MHz, 5 270-5 310 MHz, 5 290 MHz
Wi-Fi 5,6 GHz: 5 500-5 700 MHz, 5 510-5 670 MHz,
5530-5610 MHz

Wi-Fi 5,8 GHz: 5 745-5 825 MHz, 5 755-5 795 MHz, 5 775 MHz

Bluetooth 2402-2 480 MHz

3G B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

Puissance de transmission max.

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

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

36 B1: 23,64 dBm; B8: 21,71 dBm

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

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

Mise sous tension:

Déplacez le robot vers le lieu de démarrage et appuyez sur Uinterrupteur Marche/Arrét pendant 1 seconde. Les bandes

lumineuses et 'affichage matriciel clignoteront, indiquant que le robot est sous tension.

Attention: A

(
I Veillez a tourner Uinterrupteur a clé sur «<ON» et a repousser le cache de la batterie en place avant de mettre le
(

robot sous tension.

S

Interrupteur a clé

Mise hors tension:

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

Mise hors tension, les bandes lumineuses, 'écran matriciel et I'’écran LCD s’éteindront, indiquant ainsi que le robot est hors

tension.

Pause:

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

aussi appuyer sur le bouton anti-foudre pour mettre en pause le robot.

Arrétd’urgence:

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

dans le sens antihoraire et appuyez sur I'écran ou appuyez sur le bouton anti-foudre pour que le robot se remette en marche.
*Reportez-vous au Guide d’utilisation de Pudu HolaBot pour plus d’informations sur 'utilisation du robot.
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4, Maintenance et entretien

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

Roulettes motriceset | Mise hors tension Toutes les semaines Essuyez la surface avec un chiffon propre.

roulettes auxiliaires

Plateaux Mise hors tension Toutes les semaines Essuyez la surface avec un chiffon propre.
En cas de taches d’huile sur le tapis en
silicone du plateau, veuillez le nettoyer a

'eau et le sécher sans délai.

Capteur de vision, Mise hors tension Toutes les semaines Utilisez un chiffon propre ou du nettoyant
capteurs de vision de pour lentilles pour le 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 Pudu HolaBot pour plus d’informations sur la maintenance et l'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 Pudu HolaBot.

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 'impact des produits

électriques et électroniques sur '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 dépdt de recyclage, veuillez contacter U'autorité de gestion des déchets d’équipements

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

)¢

Avant de déposer les équipements électriques et électroniques (EEE) dans le flux de collecte des déchets ou dans les
installations de collecte des déchets, 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, Uutilisateur est
encouragé a remédier aux interférences a l'aide d’une ou plusieurs des mesures suivantes :

« En réorientant ou déplagant 'antenne de réception .

+ En augmentant la distance séparant '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 l'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 recue, 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 3aLiuiieHsbl.

3anpellaeTcst KOMMPOBaHWe, BOCMPOK3BEAEHNe, PaclLMdPOBKa UM NEPEBOJ, HACTOSLLETO LOKYMEHTA LIeIMKOM WU
4aCTUYHO NIOBBIMU HUBNYECKUMU MAY IOPUANYECKMI IULIAMU, @ TaKXKe ero nepeaaya B ntoboii hopme 1 nobbiMn
cnocobamu (BKtOYas 3N1EKTPOHHOE KOMMPOBAHKE, KCEPOKOMMPOBAHWE NN 3anicb) B KOMMepYeckunx Liensx 6e3
npefBapuTeNbHOrO MMCbMEHHOIO paspelueHns komnanun Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Cneundukauyum npoaykTa
1 CBEIEHNS, U3I0XKEHHbIE B HACTOSILEM AOKYMEHTE, MPefOCTaBNEHbl UCKIIOUYUTENBHO B CMPABOYHbIX LiesiX U MOryT
M3MeHsTbCs 6e3 NpeABapuUTeNIbHOTO yBeOMNeHNs. ECin He yKa3aHo MHOe, HacTosiLee PYKOBOACTBO He NPefoCcTaBseT
HVKaKNX rapaHTUii 1 LO/HKHO NCMONb30BATbCS UCKIKOYUTENBHO B Ka4eCcTBe CNPaBOYHOro MaTepuana.

1. NHcTpyKuumu no 6e3onacHocTH

1.1 PaboTta c nuTaHueM

+ Bcerga 1cnosnb3yiiTe OpuruHanbHble akKyMysiTOpbl M 3apsifiHble YCTPOMCTBA. 3anpeLaeTcs 3apsiaTtb poboTa
3apsAHbIMU YCTPOIMCTBaMM CTOPOHHUX Npon3BoAUTENEN. ECNN 3apsiHOe YCTPOMCTBO MOBPEXAEHO, 3aMEHUTE ero npu
nepBoﬁ BO3MOXHOCTU.

+ Korpia ypoBeHb 3apsifia onyctuTes go 20 %, po6oTa Heo6XxoaMMo 3apsaauTb. PaboTa Ha HU3KOM YpOBHE 3apsifia MOXeT
HeraTMBHO CKa3aTbCA Ha BpeMeHn aBTOHOMHOMN pa60Tb|.

+ Y6eauTech, YTO HaMpsHKeHWe MUTaHUS COOTBETCTBYET HANPSHIKEHWIO, yKa3aHHOMY Ha 3apsiiHOM YCTPOWCTBE, B NPOTUBHOM
cnyyae 3apsfjHoe yCTPOMCTBO MOXET BbINTU U3 CTPOSI.

+ Monb3yscb 3apsAHbIM YCTPONCTBOM, Y6eANTECh, YTO 3aXKMM 3apsAHOTO MHTepdeiica MONHOCTbLIO 3aLeneH, YTobbl
nsbexarb neperpesa BO Bpemsa 3apagKu, KOTOprl7| MOXET MPUYNHUTb OXOIr1 NN NPUBECTU K MOBPEXAEHUIO
obopyaoBaHus.

1.2 Ucnonb3oBaHue p060Ta

+ He 3akpbliBaiiTe BepXHIOlO kKamepy po6oTa Bo BpeMsi paboTbl, 4TOGbI M36exaTb BO3HUKHOBEHWS CGOEB B iBUKEHNN.

Ecnv kamepa 3aKpbiTa, NPUOCTAHOBUTE TeKyLee 3aaaHne 1 nepeMecTuTe poboTa Ha NPaBubHbIN MapLIPYT, MPEXAEe Yem
BOBOGHOBVITI: BbIMO/IHEHME 3aaHUA.

+ 3anpeLaeTcs NPOU3BOANTb OYUCTKY UK TexobCyXrBaHNe poboTa, KOTAa OH BK/KOYEH 1 paboTaeT.

+ 3anpelaeTcs pa3melLaTb Ha Kopryce po6oTa ropsiliye CKOBOPO/bI U Nl06ble IErKoBOCMIaMeHs IOLMecs 1
B3pbIBOONACHbIE O6BEKTBI.

+ 3anpewjaetcs 3abupatb UK CTaBUTL 611043, @ TaKKe COBMPATh NOCYAY CO CTONOB, KOrAa PO6OT HAXOAUTCS B ABMXEHUN,
4TO6bI M36EXKaTb NOTEPU efibl, NOBPEXAEHMUS NOCYAbl UV TPABMUPOBAHUS tOfeN 13-3a Cly4aiHOTO CTONKHOBEHUS.

+ He nepewmelaiite po6oTa Bo BpeMs paboTbl, 4TOObI M36exaTb BO3HUKHOBEHWS CGOEB B iBUKEHNM.

+ Pa36op 1nn peMoHT po6oTa AO/MKEH OCYLLECTBAATLCSA TONbKO 06Y4eHHbIM NepcoHanom. Mpy BO3SHUKHOBEHUM
HeuncrnpaBHocTel obpaTutech B komnanuio Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ans nony4eHns ceoeBpemMeHHow
TEXHWUYECKON NOAJEPKKN.

+ Npu TpaHCNopTMpoBKe poboTa 06paTUTe BHUMaHKE Ha NPeANMNCaHNs MECTHOTO 3aKOHOAATENbCTBA B OTHOLLEHN
MaKCUManbHOW Maccbl, pa3pelleHHoN 419 NoAbEMa Of4HUM NNLLOM. Bo BpeMst TPaHCMOPTUPOBKN POGOT JOMMKEH CTOATH
BepPTMKanbHO. 3anpeLiaeTcs nogHMMaTh poboTa 3a 10TOK NN KOPObKy.

1.3 OKkpyxeHue

N 3ar|peu.|,aeTc5| MCNONb30BaTb UM 3apsXaTb po60Ta B YCNOBUAX BbICOKOIO faB/IeHNA U BbICOKOM TemnepaTypbl
OKPYXKatoLLel Cpefbl, B MECTax C PUCKOM BO3rOpaHus UAN B3PbiBa UM B MPOYMX OMACHbIX CLEEHAPUSX, 4TO6bI n36exaTs
BO3HWKHOBEHWS TPaBM UMW NOBpeXaeHus poboTa.

. 3anpeu.|,aeTcn MCcnonb3oBaTb pO60Ta YyCnoBuax MOBbILEHHOW BNAXHOCTU UK npn HaAM4YUM Ha NOBEPXHOCTAX )KVI,CI,KOCTEVI
WA NTUNKUX BeLLecTB, 4TO6bI M36€XKaTh noBpexaeHna p060Ta.

+ 3anpeLaeTcs UCrnonb30BaTh poboTa B MECTax, rAe sBHbIM 06Pa30M 3anpeLLeHo NCMnob30BaTh YCTPOWCTBA
6ecnpoBofHON CBS3W, B NPOTUBHOM C/ly4ae BO3MOXHO 06pa3oBaHume MOMeX, HEraTMBHO BO3/AENCTBYOWMUX Ha Apyrue
3/IEKTPOHHbIEe yCTpOVICTBa, NN BO3HUKHOBEHME UHbIX OMaCHbIX CMTyaLI,MVI.

+ 3anpeLyaeTcs yTUAN3MPOBaTh PO60OTa U €ro NPUHALANEKHOCTI BMECTE € 6bITOBbIMI OTXOAaMMU. YTunU3auyuto poboTa u
ero I'IpI/IHapU'Ie)KHOCTeI‘/II HEOGXOAVIMO npon3BOAUTb B COOTBETCTBUMN C Tpe6OBaHVIﬂMVI MECTHOro 3aKoHOAaTeNnbCTBa U NO
BO3MOXHOCTU NOABEPraTh UX nepepaboTke.
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2, KoMMnoHeHTbI NPoAyKTa

2.1 YnaKoBOYHbI/ INCT

Po60oT X 1, pykoBoacTBO nonb3osatens Pudu HolaBot X 1, cepTudukat kayectsa X 1, 3apsigHoe yCTpoucTBO X 1,

K/0Y-BbIKNtOYaTeNb X 1, MapKepbl X 1.

2.2 KpaTkue cBepeHuUsA

Pudu HolaBot - 3T0 po60T-A0CTaBLMK C DYHKLMSIMU BbI30BA U1 YBEAOM/IEHUS, OCHALLEHHbI TEXHONOTUSIMU
MO3MLMOHNPOBAHUS 1 HaBuraumu SLAM, KOTopble 06 beAMHSAIOT BU3yasibHble U f1a3epHble Crocobbl MO3NLIMOHUPOBAHNS.
O6nagatoLmin 60bLION rPY30NOABEMHOCTbIO, FOIOCOBLIM YNPABIEHUEM U BO3MOXHOCTHIO B3aUMOAENCTBUS Ha
paccTosiHum po6oT Pudu HolaBot nHTerpupyet dyHKLMM BbI30Ba, yBEAOM/EHUS M aBTOHOMHOTO NepeMeLLeHusi, ero

MOXHO 3(h(heKTUBHO, FTMBKO 1 C y06CTBOM NCMO/b30BaTb B Pa3nyHbIX cLieHapusx. Pudu HolaBot cnocobeH paboTath B
HECKO/bKUX PEXMMaX, B TOM Y/C/IE B PEXMME JOCTABKU U B PEXUM C6OPa, U NO3TOMY YI0BNETBOPSIET TPe60BaHUSIM Pa3HbIX

cueHapues.

2.3 BHELHUI BUA U KOMMOHEHTbI

— I
o @————¢ @ ToueuHo-MaTpUYHbIN 3KpaH
= @ BuaeO[ATUMKY YAANEHHOCTY
© KHonka nutaHus
@ /lotkn
[ @ Pasbem ansi 3apsgkm
 —1 e e Nugap
Q@ — @ Bepyuwme koneca
— @ [ononHuTensHblie koneca
@ CsetoBbie nonocsl
g @ AxxymynsTopHbIii 0TCeK
° E o @ Kronka MrHoBeHHoro ocTaHoBa
1 wd” o ‘ @ VK-patunk xecTos
Bup cnepeau Bup csagn ® *Kapa
[ @ Kpyrosoli Maccye 13 6 MUKPOGOHOB

® @ Kronka asapuitHoro octaHoBa
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Paboyee HanpsxeHne

2.4 TexHMYeCKME XapaKTepUCTUKHU

PyHKLUS | OnucaHune

23-29,4 B nocT. TOKa

Bxog nutaHus

100-240 B, 50/60 Iy nepem. Toka

Bbixog, nutaHus 29,4B/8A
EMKOCTb akkymynstopa 25,6 A-y
Bpewms 3apsagku 4,54
BpeMsi paboTbl OT akKyMynsTopa 10-244

CKOpOCTb [IBMXEHUSA

0,2-1,2 m/c (perynupyemas)

Haeuraums

VIHTerpupoBaHHas nasepHas 1 Bu3yasibHasi TEXHOMOMUs
no3nunoHnpoBaHnsa SLAM

MwWH. WwnpuHa npoxoaa ANa ABMKEHUA 70 cm
Makc. npeogonumas Bbicota 7 MM
Makc. yron nogbema 5°

Pa3mepbl noTka

390X 360 MM, cBepx60nbLLo 06bem 120 n

Kon-Bo notkoB

Yetbipe (perynupyemas)

BbicoTa Mexay noTkamu

CBepxy BHM3: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Harpyska Ha N10TOK

PoBHasi noBepxHOCTb: 15 Kr/noToK;
Mpeoponexue nperpag, Bbiwe 5 Mm: 10 Kr/noTok

MaTtepuan MaLwmnHbl

ABC-nnacTuk/antoM1MHMEBbIN Crias aBMALMOHHOIO KavecTBa

Macca po6oTa

55 kr

Pa3smepbl poboTa 542 MM X 534 MM X 1228 MM
Pa3mep skpaHa XK-3kpaH pgnaroHansto 10,1 grolima
OnepayunoHHasi cuctema Android

MukpodoH

KpyroBoii MaccuB 13 6 MUKpothoHOB

MOLLHOCTb AMHAMUKOB

CrepeopguHamukn 2X10 BT

Ycnosus akcnayaTayum

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

YcnoBusa xpaHeHus

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

Pa6ouas BbicoTa

<2000 m

Pabouas cpefa

B nomeleHnn Ha pOBHOM rnagKoM nosy

Knacc 3awutebl

Po6oT: IP20; OTpeneHue c notkamm: IPX5

YHacTOTHbIN AranasoH

WiFi WiFi 2,4 [T1y: 2412-2472 M, 2422-2462 My,

3. AkcnayaTtauusa

BkntoueHue:
MepemecTuTe poboTa B MECTO 3aMycCKa, a 3aTeM HAXMUTE U yepXK1BaiiTe KHOMKY NUTaHUs B TeyeHne 1 c. CBeToBble

noaockl n TOHeHHO-ManMHHbIVI 3KpaH Ha4YyHYT MUTraTb, yKa3biBasi Ha BKIKOYEHHOE NUTaHne p060Ta.

S

BHumaHue! A

(
[ .
I Mepep BKAlOYeHNEM poboTa nepeBeanTe KHOMOYHbIV BbIK/OYATENb B NON0XEHMe «BK/1.» 1 cBUHbTE Ha3af
| 33AHIOI0 KPbILIKY aKKyMyNSTOpa.

KHOMOYHbIN BbIK/tOYaTENb

WiFi 5,2 'Tuy: 5180-5240 My, 5190-5230 Mrw, 5210 My
WiFi 5,3 'Ty: 5260-5320 MIu, 5270-5310 MIy, 5290 My,
WiFi 5,6 I'Tw;: 5500-5700 MIy, 5510-5670 My, 5530-5610 My,
WiFi 5,8 Ty 5745-5825 MTy, 5755-5795 MIw, 5775 My
Bluetooth 2402-2480 My,

3G B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

WiFi 2,4 I'u: 16,96 gbm; WiFi 5,2 M'y;: 13,07 gbwm;

WiFi 5,3 [Twy: 12,66 abm; WiFi 5,6 TTLL: 12,73 abm;

WiFi 5,8 Iu: 12,93 gbm

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

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

4G LTE-FDD | B1:23,77 abwm; B3: 23,51 abwm; B7: 23,7 abMm;

B8: 23,22 nbwm; B20: 22,97 pbm; B28: 23,05 agbM

4G LTE-TDD | B34:23,73 pbwm; B38: 23,97 nbm; B40: 23,45 nbm

BbIKNOYeHMe NUTaHuA:

Haxxmute n yp,ep»(MBaﬁTe KHOMKY MUTaHWs B Te4yeHue 3 ¢, Ha 3KpaHe nosiBnTcs onums BeikntoveHmne. KocHutech

BbikntoyeHvie, CBETOBbIE MONOCHI, TO‘-le‘-IHO*ManW-IHbIl}’I 3KpaH 1 XK-3KpaH NoracHyT, 4TO yKa3bIBa€eT Ha OTK/OYeHne

nuTaHus poboTa.

— MpuocTaHoBKa pa6oTbl:
Makc. MOLHOCTb Nepepayun WiFi
KocHuTech 3KpaHa, 4Tobbl NPUOCTaHOBUTb fABMKEHUE poboTa. KOCHUTECh 3KpaHa MOBTOPHO, 4TO6bI MPOJOMKUTb

BbINO/IHEHMeE onepaLmu. Takxe MOXHO HaXxxaTb KHOMKY MTHOBEHHOIO OCTaHOBa, YTO6bI NPMOCTAaHOBUTb pO60Ta.

ABapUiiHbI/ OCTAHOB:

B 3KCTp€HHOI7I CUTYyaUUN HAXKMUTE KHOMKY aBapMVIHOFO 0OCTaHOBa, 4TO6bI OCTAHOBUTb ABWKEHNE p060Ta. Y106bI

NPOAOIKUTL PaboTy, MOBEPHUTE KHOMKY aBapuUItHOTO OCTaHOBA MO YaCOBOW CTPe/iKe, KOCHUTECh SKpaHa UK HaXKMUTe

KHOMKY MTHOBEHHOIO OCTaHOBA.

*[lononHuTeNbHble CBeAeHMs 06 3KcMyaTaumum poboTa CM. B pyKOBOACTBE Mo 3KcrnayaTaumm po6ota Pudu HolaBot.
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4. TexHUn4ecKoe o6cny)KMBaHue 1 yxog,

MMOHEHTbI CocTosiHMe po6oTa WHTepBan nposepku

obcnyxmBaHus

Bepywue n BbikntoyeHne nutaHus ExxeHepenbHo MpoTpUTE MOBEPXHOCTb YUCTOW TKAHbIO.

[ONONHUTENbHbIE

Koneca

NoTku BbiK/tOYeHMe NUTaHus ExxeHepenbHo MpoTpurTE NOBEPXHOCTL YUCTOMN TKaHbIO.
Ecnu cunvkoHoBas Haknagka noTka
“cnaykKaHa Maciom, CBOeBpeMeHHO
NpOMOIiTe ee BOLON U NpocyLInTe.

Bupeopatymk, BbiknloueHne nuTaHms ExxeHepenbHO OYMCTUTE C MOMOLLbIO YNCTOW TKaHU UK

BUAeoAaTHUKM cpegcTBa A5 OYUCTKU ONTUKK.

YAANeHHOCTN U Mpv BO3HWKHOBEHUW HeNpeaBUAEHHbIX

nvpap 3arpsi3HeHNii HeMefIeHHO YCTPaHUTe KX,
4T06bI N36EXKATh 3aCOPEHUS AATHUKOB U
BO3HWKHOBeHMSs oWMBOK B paboTe poboTa.

Kopnyc po6oTta Bbiklo4eHne nuTaHns ExxemecsyHo MpoTpuTE NOBEPXHOCTb YNCTON TKAHbIO.

*[lonoHUTENbHbIE CBEAEHNS O TEXHUYECKOM 06CTYXMBaHUM Po6OTa CM. B PyKOBOACTBE M0 3KCMyaTaLmm poboTa Pudu HolaBot.

5. MocnenpopaxHoe o6cnyxuBaHue

Komnanus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. npefoctaBnsieT 6ecrnnatHoe rapaHTuiiHoe 06CnyKvBaHME B TeUEHe AeVCTBYIOLLETO
rapaHTUIHOIO CPOKa (Ha Pas/INyHbIE KOMMOHEHTbI MOTYT GbITb YCTAHOB/EHbI PA3/INYHbIE rapaHTUIiHbIE CPOKY). CTOMMOCTb
NoCNenpoAaXXHOro 06CyKMBaHMs B 3TOM cilyyae GyaeT BoaMelleHa koMmnaHmeii Pudu. Mocne okoHYaHWs rapaHTUIHOMO CPoKa Uu npu
MPOYKX 06CTOSATENBCTBAX, HE NMOMAAAIOLLVIX MOA YCI0BMUS 6CMNATHOrO rapaHTUIHOMO 06C/TY)KMBaHWS, ByAeT B3MMATbCS OnpeAeeHHast
CyMMa B COOTBETCTBUM C AENCTBYHOLLMMY pacLieHKamu. MO3BOHMTE Ha rOPsIHYHO IMHMEO MOCIENPOAAKHON NOAAEPIKKU, YTOBI

NoNy4YUTb NOAPOGHbIE CBEAEHUS O NONUTUKE NOCNENPOAMKHOM 06CYKUBAHNS 1 yCyrax peMoHTa. [oMTIKa NoCienpoaaKHOMo
06CNYKBaHUS TaloKe NpUBeAeHa B PyKOBOACTBE Mo 3KcrtyaTaLm poboTa Pudu HolaBot.

Cnyx6a nocnenpopaxHoi noaaepxku komnaxumn Pudu: techservice@pudutech.com.

6. UHdopmaLusa o cooTBeTCTBUM TpeboBaHUAM
6.1 UHdopmMauusa 06 yTunmsauum v nepepaboTke

|
3apaya [IpeKTuBbI 06 yTUAN3ALMM OTXO[0B NPOM3BOACTBA INEKTPUYHECKOTO 1 3N1eKTPOHHOTo obopyaoBaHus (WEEE) —

MUHUMM3aLMs BO3LENCTBUS, OKA3bIBAEMOTO SNIEKTPUHECKUM U SNIEKTPOHHbBIM 060PY/I0BAHNEM, Ha OKPYXXAIOLLYHO CPefly 3a CHeT
nonynsipu3aLymn NpoLLeccoB NOBTOPHOIO UCMO/b30BAHMS 1 NepepaboTKK, a TakKe 3a CYET COKpaLLeHs 06beMa 3aXOPOHSEMbIX
OTXO/I0B 3N1EKTPUYECKOTO Y 3N1EKTPOHHOTO 060pyA0BaHMS. CUMBO/IbI, Pa3MeLLiEHHbIE Ha HACTOSILLEM MPOAYKTE WAV €ro YNaKoBKe,
03HAYaloT, YTO ITOT MPOAYKT AO/MKEH BbITh YTUIN3MPOBAH OTAENBHO OT BbITOBbIX OTXOA0B MOC/IE OKOHYAHWS CPOKa CYK6bI.
O6paTuTe BHUMaHVE: Bbl HECETE OTBETCTBEHHOCTD 3@ YTUIN3ALMIO 31EKTPOHHOMO 060PYA0BaHNS B LiIeHTpax nepepaboTku B
LieNIsX COXpaHeHst MPUPOAHBIX PECYPCOB. B kaxaoii CTpaHe HaxoAsTCs COBCTBEHHbIE LIEHTPbI MepepaboTK 3NEKTPUYECKOro

1 3NEKTPOHHOIO 060pyA0BaHMS. /15 NoMy4eHns MHOPMaLIMK O MeCTe NPUEMKM NepepabaTbiBaeMbIX OTXOA0B CBSMKUTECH C
COOTBETCTBYHOLLEN OpraHu3aLyeit, oTBeYatoLLel 3a yTUI3aLmMo OTXOA0B SN1IEKTPUYECKOTO U 31EKTPOHHOTO 060pyA0BaHMS,
MECTHbIMU OpraHaMu BAACTU UK Cy»K60M yTUAM3aLM GbITOBBIX OTXOAOB.

lMpexe YeM BKNIOUNTb 3N1eKTPUYECKOe U 3NeKTPOHHOe 060pyAoBaHIe B npoLiecc c6opa OTXO/A0B WAV NepeaaTh ero Ha
06BEKTbI MO YTUN3aLMY OTXOA0B KOHEYHBIN N0Mb30BaTeNb 060pyA0BaHMS, UCMONb3YtoLLero 6aTapey /U akKyMyisiTopbl,
[I0/DKeH U3B/eYb 6aTapen 1 akKyMynsiTopbl U YTUNM3MPOBATb WX OTAENBHO.

43

Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati.

Il presente documento non puo essere copiato, riprodotto, trascritto o tradotto, in parte o complessivamente, da qualun-
que 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 dichiaraz-

ioni sono fornite senza garanzie di alcun tipo.

1. Istruzioni per la sicurezza

1.1 Uso dell’alimentazione elettrica

+ Utilizzare sempre batterie ricaricabili e caricatori originali. Non ricaricare il robot utilizzando caricatori non originali. Seiil
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 flamma libera o articoli inflammabili o esplosivi sul robot.

« Non prelevare né posizionare o raccogliere piatti mentre il robot & in movimento, per evitare perdite di cibo, danni ai piatti
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 l'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.

44




2. Componenti del prodotto

2.1 Elenco del contenuto

RobotX 1, Pudu HolaBot Manuale dell’utente X 1, Certificato di qualita X 1, Caricatore X 1, Chiavetta di accensione X 1,

Segnix1.

2.2 Panoramica

In quanto robot per consegna che supporta chiamate e notifiche, Pudu HolaBot supporta soluzioni di posizionamento e

navigazione SLAM che integrano sia il posizionamento visivo che laser. Dotato di elevata capacita di carico, controllo vocale e

operativita remota, Pudu HolaBot integra funzioni tra cui chiamata, notifica e movimento autonomo e puo essere utilizzato in

vari scenari in modo efficiente, comodo e flessibile. Pudu HolaBot & dotato di varie modalita, fra cui la modalita Consegnae la

modalita di raccolt per soddisfare le esigenze di diversi scenari.

2.3 Aspetto e componenti
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@ Schermo a matrice di punti

@ Sensori divisione di profondita
@© Interruttore di accensione

@ Vassoi

@ Spinotto diricarica

@ Lidar

@ Ruote motrici

@ Ruote ausiliarie

@ Strisce luminose

@ Vano batteria

@ Pulsanteilluminazione

@ Sensore di gesti a infrarosso

@® SchermoLCD

@ Kit di matrice circolare 6 microfoni
@ Interruttore arresto di emergenza

@ Sensore divisione

2.4 Specifiche

Funzionalita | Descrizione

Tensione di lavoro CC23-29,4V

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

Capacita della batteria 25,6 Ah

Tempo di carica 4.5 ore

Durata della batteria 10-24 ore

Velocita di crociera

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

Navigazione Posizionamento SLAM integrato laser e visivo
Minima larghezza di spostamento 70cm

Massima altezza superabile 7mm

Massimo angolo di salita 5°

Dimensioni dei vassoi

390 mm X360 mm, volume extra large da 120 litri

Num. di vassoi

Quattro (regolabile)

Altezza fra i vassoi

Dall’alto verso il basso: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Carico dei vassoi

Superficie piana: 15 kg per vassoio;
Altezza attraversamento ostacolo di 5 mm: 10 kg per vassoio

Materiale della macchina

ABS/Lega di alluminio di tipo aeronautico

Peso del robot 55kg

Dimensioni del robot 542 mm X534 mmX1228 mm
Dimensioni dello schermo Schermo LCD da 10,1 pollici
Sistema operativo Android

Microfono

Kit di matrice circolare 6 microfoni

Potenza del diffusore

Due diffusori stereo da 10 W

Ambiente di lavoro

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

Ambiente di conservazione

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

Altitudine di lavoro

<2000 m

Requisiti di superficie

Ambiente interno, pavimento piano e liscio

Valutazione IP

Robot: IP20; Scomparto vassoi: IPX5

Banda di frequenza

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

Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz

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

Bluetooth 2402-2480 MHz

36 B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

Massima potenza in trasmissione

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

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

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

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

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

Accensione:
Portare il robot nella posizione di partenza e tenere premuto I interruttore di accensione per 1 secondo. Le strisce luminose

e lo schermo a matrice di punti lampeggeranno, indicando che il robot & acceso.

Attenzione: A

Accertarsi di portare 'interruttore a chiave su “ON” e di spingere indietro il coperchio posteriore della batteria

prima di accendere il robot.

Interruttore a chiave

Spegnimento:

Premere e tenere premuto l'interruttore di accensione per 3 secondi: sullo schermo apparira 'opzione Spegnimento. Toccare
Spegnimento: le strisce luminose, lo schermo a matrice di punti e lo schermo LCD si spegneranno, indicando che il robot & spento.
Pausa:

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

Arresto di emergenza:

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

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

Componenti

Ruote motrici e ruote

ausiliarie

Stato del robot

Spegnimento

Intervallo di ispezione

Settimanalmente

Metodo di manutenzione

Pulire la superficie con un panno pulito.

Vassoi

Spegnimento

Settimanalmente

Pulire la superficie con un panno pulito.
Se vi sono macchie di olio sul cuscinetto in
silicone del vassoio, strofinarlo con acqua e

asciugarlo per tempo.

Sensore di visione,
sensori di visione di

profondita e Lidar

Spegnimento

Settimanalmente

Utilizzare un panno pulito o un detergente
per lenti per la pulizia.

In caso di contaminazione inaspettata,
intervenire 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 Pudu HolaBot 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 Pudu HolaBot.

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

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento el riciclo

hi¢

La direttiva sui rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE) mira a ridurre al minimo l'impatto dei prodotti

elettrici ed elettronici sullambiente, aumentando il riutilizzo e il riciclo e riducendo la quantita di RAEE destinati alla discarica.

Il simbolo su questo prodotto o sulla sua confezione indica che questo prodotto deve essere smaltito separatamente dai

normali rifiuti domestici al termine del suo ciclo di vita. E responsabilita del cliente smaltire le apparecchiature elettroniche

presso i centri di riciclo al fine di preservare le risorse naturali. Ogni paese deve avere i propri centri di raccolta per il riciclo

delle apparecchiature elettriche ed elettroniche. Per informazioni sull’area di raccolta per il riciclo, contattare 'autorita

competente per la gestione dei rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche, l'ufficio comunale locale o il servizio di

smaltimento dei rifiuti domestici.

)¢

Prima di immettere apparecchiature elettriche ed elettroniche (AEE) nel flusso di raccolta dei rifiuti o negli impianti di

raccolta dei rifiuti, '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. Tim haklari sakhdir.

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

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

1. Gavenlik talimatlari

1.1 Gug kullanimi

+ Daima orijinal sarj edilebilir pilleri ve sarj cihazlarini kullanin. Robotunuzu orijinal olmayan sarj cihazlarini kullanarak sarj
etmeyin. Sarj cihazi hasarliysa derhal degistirin.

« Pil seviyesi %20'ye dustliglnde robot fazla zaman gecmeden sarj edilmelidir. Uzun stire dusuk pil seviyesinde ¢alisma pil
Omrinu azaltabilir.

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

« Sarj aletini kullanirken sarj sirasinda ekipmanin yanmasina veya hasar olmasina neden olabilecek fazla isinmasini 6nlemek

icin sarj arabiriminin baglanti kablosunun dogru sekilde durdugundan emin olun.

1.2 Robotun kullanimi

* Robotun anormal sekilde hareket etmesini dnlemek iin, robot calisir haldeyken Ust kamerasini 6rtmeyin. 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 gerceklestirmeyin.

*» Robotun Gzerine agik alevli ocak ya da herhangi bir yanici veya patlayict madde koymayin.

+ Kazara carpismadan kaynakli yiyecek kaybindan, tabaklara hasardan veya kisisel yaralanmalardan kaginmak igin robot
hareket halindeyken robotun tzerindeki yiyeceklere dokunmayin veya tizerinden tabak almayin.

+ Robotun anormal sekilde hareket etmesini 6nlemek igin robotu ¢alisir durumdayken yerini degistirmeyin ya da tasimayin.

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

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

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

1.3 Cevre

« Kisisel yaralanmalari veya robotun hasar gérmesini dnlemek icin robotu yiksek sicaklikli/basingli ortamlarda, yangin veya
patlama tehlikesi olan alanlarda veya daha baska tehlikeli olasiliklari barindiran yerlerde kullanmayin veya sarj etmeyin.

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

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

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

uygun olarak atin ve mimkiin olan her parcasini geri dénustarin.
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2. Uriin bilegenleri

2.1 Ambalajin icindekiler listesi

Robot X 1, Pudu HolaBot Kullanim Kilavuzu X 1, Kalite Sertifikasi X 1, Sarj Cihazi X 1, Gii¢ Anahtari X 1, isaretler X 1.

2.2 Genel bakis

Arama ve bildirim verme 6zelligine sahip bir teslimat robotu olan Pudu HolaBot, hem gérsel hem de lazer konumlandir-
may! entegre eden SLAM konumlandirma ve navigasyon ¢éziimlerini desteklemektedir. Yiksek tasima kapasitesi, sesle
komut ve uzaktan calistirilabilirlik 6zelliklerine sahip olan Pudu HolaBot arama, bildirim verme, bagimsiz hareket islevlerine
sahiptir ve ¢esitli senaryolarda verimli, rahat ve esnek bir sekilde kullanilabilmektedir. Pudu HolaBot, Teslimat Modu ve

Tabak Toplama Modu da dahil olmak tzere farkli senaryodaki ihtiyaglara gére farkl modlara sahiptir.

2.3 G6riinlim ve bilesenler

o — o o — @ Nokta vuruslu ekran
@ Derinlik goriis sensorii
© Giig salteri

] @ Tepsiler
o @ sarj girisi
- e @ Isikiiradar
@ — @ Surus tekerlekleri
—— @ Yardima tekerlekler
© Isik seritleri

g @ Pil kutusu

= © o
° — @ Yildinm digmesi
(]

|
J) i8] 7 J) v & + @ Kizilbtesi Hareket Sensorii
Onden goérinim Arkadan gorinim ® LCD ekran
[ @ 6 mikrofonlu dairesel dizilimli set

@ Acil durdurma digmesi

® Ty

“’QD —
g J°

Ustten gérinim

@ Goris sensori

Yandan goérinim
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2.4 Teknik o6zellikler

Calisma gerilimi

DC23-29,4V

Gug girisi AC 100-240V, 50/60 Hz

Gug cikis! 29,4V/[8 A

Pil kapasitesi 25,6 Ah

Sarj suresi 4,5 saat

Pil 6mri 10-24 saat

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

Gezinme Lazer ve gorsellik entegreli SLAM konumlandirma
Minimum hareket genisligi 70 cm

Asilabilecek maksimum yukseklik 7 mm

Maksimum tirmanma agisi 5°

Tepsi boyutlari

390 mm %360 mm, 120L ultra buytk hacim

Tepsi sayisi

Dort (ayarlanabilir)

Tepsiler arasindaki yukseklik

Ustten alta: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Tepsi yuku

Duz ylizey: 15 kg/tepsi;
5 mm'lik engel gegis yuksekligi: 10 kg/tepsi

Makine malzemesi

ABS/havacilik sinifi aliminyum alagimi

Robot agirligi

55 kg

Robot boyutlari

542 mm X534 mmXx1.228 mm

Ekran boyutu

10,1 ing LCD ekran

Isletim sistemi

Android

Mikrofon

6 mikrofonlu dairesel dizilimli set

Hoparlér gict

2X10 W stereo hoparlérler

Calisma ortami

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

Saklama ortami

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

Calisma rakimi

<2.000 m

Zemin standardi

ic mekan, diiz ve puriizsiiz zemin

IP Derecesi

Robot: IP20; Tepsi bolimu: IPX5
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3. Kullanim

Agma:
Robotu baslangi¢ konumuna tasiyin ve glic digmesine 1 saniye basil tutun. Isik seritleri ve nokta vuruslu ekran robotun

acildigini yanip sénerek gosterir.

Isaret _
[s)
@
J
"

Dikkat: A\
Robotu agmadan 6nce salteri "ACIK" konuma getirin ve pil arka kapagini geriye dogru itin.

Kapatma:

Glg¢ anahtarina 3 saniye basili tuttugunuzda ekranda Kapama secenegi goériinecektir. Kapama tercihine bastiginizda
robotun kapandigini belli etmek icin 151k seritleri ve nokta vuruslu ekranin 1s1§1 séner ve LCD ekran kapanir.

Duraklat:

Calisan robotu duraklatmak icin ekrana dokunun. islemi stirdiirmek icin tekrar dokunun. Robotu duraklatmak icin yildirim
digmesine de basabilirsiniz.

Acil durdurma:

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

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

Bilesenler Robot Durumu ‘ Denetim Sikhigi Bakim Yontemi

Surus tekerlekleri ve Kapatma Haftalk Yuzeyi temiz bir bezle silin.

yardimci tekerlekler

Tepsiler Kapatma Haftalik Yuzeyi temiz bir bezle silin.
Tepsinin silikon pedi tizerinde yag lekeleri varsa

litfen suyla ovarak temizleyin ve zamaninda

kurulayin.

Gorus sensoérd, Kapatma Haftalik Temizlik icin temiz bir bez veya lens temizleyici

derinlik goris kullanin.

sensori ve isikli Beklenmeyen bir kirlenme durumunda,

radar sensorin engellenmesini 6nlemek ve robotun
yanlis calismasini énlemek icin en kisa surede
gerekli temizligi yapin.

Robot govdesi Kapatma Ayhk Yuzeyi temiz bir bezle silin.

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

5. Satis sonrasi servis

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. gegerli garanti déneminde Ucretsiz garanti hizmeti sunar (garanti donemi farkli
bilesenler icin farklilik gdsterebilir). Satis sonrasi servis Ucretleri Pudu tarafindan karsilanacaktir. Garanti stresinin disinda
veya Ucretsiz garantinin kapsaminda olmayan durumlarda, normal fiyata gére belirli bir ticret tahsil edilecektir. Satis
sonrasi servis politikasi ve onarim hizmetleri ayrintilari igin lutfen satis sonrasi yardim hattini arayin. Politika, Pudu HolaBot
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 pem-
beritahuan 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

+ Selalu gunakan baterai dan pengisi daya yang asli. Jangan mengisi daya robot Anda menggunakan pengisi daya yang
tidak asli. Jika pengisi daya rusak, segera ganti.

« Jika baterai turun hingga 20%, robot harus segera diisi daya. Menjalankan robot dengan baterai rendah dalam 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 dan meletakkan makanan atau mengumpulkan piring saat robot bergerak untuk menghindari
makanan tumpah, kerusakan piring, 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.

+ 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 Pudu HolaBot X 1, Sertifikat Mutu X 1, Pengisi Daya X 1, Kunci Kontak X 1, Penanda X 1.

2.2 Ikhtisar

Sebagai robot pengantar yang dilengkapi dengan fitur panggilan dan pemberitahuan, Pudu HolaBot mendukung pemosi-

sian SLAM dan solusi navigasi yang mengintegrasikan pemosisian visual dan laser. Dilengkapi dengan kapasitas muat yang
besar, kontrol suara, dan pengoperasian jarak jauh, Pudu HolaBot mengintegrasikan fungsi, termasuk panggilan, pember-
itahuan, dan gerakan otonom, serta dapat digunakan dalam berbagai skenario secara efisien, nyaman, dan fleksibel. Pudu
HolaBot hadir dengan berbagai mode, termasuk Mode Pengantaran dan Mode Pengantaran, untuk memenuhi kebutuhan

skenario yang berbeda.

2.3 Penampilan & komponen

o @ ———¢ @ Layar matriks dot
[amn) @ Sensor penglihatan kedalaman
© Sakelar Daya
p————————— 7
@ Baki
(4 @ Jack/colokan pengisian daya
@ — @ Roda penggerak
N @ Rodatambahan
© Lampustrip
g @ Kotak baterai
° — @ Tombol petir
d) it 07 J) v 0 @ Sensor gerakan Inframerah
Tampilan bagian depan Tampilan belakang ® LayarLCD
Kit array melingkar 6-mikrofon
=
® & @ Tombol berhenti darurat
@ Sensor penglihatan
—
@
® |
@ I @ —
® @J

Tampilan atas

Tampak samping
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2.4 Spesifikasi

Fitur

Tegangan pengoperasian

| Deskripsi

DC23-29,4V

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

Kapasitas baterai 25,6 Ah

Lama waktu pengisian daya 4,5jam

Masa pakai baterai 10-24 jam

Kecepatan jelajah

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

Navigasi Pemosisian SLAM dengan laser dan visual terintegrasi
Lebar perjalanan minimum 70cm

Ketinggian yang dapat diatasi 7mm

maksimum

Sudut pendakian maksimum 5°

Dimensi baki

390 mm X360 mm, volume ultra besar 120 L

Jumlah baki

Empat (dapat disesuaikan)

Ketinggian antarbaki

Dari atas ke bawah: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Muatan baki

Permukaan datar: 15 kg/baki;
Tinggi rintangan yang dilewati adalah 5 mm: 10 kg/baki

Material mesin

ABS/aluminium paduan grade penerbangan

Berat robot

55kg

Dimensi robot

542 mm X534 mm X 1228 mm

Ukuran layar

Layar LCD 10,1 inci

Sistem operasi

Android

Mikrofon

Kit array melingkar 6-mikrofon

Daya speaker

2X10 W speaker stereo

Lingkungan kerja

Suhu: 0 °C hingga 40 °C ; RH: < 85%

Lingkungan penyimpanan

Suhu: -40 °C hingga 65 °C ; RH: < 85%

Ketinggian pengoperasian

<2000 m

Persyaratan permukaan lantai

Lingkungan dalam ruangan, permukaan yang datar dan halus

Tingkat IP

Robot: IP20; Kompartemen baki: IPX5
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3. Cara penggunaan 4. Pemeliharaan dan perawatan

Menyalakan:
Komponen | Status Robot | Interval Pemeriksaan | Metode Pemeliharaan
Pindahkan robot ke lokasi awal, lalu tekan dan tahan sakelar daya selama 1 detik. Lampu strip dan layar dot matriks akan P . Y : :
berkedip, menunjukkan bahwa robot dinyalakan. Roda penggerak, Power-off Mingguan Bersihkan permukaan dengan kain bersih.

dan roda tambahan

Baki Power-off Mingguan Bersihkan permukaan dengan kain bersih.
Penanda Jika terdapat noda minyak pada bantalan
%05 silikon baki, gosok hingga bersih dengan air dan
~ N keringkan segera.
- Sensor penglihatan, Power-off Mingguan Gunakan kain bersih atau pembersih lensa untuk
sensor penglihatan membersihkannya.
e kedalaman, dan Jika terjadi kontaminasi tak terduga, tangani agar
Lidar sensor tidak terhalang dan robot tidak bekerja

dengan tidak semestinya.

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

Perhatian: A

Pastikan untuk memutar lubang kunci kontak ke "ON" dan dorong penutup belakang baterai sebelum menyalakan

*Lihat Panduan Pengoperasian Pudu HolaBot untuk informasi selengkapnya tentang cara memelihara dan merawat robot.

robot.
5. Layanan purnajual

[ ]

§ 7 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. menyediakan layanan garansi gratis dalam masa garansi efektif (masa garansi dapat
bervariasi untuk komponen yang berbeda). Biaya yang timbul dari layanan purnajual akan ditanggung oleh Pudu. Di luar
masa garansi atau dalam keadaan apa pun yang tidak ditanggung oleh garansi gratis, biaya tertentu akan dikenakan sesuai

B B dengan harga normal. Silakan hubungi hotline purnajual untuk kebijakan layanan purnajual dan layanan perbaikan yang

e s mendetail. Kebijakan ini juga dapat ditemukan di Panduan Pengoperasian Pudu HolaBot.
S R > Email purna jual Pudu: techservice@pudutech.com.
(AR, D, Lubang kunci kontak
Power-off:

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

Jeda:

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

Penghentian darurat:

Dalam keadaan darurat, tekan tombol berhenti darurat untuk menghentikan robot yang sedang bekerja. Putar tombol
berhenti darurat searah jarum jam, ketuk pada layar atau tekan tombol petir untuk melanjutkan pengoperasian.

*Lihat Panduan Pengoperasian Pudu HolaBot untuk informasi selengkapnya tentang cara menggunakan robot ini.
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2. dquUsenauvaIHARAN

2.1 sremsluussgion

Yuews x 1, glensldau Pudu HolaBot x 1, TuSusespaunin x 1, fiv15a x 1, neywaila/Anieses x 1, in3eavineiu x 1.

2.2 25

Pudu HolaBot ugudidswennsidinauauiinisinsuasnsudadiou sessulegunissyysumiuaznnsiniawuy SLAM fina1uns
haumsszyiumidagldndewnaziaies finnnuglunsidings msauauimedss uaznsiuanszeglna Pudu HolaBot sy
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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 ninglin medio (ya sean electrénicos, de fotocopia, grabacion, etc.)
para ningun 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 referenciay estan
sujetas a cambios sin previo aviso. Salvo que se especifique lo contrario, el manual se utiliza Gnicamente como guia y todas

las declaraciones se proporcionan sin garantias de ningun tipo.

1. Instrucciones de seguridad

1.1 Uso de energia

+ Utilice siempre baterias recargables y cargadores originales. No cargue el robot con cargadores que no sean originales. Si el
cargador esta dafiado, cambielo inmediatamente.

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

+ Asegurese de que el voltaje de alimentacidn coincide con el voltaje indicado en el cargador; de lo contrario, se pueden
producir dafios en el cargador.

+ Al utilizar el cargador, aseglrese de 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 o coloque comida, ni tampoco recoja platos, mientras el robot se estd moviendo para evitar que se caiga la
comida, se rompan platos o se produzcan lesiones personales debido a una colision 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/presién alta, zonas con peligro de incendio o explosion u otras
situaciones peligrosas para evitar lesiones personales o dafios al robot.

+ No utilice el robot en un entorno hdimedo 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 inaldambricos; 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 Xmanual de usuario de Pudu HolaBot, 1 X certificado de calidad, 1 X cargador, 1 X llave de encendido,

1Xmarcadores.

2.2 Informacion general

Pudu HolaBot, como robot de reparto que incluye funciones de llamada y notificacién, admite soluciones de navegacién y
posicionamiento de SLAM que integran posicionamiento tanto visual como laser. Con gran capacidad de carga, control por
voz y funcionamiento remoto, Pudu HolaBot integra funciones que incluyen llamadas, notificaciones y movimiento auténo-
mo que se pueden usar en diversas situaciones de manera eficiente, practica y flexible. Pudu HolaBot presenta una serie

de modos, entre los que se incluyen el modo de reparto y el modo de recogida, para atender las necesidades de distintas

situaciones.

2.3 Aspecto y componentes

— I
o (3] o @ Pantalla de matriz de puntos
[ @ Sensores de vision de profundidad
@© Interruptor de alimentacién
I — |
@ Bandejas
o @ Tomade carga
@ — @ Ruedas motrices
N @ Ruedas auxiliares
@ Franjas luminosas
g @ Cajadelabateria
=] [0} . .
P j— @ Botén de relémpago
[ [V | . .
W EEENSY) 0 @ Sensor de gestos de infrarrojos
Vista lateral frontal Vista trasera ® PantallaLCD
[ @ Kit de matriz circular de 6 micréfonos

@ Interruptor de parada de emergencia

- ) —

@ Sensor de visién

(1] l (1] B
-
o (5]
Vista superior
Vista lateral
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2.4 Especificaciones

Funcién | Descripcion

Voltaje de funcionamiento 23-29,4V CC

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

Capacidad de la bateria 25,6 Ah

Tiempo de carga 4,5h

Duracién de la bateria 10-24 h

Velocidad de desplazamiento

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

Navegacién

Posicionamiento de SLAM visual y laser integrado

Ancho minimo de recorrido 70cm
Altura méaxima superable 7mm
Angulo maximo de ascenso 5°

Dimensiones de bandeja

Volumen ultra grande de 390 mm X360 mm, 120 [

N.° de bandejas

Cuatro (ajustable)

Altura entre bandejas

De arriba a abajo: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Carga de bandeja

Superficie plana: 15 kg/bandeja;
Altura de obstaculo de 5 mm: 10 kg/bandeja

Material del equipo

ABS/aleacién de aluminio para aviacidn

Peso del robot 55kg

Dimensiones del robot 542 mm X534 mmX1228 mm
Tamafio de pantalla Pantalla LCD de 10,1 pulgadas
Sistema operativo Android

Micréfono

Kit de matriz circular de 6 micréfonos

Alimentacidn de altavoces

2 altavoces estéreo de 10 W

Entorno de trabajo

Temperatura: 0°Ca40 °C; HR: < 85 %

Entorno de almacenamiento

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

Altitud de funcionamiento

<2000 m

Requisitos de superficie

Entorno interior, suelo planoy liso

Clasificacién IP

Robot: IP20; Compartimento para bandejas: IPX5

Rango de banda de frecuencias

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

Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz

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

Bluetooth 2402-2480 MHz

36 B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

Potencia maxima de transmision

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

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

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

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

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

Encendido:

Desplace el robot a la ubicacién de inicio y mantenga pulsado el interruptor de alimentacién durante 1 segundo. Las franjas

luminosasy la pantalla de matriz de puntos parpadearan, lo que indica que el robot esta encendido.

Marcador

Precaucion: A

(
I Asegurese de girar el interruptor de llave a la posicion «Encendido» y presione la cubierta posterior de la bateria
(

antes de encender el robot.

S

Interruptor de llave

Apagado:

Mantenga pulsado el interruptor de alimentacion durante 3 segundos; la opcién Apagado aparecerd en la pantalla. Toque

ApagadoYy las franjas luminosas, la pantalla de matriz de puntosy la pantalla LCD 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. También

puede pulsar el botén de reldmpago para poner el robot en pausa.

Parada de emergencia:

En caso de emergencia, pulse el interruptor de parada de emergencia para detener un robot en funcionamiento. Gire el

interruptor de parada de emergencia en el sentido horario y toque la pantalla o pulse el botdn de reldmpago para reanudar el

funcionamiento.

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

Componentes ‘ Estado del robot ‘ Intervalo de inspeccién ‘ Método de mantenimiento

Ruedas motricesy Apagado Semanal Limpie la superficie con un pafio limpio.

ruedas auxiliares

Bandejas Apagado Semanal Limpie la superficie con un pafio limpio.
Si hay manchas de aceite en la almohadilla de
silicona de la bandeja, limpielas a fondo con
aguay séquelas en el momento adecuado.
Sensor de vision, Apagado Semanal Utilice un pafio limpio o un limpiador de

sensores de vision de
profundidad y LIDAR

lentes para la limpieza.

En caso de contaminacién inesperada,
corrijala de inmediato para evitar que se
bloquee el sensory que el robot funcione

de manera incorrecta.

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

*Consulte la Guia de operacién de Pudu HolaBot para obtener mas informacién sobre cémo realizar el mantenimiento y cuidado
del robot.

5. Servicio posventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. proporciona un servicio de garantia gratuito durante el periodo de vigencia de la
garantia (el periodo de garantia puede variar en funcién del componente). Pudu 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 cobrard una tarifa determinada de acuerdo con el precio normal. Llame a la linea de atencién posventa para obtener
informacion detallada sobre la politica del servicio posventa y los servicios de reparacién. También puede consultar la
politica en la Guia de operacién de Pudu HolaBot.

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

6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacion sobre eliminacion y reciclaje

hi¢
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La Directiva sobre residuos de aparatos eléctricos y electrénicos (RAEE) tiene como objetivo minimizar el impacto de

los productos eléctricos y electrénicos en el medioambiente, aumentando la reutilizacidn y el reciclaje y reduciendo la
cantidad de RAEE que acaban en el vertedero. El simbolo en este producto o en su embalaje indica que este producto

debe desecharse por separado de los desechos domésticos normales al final de su vida Gtil. Tenga en cuenta que tiene la
responsabilidad de desechar los aparatos electrdnicos 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 gestion de residuos

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

)¢

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.
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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 organiza¢des, nem transmitido sob qualquer forma ou meio (eletrénico, por fotocdpia, gravacdo, etc.) para quaisquer fins
comerciais sem a autoriza¢do prévia por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. As especifica¢des e informagdes do
produto mencionadas no presente so fornecidas apenas a titulo de referéncia e estdo sujeitas a alteragdo sem aviso prévio.
Salvo especificagdo em contrério, este manual deve ser utilizado apenas como guia; todas as declarag@es sédo fornecidas

sem qualquer tipo de garantia.

1. Instrugoes de seguranca

1.1 Utilizagdo de energia

+ Utilize sempre baterias recarregaveis e carregadores originais. Ndo carregue o robd com carregadores ndo originais. Se o
carregador estiver danificado, substitua-o imediatamente.

+ O robd 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 Gtil.

« Certifique-se de que a tens3o de alimentagdo 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 estd totalmente encaixado para evitar o

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

1.2 Utilizag¢do do robo

+ N&o cubra a cdmara superior do robd 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 rob6 para a rota correta antes de continuar a tarefa.

+ N@o limpe ou faga a manutengdo com o rob6 ligado e em funcionamento.

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

+ N&o recolha nem coloque comida ou recolha loi¢a no robd quando este estiver em movimento para evitar o derrame de
alimentos, danos a loi¢a ou lesBes pessoais devidos a colisdo acidental.

+ N&o desloque nem transporte o robd quando este estiver em funcionamento para evitar que se desloque de forma irregular.

+ O rob0 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 estd autorizada a levantar, conforme exigido pelas leis e
regulamentos locais. Mantenha o robd direito durante o transporte. Ndo tente transporta-lo levantando o tabuleiro ou a

caixa.

1.3 Ambiente

+ N3o utilize ou carregue o robd num ambiente com temperatura/presséo elevadas, areas com perigo de incéndio ou exploséo,
ou outros cenarios perigosos a fim de evitar lesGes pessoais ou danos ao robé.

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

+ N3o utilize o robd em locais onde a utilizagdo de dispositivos sem fio seja explicitamente proibida, caso contrério 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 conformidade 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 X 1, Manual do utilizador Pudu HolaBot X 1, Certificado de qualidade X 1, Carregador X 1, Chave de alimentagdo X 1,

Marcadores X 1.

2.2 Visao geral

Enquanto robd de entrega com fungdes de chamadas e notificagdes, o Pudu HolaBot suporta solugdes de posicionamento

e navegacao SLAM integrando tanto o posicionamento visual como a laser. Com alta capacidade de transporte, controlo

de voz e operabilidade remota, o Pudu HolaBot integra fungdes incluindo chamada, notificagdo e movimento auténomo,

podendo ser utilizado em varios cenarios de forma eficiente, conveniente e flexivel. O Pudu HolaBot possui varios modos,

incluindo o Modo de entrega e o Modo de recolha, a fim de satisfazer as necessidades de diferentes cendrios.

2.3 Aparéncia e componentes
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@ Ecrd de matriz de pontos

@ Sensores de profundidade de visdo

@© Interruptor de alimentagéo

@ Tabuleiros

@ Orificio de carregamento

@ Lidar

@ Rodas motrizes

@ Rodas auxiliares

@ Faixas luminosas

@ Compartimento da bateria

@ Botdo de raio

@ Sensor de gestos de infravermelhos
@® EcraLeD

@ Conjunto cadeia circular de 6 microfones
@ Interruptor de paragem de emergéncia

@ Sensor de visdo

2.4 Especifica¢des

Funcao | Descri¢do

Tensdo de funcionamento 23-29,4V CC

Entrada de alimentac@o 100-240V CA, 50/60 Hz
Saida de alimentagéo 29,4V/8A
Capacidade da bateria 25,6 Ah

Tempo de carregamento 4,5h

Duracdo da bateria 10-24 h

Velocidade de cruzeiro

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

Navegacao Posicionamento SLAM integrado a laser e visual
Largura minima de deslocacéo 70cm

Altura maxima ultrapassavel 7mm

Angulo méximo de subida 5°

Dimensdes do tabuleiro

390X 360 mm, 120 | de volume ultra grande

N.° de tabuleiros

Quatro (ajustavel)

Altura entre tabuleiros

De cima para baixo: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Carga do tabuleiro

Superficie plana: 15 kg/tabuleiro;
Altura de ultrapassagem de obstaculos de 5 mm: 10 kg/tabuleiro

Material da maquina

ABS/liga de aluminio ao nivel da aviagdo

Peso do robd 55kg

Dimensdes do robd 542 mm X534 mmXx1228 mm
Tamanho do ecra Ecrd LCD de 10,1 polegadas
Sistema operativo Android

Microfone

Conjunto cadeia circular de 6 microfones

Poténcia dos altifalantes

2 X altifalantes estéreo de 10 W

Ambiente de funcionamento

Temperatura: 0 a 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

Robd: IP20; Compartimento do tabuleiro: IPX5

Intervalo de bandas de frequéncia

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

Wi-Fi 5,2G: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
Wi-Fi 5,3G: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
Wi-Fi 5,6G: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz

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

Bluetooth 2402-2480 MHz

36 B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

Poténcia maxima de transmissdo

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

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

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

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

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

76




3. Como utilizar

Ligar:
Mova o robd até ao local de arranque e mantenha o interruptor de alimentagdo premido durante um segundo. As faixas

luminosas e o ecrd de matriz de pontos irdo piscar, indicando que o robd esta ligado.

Marcador e
Q,
>
o
p———7
e
( Cuidado: A
|
I Certifique-se de que roda o interruptor de chave para "ON" e empurra a tampa traseira da bateria antes de ligar o
( robd.
1 ]
i =y
* P * .
T Interruptor de chave
Desligar:

Mantenha o interruptor de alimentagao premido durante trés segundos. A opgdo Desligar seré apresentada no ecrd. Toque em
Desligar. As faixas luminosas, o ecrd de matriz de pontos e o ecrd LCD apagam-se, indicando que o robd estd desligado.

Pausar:

Quando o robd estiver em funcionamento, toque no ecrd para colocé-lo em pausa. Toque novamente para retomar a operagao.
Pode também premir o botdo de raio para colocar o robd em pausa.

Paragem de emergéncia:

Em caso de emergéncia, prima o interruptor de paragem de emergéncia para parar o robd em funcionamento. Rode o interruptor
de paragem de emergéncia para a direita, toque no ecrd ou prima o botdo de raio para retomar a operagdo.

*Consulte o Guia de funcionamento Pudu HolaBot para mais informagdes sobre como utilizar o robé.

7

4. Manutencao e cuidados

Componentes Estado do robd Intervalo de inspecdo Método de manutengdo

Rodas motrizes e Desligado Semanalmente Limpe a superficie com um pano limpo.

rodas auxiliares

Tabuleiros Desligado Semanalmente Limpe a superficie com um pano limpo.
Em caso de manchas de dleo na almofada de
silicone do tabuleiro, esfregue-a com agua e
seque-a rapidamente.

Sensor de visdo, Desligado Semanalmente Para a limpeza, utilize um pano limpo ou

sensores de um produto de limpeza de lentes.

profundidade de Em caso de contaminagdo inesperada,

visdo e Lidar resolva-a imediatamente para evitar
bloquear o sensor e impedir que o robd
funcione incorretamente.

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

*Consulte o Guia de funcionamento Pudu HolaBot para mais informacgGes sobre como realizar a manutencdo 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, serd 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 reparagdo. A politica também pode ser encontrada no Guia de funcionamento Pudu HolaBot.

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

6. Informacoes sobre conformidade

6.1 Informacoes sobre eliminagao e reciclagem

hi¢
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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 eliminagdo de equipamento eletrénico em centros de reciclagem a fim
de conservar recursos naturais é da responsabilidade do utilizador. Cada pais deve ter os seus centros de recolha para a
reciclagem de equipamento elétrico e eletrénico. Para informagdes sobre zonas com ecopontos, contacte a entidade de
gestdo de residuos de equipamentos elétricos e eletrénicos da sua zona, a cdmara municipal, ou os servicos de recolha de

lixo doméstico.

):¢

Antes de colocar equipamento elétrico e eletrdnico (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 eliminagdo 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 srodkow elektronicznych, kserokopii, nagran itp.) w celu osiggniecia zysku bez uprzedniej pisemnej zgody firmy
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Specyfikacje produktu i informacje wymienione w tym dokumencie stuzg wytgcznie
jako odniesienie i mogg by¢ aktualizowane bez wczesdniejszego powiadomienia. Jezeli nie okreslono inaczej, niniejszy prze-

wodnik stanowi tylko zestaw wytycznych, a wszystkie stwierdzenia nie sg objete jakakolwiek gwarancja.

1. Instrukcje bezpieczenistwa

1.1 Zasilanie

+ Zawsze nalezy uzywac oryginalnych akumulatoréw i tadowarek. Nie wolno tadowac¢ 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 zywotnos$¢ akumulatora.

+ Nalezy sie upewnic, ze napiecie zasilania odpowiada napieciu wskazanemu na tadowarce; w przeciwnym razie moze dojs¢
do uszkodzenia tadowarki.

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

trakcie tadowania, ktére mogtoby spowodowac oparzenia lub uszkodzi¢ 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¢ biezace zadanie i przesung¢ robota na odpowiednig Sciezke.

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

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

+ Aby uniknac strat jedzenia, uszkodzenia naczyn lub obrazer spowodowanych przypadkowa kolizjg, nie pobieraj ani nie
umieszczaj jedzenia, ani nie pobieraj naczyn podczas poruszania sie robota.

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

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

+ Podczas transportu robota nalezy przestrzega¢ maksymalnego ciezaru, jaki dana osoba moze podnies¢ zgodnie z
wymaganiami okreslonymi przez lokalne prawa i przepisy. Podczas transportu nalezy trzymac robota w pozycji pionowe;j.

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 panuje
wysoka temperatura/cisnienie 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 korzystac 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 X1, przewodnik uzytkownika Pudu HolaBot X 1, certyfikat jakos$ci X 1, tadowarka X 1, kluczyk zasilaniax 1,
markery X 1.

2.2 Przeglad

Jako robot dostawczy, ktéry posiada funkcje dzwonienia i powiadamiania, Pudu HolaBot obstuguje rozwigzania pozyc-
jonowania i nawigacji SLAM, integrujgce pozycjonowanie wizualne, jak i laserowe. Pudu HolaBot posiada funkcje noszenia,
kontroli gtosowej i zdalnego dziatania, a takze opcje dzwonienia, powiadamiania i autonomicznego poruszania sie, i mozna
go wydajnie, wygodnie i elastycznie uzywac w wielu scenariuszach. Pudu HolaBot oferuje wiele trybéw, w tym tryb dostawy

i tryb odbioru, aby wykonywac zadania w ramach réznych scenariuszy.

2.3 Wyglad i elementy

o — — 5] /iiﬁ?i @ Ekran matrycy punktowej
@ Czujniki wizyjne gtebokosci
@ Przetacznik zasilania
| O Tace
o @ Wtyk tadowania
- | @ @ Llidar
O — @ Kota jezdne
e @ Kota pomocnicze
@ Listwa swietlna

g @ Komora akumulatora
/

° — ® @ Przycisk oswietlenia

(&)

|
J) i8] 07 J) v d’) i1} 05 Clj @ Czujnik gestéw na podczerwien
Widok boczny z przodu Widok z tytu ® Ekran LCD
[ @ Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami

® Wytacznik awaryjny

(]
@ Czujnik wizyjny

QQD =
s J°

Widok z géry

® e

Widok z boku
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2.4 Specyfikacje 3. Sposéb uzycia
Wiaczanie zasilania:
Przemies¢ robota do lokalizacji uruchamiania, a nastepnie wcisnij przetacznik zasilania i przytrzymaj go przez 1 sekunde.
Napigcie robocze DC23-294V Listwa Swietlna i ekran matrycy punktowej beda migac, co oznacza, ze robot jest wigczony.
Moc wejsciowa AC 100-240V, 50/60 Hz
Moc wyjéciowa 29,4V/8A
Pojemnos¢ akumulatora 25,6 Ah
Czas tadowania 4,5godz. e
Zywotno$¢ akumulatora 10-24 godz. 0
Predkos$¢ jazdy 0,2-1,2 m/s (mozliwos¢ regulacji) I — N
Nawigacja Zintegrowane laserowo i wizualnie pozycjonowanie SLAM =
Min. szerokos$¢ przejscia 70 cm /
Maks. mozliwa do pokonania wysokos¢ 7 mm
Maks. kat nachylenia podczas jazdy 50 =
Wymiary tacy 390 mm X360 mm, 120 | ultraduza ilo$¢
Liczba tac Cztery (mozliwo$¢ regulacji)
Wysokos$¢ pomiedzy tacami Od goéry do dotu: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm
Obcigzenie tacy Ptaska powierzchnia: 15 kgftace; [

Przekraczanie przeszkody o wysokosci ponad 5 mm: 10 kg/tace Przestroga: A

Materiat urzadzenia Przed podtaczeniem robota do zasilania nalezy przetgczy¢ klawisz zasilania do pozycji ,ON” i ponownie nasung¢

(
ABS/stop aluminium klasy lotniczej |
|
(

Masa robota 55 kg
- tylng ostone akumulatora.
Wymiary robota 542 mm X534 mm X 1228 mm
Rozmiar ekranu Ekran LCD o przekatnej 101 cala | - - oo oo
System operacyjny Android
Mikrofon Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami ‘ ‘
Moc gtosnika 2Xgtosnik stereo 10 W RS
Srodowisko pracy Temperatura: Od 0°C do 40°C ; Wilgotno$¢ wzgledna: < 85%
Srodowisko przechowywania Temperatura: Od -40°C do 65°C ; Wilgotnos$¢ wzgledna: < 85%
Wysokos$¢ n.p.m. podczas pracy <2000 m

Wymadg dotyczacy powierzchni

Wewnatrz pomieszczen, ptaskie i gtadkie podtoze

Klasa ochrony IP

Robot: IP20; Przegrédka z tacg: IPX5

o

Zakres czestotliwosci Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz N ~ Ko/
5.2G Wi-Fi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5.3G Wi-Fi: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5.6G Wi-Fi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz

5.8G Wi-Fi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
Bluetooth 2402-2480 MHz

Przetgcznik kluczykowy

Wylaczanie zasilania:

Nacisnij i przytrzymaj wytacznik przez 3 sekundy, na ekranie pojawi sie opcja Wytgczanie zasilania. Stuknij Wytgczanie zasilania,

3G B1/B8 listwy $wietlne, ekran matrycy punktowej i ekran LCD zostang wytgczone, co bedzie oznaczag, ze robot jest wytgczony.

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40 Dotkna¢ ekranu, aby zatrzymac pracujgcego robota. Dotkng¢ ponownie, aby wznowic prace. Aby zatrzymac robota, mozna takze
Maks. moc transmisji Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 16,96 dBm; 5.2G Wi-Fi: 13,07 dBm; weisna¢ przycisk o$wietlenia.

5.3G Wi-Fi: 12,66 dBm; 5.6G Wi-Fi: 12,73 dBm;
5.8G Wi-Fi: 12,93 dBm

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

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

4G LTE-FDD | B1: 23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;

B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm
4G LTE-TDD | B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm

Zatrzymanie awaryjne:

W razie wystgpienia sytuacji awaryjnej nacisna¢ wytacznik awaryjny w celu zatrzymania pracy robota. Obroci¢ wytacznik awaryjny

zgodnie z ruchem wskazéwek zegara, nacisng¢ ekran lub wcisng¢ przycisk oswietlenia, aby wznowi¢ prace.

*Dodatkowe informacje dotyczace tego, jak korzystac z robota, mozna znalez¢ w podreczniku obstugi urzadzenia Pudu HolaBot.
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4. Konserwacja i serwisowanie

Metoda konserwacji

Kofa jezdne i Wytaczanie zasilania Co tydzien Nalezy przeciera¢ powierzchnie czystg $ciereczka.

kota pomocnicze

Tace Wytgczanie zasilania Co tydzien Nalezy przeciera¢ powierzchnie czystg $ciereczkg.
Jedli na silikonowej podktadce tacy pojawig sie plamy
oleju, wyczys¢ je za pomocg wody i zawczasu wysusz.

Czujnik wizyjny, Wytgczanie zasilania | Co tydzien Do czyszczenia nalezy uzywac czystej Sciereczki lub

czujniki wizyjne srodka do czyszczenia soczewek.

gtebokosci oraz W przypadku nieoczekiwanego zanieczyszczenia

Lidar nalezy natychmiast je usung¢, aby unikngc
zablokowania czujnika i zapobiec nieprawidtowej
pracy robota.

Korpus robota Wytaczanie zasilania Co miesigc Nalezy przeciera¢ powierzchnie czysta $ciereczka.

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

obstugi urzagdzenia Pudu HolaBot.

5. Serwis posprzedazowy

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

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

6. Informacje dotyczace zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

hi¢

|

Celem dyrektywy w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) jest zminimalizowanie wptywu sprzetu
elektronicznego i elektrycznego na Srodowisko poprzez zwigkszenie 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 zbidrki sprzetu elektronicznego i elektrycznego w celu poddania go recyklingowi powinny sie znajdowac
w kazdym kraju. Informacje na temat punktéw zbiérki odpadéw mozna uzyskac w odpowiednich urzedach odpowiedzialnych za
zarzadzanie odpadami elektrycznymi i elektronicznymi, lokalnych urzedach miejskich oraz w firmach zajmujacych sie utylizacjg

odpadéw domowych.

)74

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

uzytkownik koricowy sprzetu zawierajacego baterie i/lub akumulatory musi je usuna¢ i odda¢ w innym punkcie.
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Ltd. De productspecificaties en informatie in dit document dienen uitsluitend ter referentie en kunnen zonder voorafgaan-
de 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

+ Gebruik altijd de originele oplaadbare accu en opladers. 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

oververhitting 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.

+ Pak geen borden van het blad, plaats ze niet op het blad en ruim niet af wanneer de robot in beweging is om morsen van
voedsel, schade aan serviesgoed en letsel als gevolg van 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 storing
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 voorkomen.

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

+ Gebruik de robot niet op plaatsen waar het gebruik van draadloze apparatuur expliciet is verboden. Dit kan namelijk
leiden tot interferentie met andere elektronische apparaten of 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 2.4 Specificaties

2.1 Paklijst Kenmerk | Beschrijving

Robot X1, gebruikershandleiding Pudu HolaBot X 1, kwaliteitscertificaat X 1, oplader X 1, aan-uitsleutel X 1, markeringen X 1. Bedrijfsspanning DC 23-29,4 V
Ingangsvermogen 100-240 V AC, 50/60 Hz
Uitgangsvermogen 29,4V/8A
2.2 Overzicht Accucapaciteit 25,6 Ah
De Pudu HolaBot is een serveerrobot die kan worden opgeroepen en meldingen kan weergeven. Hij ondersteunt SLAM-po- Oplaadtijd 45u
sitionerings- en navigatieoplossingen aan de hand van laser- en visuele positionering. De Pudu HolaBot heeft een groot Levensduur accu 10-24h
draagvermogen en spraakbediening en kan op afstand worden bediend. Hij omvat daarnaast functies als oproepen, meldingen Kruissnelheid 0,2-1,2 m/s (instelbaar)
en autonome beweging. Hij kan efficiént, handig en flexibel worden ingezet in meerdere scenario’s. De Pudu HolaBot werkt in Navigatie SLAM-positioneringssysteem met laser en camera
meerdere modi, waaronder de serveermodus en ophaalmodus, om te voldoen aan de behoeften van verschillende scenario’s. Min. doorgangsbreedte 70cm
Max. overrijdbare hoogte 7 mm
Max. klimhoek 5°
Afmetingen dienblad 390 mm X360 mm, ultragroot volume van 120 |
2.3 Uiterlijk en onderdelen Aantal dienbladen Vier (instelbaar)
Afstand tussen dienbladen Van boven naar onder: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm
Belasting dienblad Vlak oppervlak: 15 kg/blad;
QO — o——— 0 Puntmatrixscherm ’ KruishF:)F;gte obstake?l/van 5mm: 10 kg/blad
@ Optische dieptesensoren Materiaal van de robot ABS-/aluminiumlegering van luchtvaartkwaliteit
@ Aan/uit-schakelaar Gewicht robot 55 kg
1 @ Dienbladen Afmetingen robot 542 mm X534 mmXx 1228 mm
(4] @ Oplaadaansluiting Afmetingen scherm 10,1-inch-lcd-scherm
— P 0 LoAr Bésturlngssysteem A.ndr0|fj : :
Microfoon Circulaire array-kit met 6 microfoons
2 — © Aandrifwielen Luidsprekervermogen 2X10W-stereoluidsprekers
— © Hulpwielen Werkomgeving Temperatuur: 0 °C tot 40 °C ; RV: < 85%
@ Lichtstroken Opslag Temperatuur: -40 °C tot 65 °C ; RV: < 85%
g @ Accubak Bedrijfshoogte <2000 m
E @ @ Bliksem-knop Vereist vloeroppervlak Binnenshuis, vlakke en effen ondergrond
J) - 0 \L ] o T 1 @ Infrarood-gebarensensor IP-waarde Robot: IP20; Dienbladcompartiment: IPX5
(<] K Frequentieband Wi-Fi 2,4G-wifi: 2412-2472 MHz, 2422-2462 MHz
Vooraanzicht Achteraanzicht ® Led-scherm 5,2G-wifi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
== @ Circulaire array-kit met 6 microfoons 5,3G-wifi: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
® & @ Noodstopschakelaar 5,6G-wifi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
@ Zichtsensor 5530-5610 MHz
= 5,8G-wifi: 5745-5825 MHz, 5755-5795 MHz, 5775 MHz
[12) @ Bluetooth 2402-2480 MHz
® ( — 3G B1/B8
K 4G LTE-FDD | B1/B3/B7/B8/B20/B28
4G LTE-TDD | B34/B38/B40
® l\) o ] Max. zendvermogen Wi-Fi 2,4G-wifi: 16,96 dBm; 5,2G-wifi: 13,07 dBm;
® © 5,3G-wifi: 12,66 dBm; 5,6G-wifi: 12,73 dBm;
u] (5] 5,8G-wifi: 12,93 dBm
Bovenaanzicht Bluetooth | BLE: 6,96 dBm; BR/EDR: 9,83 dBm
3G B1: 23,64 dBm; B8: 21,71 dBm
4G LTE-FDD | B1: 23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
Zijaanzicht B8: 23,22 dBm; B20: 22,97 dBm; B28: 23,05 dBm
4G LTE-TDD | B34: 23,73 dBm; B38: 23,97 dBm; B40: 23,45 dBm
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3. Gebruik

Inschakelen:
Breng de robot naar de opstartlocatie, druk op de aan/uit-schakelaar en houd deze 1 seconde ingedrukt. De lichtstrook en

het puntmatrixscherm knipperen, waarmee wordt aangegeven dat de robot wordt ingeschakeld.

Zorg dat u de sleutelschakelaar op 'ON' hebt gezet en het deksel van de accubak hebt teruggeplaatst voordat u

de robot inschakelt.

Sleutelschakelaar

Uitschakelen:

Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt, de optie Uitschakelen verschijnt dan op het scherm. Tik op Uitschakelen.
De lichtstroken, puntmatrixscherm en lcd-scherm gaan uit, wat aangeeft 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. U kunt ook op de
bliksem-knop drukken om de robot te pauzeren.

Noodstop:

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

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

Onderdelen Robotstatus le-interval Onderhoudsmethode

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

en hulpwielen

Dienbladen Uitgeschakeld Wekelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.
Als er olievlekken op de siliconenstrip van het dienblad zitten,

wrijf deze er dan vanaf met water en droog meteen af.

Zichtsensor, Uitgeschakeld Wekelijks Gebruik voor het schoonmaken een schone doek of
optische lensreiniger.

dieptesensoren Pak onverwachte verontreinigingen onmiddellijk aan om
en LiDAR 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 Pudu HolaBot 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
Pudu HolaBot.

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

6. Informatie over conformiteit

6.1 Informatie over afvoer en recycling

hi¢
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De Richtlijn betreffende afgedankte elektrische en elektronische apparatuur (AEEA) streeft ernaar de impact van elektrische en
elektronische goederen op het milieu te minimaliseren door hergebruik en recycling te verhogen en de hoeveelheid AEEA die

op de vuilstort belandet, 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.

):¢

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 casti nesmi byt bez predchoziho pisemného souhlasu spolecnosti Shenzhen Pudu Tech-
nology Co., Ltd. kopirovany, reprodukovany, opisovany ani prekladany, a to Zzadnou osobou ani organizaci, ani v jakékoli
podobé nebo jakymikoli zplsoby (elektronicky, fotokopirovanim, nahravanim atd.) pfedavany pro komeréni G¢ely. Specifik-
ace produktu a informace zde uvedené jsou pouze informativni a mohou byt bez predchoziho upozornéni zménény. Pokud

nenf uvedeno jinak, je pfirucka urcena pouze jako navod a viechny informace jsou uvedeny bez jakékoliv zaruky.

1. Bezpecnostni pokyny

1.1 VyuZiti energie

+ VZdy pouZzivejte originalni dobijeci baterie a nabijecky. Robota nenabijejte pomoci neoriginalnich nabijecek. Pokud doslo k

poskozeni nabijecky, okamZité ji vyménite.

+ Pokud Uroven nabiti baterie klesne na 20 %, je tfeba robota v€as 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 opacném 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 zplsobit popaleniny nebo poskozeni zafizeni.

1.2 Pouziti robota

» B€hem prace robota nezakryvejte jeho horni kameru, abyste zabranili jejimu abnormalnimu pohybu. Pokud je kamera
zakrytd, pozastavte aktudlni tkol a pfed pokracovanim v Ukolu 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 horlavé nebo vybusné predméty.

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

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

* Robot nesmi byt rozebiran ani opravovan nevyskolenym personalem. V pfipadé poruchy se v¢as obratte na technickou
podporu spolecnosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

* P¥i pfepravé robota dodrzujte maximalni hmotnost, kterou smi osoba zvedat podle mistnich zakont a pFedpist. BEhem

prepravy udrzujte robota ve svislé poloze. Nikdy se nepokousejte pfepravovat jej zvednutim za tac nebo skfin.

1.3 Prostredi

+ Nepouzivejte ani nenabijejte robota v prostiedi s vysokou teplotou/tlakem, v oblastech s nebezpe&im pozaru nebo
vybuchu nebo v jinych nebezpeénych situacich, abyste zabranili zranéni osob a poskozeni robota.

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

+ NepouZzivejte robota na mistech, kde je pouZivani bezdratovych zafizeni vyslovné zakazano, jinak muze zpUsobit ruseni
jinych elektronickych zafizeni nebo zplsobovat 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 polozek

Robot X 1, uzivatelska pfirucka Pudu HolaBot X 1, osvédceni jakosti X 1, nabijecka X 1, vypinaci kli¢ X 1, znacky X 1.

2.2 Pfehled

Pudu HolaBot je dorucovaci robot s funkci volani a upozornéni, ktery podporuje FeSeni SLAM pro urcovéni polohy a navigaci
integrujici vizudlni i laserové urcovani polohy. Pudu HolaBot se pysni vysokou nosnosti, hlasovym ovladanim a moZznosti
ovladani na dalku, integruje funkce jako volani, upozornéni a autonomni pohyb a Ize jej efektivné, pohodiné a flexibilné
pouzivat v rliznych situacich. Pudu HolaBot nabizi nékolik rezimd provozu, véetné rezimu donasky a rezim vyzvednuti, a své

vyuZziti tak najde v rliznych situacich.

2.3 Vzhled a komponenty

———— S —
o — o o @ WMaticova obrazovka
@ Vizualni snimace hloubky
© Vypinat
0O Tacy
o @ Konektor nabijeni
- | @ @ Llidar
@ — @ Hnaci kola
- @ Pomocnakola
© Svételné prouzky

g 0y 7

g @ Prihradka na baterii
=]

) — o @ Tlacitko osvétleni

(&)

T [V . .
@ Infracerveny senzor gest

Pohled zepFedu Pohled zezadu (® LCD obrazovka

- @ Kruhovéa sada se 3esti mikrofony

@ Nouzovy spinat
(]

“’QD —
g J°

Pohled shora

@ Vizuéini snimat

Pohled z boku
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2.4 Specifikace

Vlastnost | Popis

Provozni napéti

23-29,4 V stejnosm.

Prikon 100-240 V st¥., 50/60 Hz
Vystupni vykon 29,4V/8A

Kapacita baterie 25,6 Ah

Cas nabijeni 45h

Vydrz baterie 10-24 h

Rychlost projizdéni

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

Navigace Integrované vizualni a laserové urcovéni polohy pomoci SLAM
Min. Sitka pojezdu 70 cm

Maximalni zdolatelna vyska 7 mm

Max. Uhel stoupéani 50

Rozméry tacu

390 mm X360 mm, extra velky 120l objem

Pocet tacu

CtyFi (nastavitelny)

Vyska mezi tacy

Shora dol: 216 mm/184 mm/184 mm/184 mm

Zatizeni tacu

Plochy povrch: 15 kg/tac;
Pejeti pFekazky vyska 5 mm: 10 kg/tac

Material stroje

ABS / letecka hlinikova slitina

Hmotnost robota

55kg

Rozméry robota

542 mm X534 mm X 1228 mm

Velikost obrazovky

10,1" LCD obrazovka

Operacni systém

Android

Mikrofon

Kruhova sada se Sesti mikrofony

Vykon reproduktoru

Stereofonni reproduktory 2X 10 W

Provozni prostredi

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

Prostredi skladovani

Teplota: -40 °C az 65 °C; Relativni vlhkost: < 85 %

Provozni nadmorska vyska

<2000 m

PoZadavky na povrch

Vnitini prostfedi, rovny a hladky povrch

Klasifikace IP

Robot: IP20; Prihradka na tacy: IPX5

Rozmezi kmitoctového pasma

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

5,2G Wi-Fi: 5180-5240 MHz, 5190-5230 MHz, 5210 MHz
5,3G Wi-Fi: 5260-5320 MHz, 5270-5310 MHz, 5290 MHz
5,6G Wi-Fi: 5500-5700 MHz, 5510-5670 MHz,
5530-5610 MHz

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

Bluetooth 2402-2480 MHz

3G B1/B8

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

4G LTE-TDD | B34/B38/B40

Max. vysilaci vykon

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

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

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

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

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

Zapnuti:

Presurite robota na misto spusténi a podrzte vypinac na jednu sekundu. Svételné prouzky a maticova obrazovka zablikaji,

coZ znameny, Ze je robot zapnuty.

S

Upozornéni: A

(
|
| Pred zapnutim robota nezapomerite prepnout kli¢ovy spina¢ do polohy ,ON“ a zatlacte zadnf kryt baterie.
(

—
(5o /
.

klicovy spinac

Vypnuti:
Na tfi sekundy podrzte vypinac, na obrazovce se pak objevi moznost Vypnuti. Poté, co klepnete na Vypnuti, svételné
prouzky, maticova obrazovka a LCD obrazovka zhasnou, coZ znamen4, Ze je robot vypnuty.

Pozastaveni:

Klepnutim na obrazovku muZete pracujiciho robota pozastavit. Dalsim klepnutim obnovite provoz. Robota miZete také

pozastavit stisknutim tlacitka blesku.

Nouzové zastaveni:

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

*Dalsi informace o pouzivani robota naleznete v provozni pfiru¢ce Pudu HolaBot.
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4. Udrzba a péce

Stav robota

Hnaci kola a Vypnuti Kazdy tyden Otrete povrch gistym hadfikem.

pomocna kola

Técy Vypnuti Kazdy tyden Otfete povrch Cistym hadrikem.
Pokud jsou na silikonové podloZce tacu skvrny od oleje, véas

jivydrhnéte vodou a osuste.

Vizualni snima¢, | Vypnuti Kazdy tyden K ¢isténi pouZivejte mékké hadriky nebo cistici prostredek
vizudlni snimac na objektivy.
hloubky a lidar V pfipad& neotekavaného znetisténi ihned odstrafite

necistoty, aby nedoslo k zablokovani snimace a chybné

funkci robota.

Télo robota Vypnuti Kazdy mésic Otrete povrch ¢istym hadfikem.

*Dalsi informace o Gdrzbé a péci o robota naleznete v provozni pfirucce Pudu HolaBot.

5. Poprodejni sluzby

Spole&nost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. poskytuje bezplatny zaruéni servis v rdmci platné zaruéni doby (zaruéni
doba se miZe u rGznych komponent lisit). Poplatky za poprodejni servis hradi spole¢nost Pudu. Po uplynuti zaru¢ni doby
nebo v pripadech, na které se nevztahuje bezplatna zaruka, bude Gctovan urcity poplatek podle obvyklé ceny. Podrobné
informace o poprodejnim servisu a opravach ziskate na poprodejni infolince. Zasady naleznete také v provozni pfirucce
Pudu HolaBot.

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

6. Informace o souladu s predpisy

6.1 Informace o likvidaci a recyklaci

hi¢

|

Cilem smérnice o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (OEEZ) je minimalizovat dopad elektrického a elektronického
zboZi na Zivotni prostredi tim, Ze se zvysi jeho opétovné pouZiti a recyklace a snizi se mnoZstvi OEEZ ukladanych na skladky.
Symbol na tomto vyrobku nebo jeho obalu znamend, 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 strediska pro recyklaci elektrickych a elektronickych zafizeni. Informace o
oblasti, kde muZete vyrobek odevzdat k recyklaci, ziskate na prislusném Gradé pro nakladani s elektrickymi a elektronickymi

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

o4

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

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