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

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

1. Safety instructions

1.1 Electrical requirement

+ Itis strictly prohibited to use chargers other than the original charger to charge the robot. If the charger is found to be
faulty, please replace it as soon as possible.

- Be sure to charge the robot as soon as it has less than 20% power remaining. Working at low battery levels for long periods
will shorten the battery's service life.

+ Make sure that the power supply voltage complies with the voltage range on the charger, otherwise the charger may be
damaged.

+ When using the charger to charge the robot, insert the charger into the charging port and make sure that the clip fits into
place (with a clicking sound), to prevent overheating near the charging port that results in burns, damage to the product

and other problems.

1.2 Use requirements

+ While the robot is moving, do not block its camera, to prevent the robot from walking abnormally. If this happens, please
pause the current task and push the robot back to the correct route before letting it proceed.

+ Cleaning or maintenance work is prohibited while the robot is powered on.

+ Do not place cookers with naked flames or flammable or explosive items on the robot's trays.

+ Do not pick up or place any dishes while the robot is moving, to avoid dish losses or personal injury caused by accidental
collisions.

+ Do not push or carry the robot while it is moving, to prevent it from walking abnormally.

+ The robot must not be disassembled or repaired by anyone other than trained professionals. In case of any fault with the
robot, please contact a technical support engineer from Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. immediately.

+ When moving the robot, please observe the requirements on the maximum allowed weight for a single person stipulated
by local laws or regulations. While the robot is being moved, please be sure to always keep it in an upright position. It is

prohibited to lift the robot by the trays or the compartment.

1.3 Environmental requirements

+ Do not use or charge the robot in dangerous environments with high temperature, high pressure, or risks of flames or
explosions, so as to avoid personal injury or damage to the product.

+ Do not use the robot in a humid environment or in the presence of liquid or viscous substances on the ground, so as to avoid
damage to the robot.

- Do not use the robot in locations where wireless devices are explicitly prohibited, as this may interfere with other electronic
devices or cause other hazards.

+ Do not dispose of the robot and its accessories as ordinary domestic waste. Please comply with local regulations on the

disposal of the robot and its accessories and support recycling.
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2. Product components

2.1 Introduction

As an indoor delivery robot, SwiftBot supports visual-LiDAR fusion location and navigation technologies and comes
equipped with all-new interactive features, including automatic door opening and closing, voice interaction, and laser
projection, as well as peak-period algorithms, making it suitable to work efficiently, safely and flexibly in various scenarios.
SwiftBot also has a wide range of expansion interfaces that support 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C and other communication
protocols, allowing it to connect to different peripherals to serve more needs.

To meet business demands in different scenarios, SwiftBot offers a variety of modes for users to choose from, including food

delivery mode, delivery mode, cruise mode, guiding mode, birthday mode and interactive mode.

2.2 Shipping list

Robot X 1, SwiftBot User Manual X 1, Quality Certificate X 1, charger X 1, power key X 1, marker X 1.

2.3 Appearance and Components
2.3.1 SWFDO1 appearance
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Back Side
@ LCDscreen @ Rear obstacle avoidance camera
® @ Depth vision sensors @ Keyswitch
© Frontobstacle avoidance camera @9 Rear LiDAR
O Trays @ Chargingelectrode plate
® @ Laser projector @® Indicator
© Front LiDAR @ Power socket
@ Drive wheels @ Top delivery area
© Auxiliary wheels @ Positioning camera
© Power switch @ Emergency stop switch
@ SIMcard slot and USB-C port @ Microphone ring array
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2.4 Specifications

Feature

Product model

ﬁ LCD screen

2] Depth vision sensors

© Front obstacle avoidance camera
4] Compartment door

© Galvo laser projector

O FrontLiDAR

@ Drive wheels

5] Auxiliary wheels

© Powerswitch

@ SIM card slot and USB-C port

@ Rear obstacle avoidance camera

12} Key switch

@® RearLiDAR

@ Charging electrode plate
@ Indicator

@ Power socket

@ Trays

@ Top delivery area

@ Positioning camera

@ Emergency stop switch
@ Microphone ring array

Feature

Height between tray levels

| Description

From top to bottom: 228 mm/229 mm/236 mm

Tray supporting capacity

14 kg/level

Overall material

ABS and PC

Overall weight

SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Overall dimensions

593 mm X488 mm X 1288 mm

Screen specifications

10.1" LCD display

Operating system

Android

Microphone

6-mic circular array kit

Speaker power

10 WX 2 stereo speaker

Working environment

Temperature: 0-40 °C ; Humidity: < 85% RH

Storage environment

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

Operating altitude

<2000 m

Road surface requirements

Indoor environment with flat, smooth surfaces

IP rating IPX2
Frequency band range Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. transmit power

Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)

Bluetooth < 20 dBm(EIRP)

| Description

SWFDO01, SWFD11

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

Operating voltage DC23-29.4V

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

Battery capacity 20 Ah

Charging time 4.5h

Battery life 10-24 h

Cruise speed

0.5-1.2 m/s (adjustable)

Navigation method

Laser and visual integrated SLAM positioning

Automatic door opening and closing

SWFDO1: Not supported; SWFD11: Supported

Minimum passing width 80cm
Maximum surmountable height 20 mm
Maximum climbing angle 5°

Tray size

502 mm X433 mm

Number of trays

3
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3. Using the Product

Power-on: /
Move the robot to the startup location. Press and hold the power switch for 1
second, and the robot's light strip will turn blue, indicating that the robot has

been successfully powered on.

04



(
| Caution: A

| Make sure that the key switch has been turned to the "ON" position before starting up the robot.
(

Key Switch

J

+ LiDAR location and navigation startup location (make sure that the robot is correctly positioned and oriented in the startup

location)

+ Visual location and navigation startup location (directly below the marker)

sese> Marker
AS LJ,/ A
o ( | [ J

Power-off:

Press and hold the power switch for 3 seconds and a "Power off" icon will pop up on the screen. Tap "Power off" and the
bottom light strip and screen will be turned off, indicating that the robot has been successfully powered off.

Pause:

While the robot is moving, the current task can be paused by tapping the screen. Tapping the screen again will resume the
current task.

Emergency stop:

In case of an emergency while the robot is moving, press the emergency stop switch to stop the robot. Turn the emergency

stop switch clockwise and follow the on-screen prompts to resume the robot's operation.

3.1 Task Scenarios

To cater to different business scenarios, the robot offers a variety of modes to choose from, including food delivery mode,
delivery mode, cruise mode, guiding mode, birthday mode and interactive mode. The user can choose the desired mode
according to their actual needs.

*For detailed instructions on using the robot, please refer to the SwiftBot User Guide.
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4. Maintenance and Servicing

| Robot status | Checking frequency | Maintenance method

Part to maintain

Trays, drive wheels and Powered off One week
auxiliary wheels

Please wipe the surface with a clean cloth.

Positioning camera, Powered off One week Please use a clean cloth or lens cleaning tools to
depth vision sensors, clean.

front obstacle avoidance
camera, rear obstacle
avoidance camera, front
LiDAR, rear LiDAR and
Galvo laser projector

In case of sudden contamination, be sure to handle
immediately to avoid blocked sensors, which may
lead to abnormal operation of the robot.

Robot body Powered off One month Please wipe the surface with a clean cloth.

*For detailed instructions on using the robot, please refer to the SwiftBot User Guide.

5. After-sales service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. undertakes to provide free product warranty services during the product's warranty
period (different parts of the product may have different warranty periods). If the warranty period has expired or in case of
any situation where free product warranty is not applicable, the standard fees will apply. Customers can contact the after-
sales service hotline to learn more about the after-sales service policy and for product maintenance, or refer to the SwiftBot
User Guide for detailed after-sales service policies.

Feedback methods:

{0 : +86 755-86952935

5 techservice@pudutech.com

6. Compliance information

6.1 Disposal and recycling information

hi¢

|

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

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

):4

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.

06



H3g
&

6.2 Federal Communications Commission compliance statement hRAXFRE © 2023 R EEEHE AR QSRS , REFRENF,

The following information applies to Pudu robolic, RERUIDERERADBWBEET, EARAREOATEREGH, TH, EHROERRI LS
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. FESHAS, BTFUENNBOHTEASN (BF. B RHIF) 0. FRABMEINS RS
These limits are designed to provide reasonable protection against harmful interference in a residential installation. This equipment MBFRRESE, MRABTEH, BARBTER. RIEFRHEAE, RRABRIEANERIES, FIERRGRY
generates, uses and can radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with the instructions, may RRAEARATIE 4R,

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: § g;ﬁ*u
+ Reorient or relocate the receiving antenna.

« Increase the separation between the equipment and receiver. 1 1 m ngﬁﬁl]

+ 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.

- FPRERIRRT FTERENIEATRE, MRAMTBEHF, BERISERTEE,

- GBS ARRBERT 20% B, BRN7ER, KNERBEETaERBMERER.

- HIREREENFSTER LAENBE, TUATESHFTEERT.

- FERARERTEIRE, BaBRRRRREOAmEiEN, YIRIERDNSEM (IRZIMEE) , URIER
FEEDREDS, SB2MG. RERFREMEE,

This device complies with Part 15 of the FCC rules. Operation is subject to the following two conditions:
+ This device may not cause harmful interference.

+ This device must accept any interference received, including interference that may cause undesired operation.
6.3 Industry Canada compliance statement
This device complies with Industry Canada licence-exempt RSS standard(s). Operation is subject to the following two conditions:

« This device may not cause interference.

« This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.

1.2 (ERZA

- ENBATEIREP, BVEENBANEGL, URNBATERE. IRHMZER, BHEHFIES,
B EE Ao E ERRLAEBURE LFIES.

» BIEFENBIAFE TR T2 A TBIERMLER TIE

- BIEENSARE EERBANIPEUN SRS 1EY) Mo

- B NI ERIENEUEE R, URIEMEIMIIER RN RIREFAZHE.

< EMENSEAEEEET R, RENSBA, URNBATERS.

« RETWRINARTFEEIFRNMAEETNEZAN. ENBALISE, BRFERRNHEERERARE
BRAZFTIZIm,

- BIEHBEAR, FEEBE UERSEMFIATREARENRAEE, Rz BT FRLARENSANE
MES, FRESRAENERHITRIZERE.

1.3 IR A

ENEREEE. BRBEBESERISEAVEAINVEARITRERE, URREASGEIIRIFLE,
EERE. EEEARESHGTEYIFIFE T EAEA, LRI AERIRT.

BEMEERXAER LERLLIRENTPIERTEA, SUSTHECEFRENSHHEREM,

BN B AREM NS BRETELIRAME, HETANESAREMFMIRNAMES, HF0RITH.

07 08



7z 5 4R b 2.3.1 SWf?{if}?minﬂﬂ B

[ e
2.1 877 ——
IGREN B A EA—REREENBRAFT R, TRRLEAIMERSEMUSMAR, FMUEFEMAX] BF |
RE. BAREELMNRENY, TAESBREEE, el 1. RIENNARIZMIZR. b, I5FREN
BAXEBEEENT BIEO, ZIF46. Wi-Fi. . Type-CUSB E&ZF@EA, INEEEENING, TRES
N o o | ° °®
NHERENSIHRFNR, IDRIEVBEARME T SMENEA SR, SEFER, IE R KATER. ARz,
£RER. EERE. ®
B X1 (GRENZARBTM) x1. AHIE X1, 75098 x 1. BEAR X1, THRRE x1, [ e - ®
—— —®
- =
2.3 S TREBE R 4B T
2.3.1 SWFDO1 4h31i5i BB S I
— o)) 4 ! © LoF% ® EERES
o [ gg\:g e o @ rEusnems @ wesR
- ® . — =) © wmamEsk @ T
I | L] [ O w7 @ ERiET
= ||| 0 wEstporrEn @ H&
Flop O wEHHES @ TEEEER
" S ] - =T @ mae ® =imes
o O it D EaEFE
[ ® [ eem———y ‘| (S @ =T @ =D
i o @ SIM £EHER Type-C USB 201
N : /| @ EEemEGk
‘ — o ﬁ_*;%%‘ : L ~— - @ s
¢ = S f‘:k—ﬂ‘—\—/%j © M
= e
% —T— 2.4 ARG
@ LcoEE O Eahie ® =717 Fmils SWFDO01. SWFD11
O REMNEEE @ HEFX @ =EEm TE8E DC23~29.4V
© niEemEEgk @ SIMEEEHN Type-CUSB 0 @ TRMALEK ENEETDN AC 100 ~ 240V, 50/60 Hz
0 iz O EERmEEgk O =gk R 204V, 8A
O oA @ FrLFFx O zz2EiFx ——— 0
O siEgExs @ EERES D =ERIFAES
Q it @ 7 LR 45h

09 10



PR BieA

LAY 10~24h

AR E 0.5m/s~1.2m/s (FiEH)

SHAR BAEEMUARAEMS
BEpAEI] SWFDO1: F3#5; SWFD11: 8%
RNEIEE 80cm

RAMESE 20 mm

RAERAE 5°

RER 502 mmx433 mm
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BHIRSY 593 mmx488 mmx1288 mm
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Ohne die ausdriickliche schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. diirfen weder Organisationen
noch Einzelpersonen den Inhalt dieses Benutzerhandbuchs ganz oder teilweise vervielfaltigen, kopieren, transkribieren oder
libersetzen oder dieses Benutzerhandbuch auf irgendeine Weise gewinnbringend verbreiten (elektronisch oder durch Fo-
tokopieren, Aufzeichnen usw.). Die technischen Produktdaten und Informationen in diesem Benutzerhandbuch dienen nur
als Referenz und kénnen ohne weitere Ankiindigung gedndert werden. Sofern nicht anders angegeben, ist dieses Benutzer-

handbuch nur als Bedienungsanleitung zu verstehen und stellt keine Zusicherung irgendeiner Art dar.

1. Sicherheitshinweise

1.1 Elektrische Anforderungen

+ Es ist streng verboten, andere Ladegerate als das Original-Ladegerat zum Aufladen des Roboters zu verwenden. Wenn das
Ladegerat defekt ist, ersetzen Sie es so bald wie méglich.

+ Laden Sie den Roboter auf, sobald weniger als 20 % verbleibende Leistung vorhanden sind. Der Betrieb bei niedrigem
Akkustand tiber einen ldngeren Zeitraum verkiirzt die Lebensdauer des Akkus.

- Stellen Sie sicher, dass die Versorgungsspannung dem Spannungsbereich am Ladegerat entspricht, da sonst das Ladegerat
beschadigt werden kann.

+ Wenn Sie das Ladegerat zum Aufladen des Roboters verwenden, stecken Sie es in den Ladeanschluss und vergewissern
Sie sich, dass der Biigel einrastet (mit einem Klickgerdusch), um eine Uberhitzung in der Ndhe des Ladeanschlusses zu

vermeiden, die zu Verbrennungen, Schaden am Produkt und anderen Problemen fiihren kann.

1.2 Nutzungsanforderungen

- Wahrend der Roboter l4uft, darf die Kamera nicht blockiert werden, um eine unkontrollierte Bewegung des Roboters zu
vermeiden. Halten Sie in diesem Fall die aktuelle Aufgabe an, und setzen Sie den Roboter zurtick auf die richtige Route,
bevor er seinen Weg wieder aufnimmt.

+ Es diirfen keine Reinigungs- oder Wartungsarbeiten durchgefiihrt werden, solange der Roboter eingeschaltet ist.

+ Stellen Sie keine offenen Flammen oder brennbare bzw. explosive Gegenstande auf die Ablagen des Roboters.

+ Nehmen Sie kein Geschirr vom Roboter und stellen Sie kein Geschirr darauf ab, wahrend sich der Roboter bewegt, um
Schaden am Geschirr oder Verletzungen durch versehentliche Kollisionen zu vermeiden.

+ Schieben oder tragen Sie den Roboter nicht, wahrend er sich bewegt, um eine unkontrollierte Bewegung zu verhindern.

+ Der Roboter darf nur von geschultem Fachpersonal zerlegt oder repariert werden. Im Falle einer Stérung des Roboters
wenden Sie sich bitte sofort an einen Techniker des technischen Kundendienstes von Shenzhen Pudu Technology Co, Ltd.

+ Beachten Sie bei der Umpositionierung des Roboters die gesetzlich vorgeschriebenen Anforderungen an das maximal
zuldssige Gewicht pro Person. Stellen Sie sicher, dass sich der Roboter wéhrend der Umpositionierung in einer aufrechten

Position befindet. Der Roboter darf nicht an den Ablagen oder dem Fach angehoben werden.

1.3 Umgebungsbedingungen

- Verwenden oder laden Sie den Roboter nicht in gefahrlichen Umgebungen mit hohen Temperaturen, hohem Druck oder
Brand- und Explosionsgefahr, um Verletzungen oder Schaden am Produkt zu vermeiden.

+ Verwenden Sie den Roboter nicht in feuchter Umgebung oder auf einem Untergrund, auf dem sich Fliissigkeiten oder
zéhfliissige Substanzen befinden, um Schaden am Roboter zu vermeiden.

- Verwenden Sie den Roboter nicht an Orten, an denen drahtlose Gerate ausdriicklich verboten sind, da dies andere
elektronische Geréte stéren oder andere Gefahren verursachen kann.

+ Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehdr nicht im normalen Hausmiill. Bitte halten Sie sich an die 6rtlichen

Vorschriften zur Entsorgung des Roboters und von dessen Zubehdr und unterstiitzen Sie das Recycling.
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2. Produktkomponenten 2.3.2 Erscheinungsbild von SWFD11

2.1Einfiihrung / e ——0
Als Lieferroboter fiir den Innenbereich unterstiitzt SwiftBot visuelle LiDAR-Standort- und Navigationstechnologien und ist ”\: ,,/”
mit véllig neuen interaktiven Funktionen ausgestattet, darunter automatisches Offnen und SchlieRen von Tiiren, Sprachin-
teraktion und Laserprojektion sowie Algorithmen fiir Spitzenzeiten, wodurch er in verschiedenen Szenarien effizient, sicher
und flexibel eingesetzt werden kann. SwiftBot verfiigt auerdem Uber eine groe Auswahl an Erweiterungsschnittstellen, die ] °
4G, WLAN, Bluetooth, USB-C und andere Kommunikationsprotokolle unterstiitzen, sodass er mit verschiedenen Peripherieg- o
eraten verbunden werden kann, um mehr Anforderungen zu erfiillen. )
Um den geschéftlichen Anforderungen in verschiedenen Szenarien gerecht zu werden, bietet SwiftBot eine Vielzahl von Modi "{\/ ) ‘
zur Auswahl, darunter Speisenlieferungsmodus, Serviermodus, Rundfahrmodus, Fiihrungsmodus, Geburtstagsmodus und ’
Interaktionsmodus.
2.2 Lieferumfang Seitenansicht
Roboter X 1, Swiftbot-Benutzerhandbuch X 1, Qualitatsbescheinigung X 1, Ladegerat X 1, Startschlissel X 1, Marker X 1. X . .
Q 8ung 8 @ LcD-Bildschirm @ Schlissselschalter
@ Tiefensensor @® LiDARhinten
2.3 Erscheinungsbild und Komponenten @ Frontkamera zur Hindernisvermeidung @ Elekirodenladeplatte
2.3.1 Erscheinungsbild von SWFD01 o Fachtiir ® Anzeige
Galvo-Laserprojektor Steckdose
'y [ & \ g LiDAR vorne Ablagen
—— = ® ® Antriebsrader Oberer Lieferbereich
b S . Stiitzrader Positionierungskamera
U L] Draufsicht ®
Netzschalter Notausschalter
o SIM-Kartensteckplatz und USB-C-Anschluss @ Ring-Mikrofonarray
e = = 9 = D riickfahrkamera zur Hindernisvermeidung 21}
o ®
o ° R R 2 = .
2.4 Technische Daten
Produktparameter | Beschreibung
[ —1——® 5 © Produktmodell SWFDO1, SWFD11
L = — @ E Betriebsspannung 23-29,4V Gleichstrom
== — ® Leistungsaufnahme 100-240 V Wechselstrom, 50/60 Hz
5 wJ W & - Ausgangsleistung 29,4V/8A
Rulckansicht Seitenansicht Akkuleistung 20 Ah
Ladezeit 4,5 Std.
-Bi i Riickfahrk Hi i i
@ Lcp-Bildschirm @ Riickfahrkamera zur Hindernisvermeidung AKkulaufaeit 1024 5.
@ Tiefensensor @ Schlisselschalter
. . . . . Fahrgeschwindigkeit 0,5-1,2 m/s (einstellbar)
(3] Frontkamera zur Hindernisvermeidung ® LDAR hinten
P Ablagen ® Elektrodenladeplatte Navigationsmethode Laser- und visuelle integrierte SLAM-Positionierung
2@ Laserprojektor Anzeige Automatisches Offnen und SchlieRen von Tiiren SWFDO1: Nicht unterstiitzt; SWFD11: Unterstiitzt
LiDAR vorne Steckdose Minimale Durchfahrbreite 80cm
Antriebsrader Oberer Lieferbereich Maximal iiberwindbare Hohe 20 mm
Draufsicht Stiitzrader Positionierungskamera Maximaler Steigwinkel 50
Netzschalter Notausschalter
) . roRe der Ablagen mm X433 mm
(5} ® Grole der Ablag 502 433
SIM-Kartensteckplatz und USB-C-Anschluss Ring-Mikrofonarray
(1) [20) Anzahl der Ablagen 3
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Produktparameter | Beschreibung

Abstand zwischen Ablagenebenen | Von oben nach unten: 228 mm/229 mm/236 mm

Tragfahigkeit der Ablagen 14 kg/Ebene

Allgemeines Material ABS und PC

Gesamtgewicht SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Gesamtabmessung 593 mm X488 mm X 1288 mm

Technische Bildschirmdaten LCD-Display mit 10,1 Zoll

Betriebssystem Android

Mikrofon Rundes 6-Mikrofonarray

Lautsprecherleistung 10 WX 2 Stereolautsprecher

Betriebsumgebung Temperatur: 0-40 °C ; Luftfeuchtigkeit: < 85 % RH

Aufbewahrungsumgebung Temperatur: -40-65 °C ; Luftfeuchtigkeit: < 85 % RH

Betriebshohe <2000 m

Untergrundanforderungen Innenrdume mit flachen, glatten Oberflachen

IP-Schutzart IPX2
Frequenzbandbereich WLAN 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. Abstrahlleistung WLAN 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)

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

3. Verwendung des Produkts
Einschalten: Ve ™\

Bewegen Sie den Roboter zum Startpunkt. Halten Sie den Netzschalter eine

Sekunde lang gedriickt. Die Leuchtleiste des Roboters wird blau und zeigt

damit an, dass der Roboter erfolgreich eingeschaltet wurde.
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(
| Vorsicht: A

| Stellen Sie sicher, dass sich der Schliisselschalter in der Stellung "ON" befindet, bevor Sie den Roboter starten.
(

&

Schliisselschalter

J

+ Startpunkt fur LiDAR-Standortbestimmung und -Navigation (Stellen Sie sicher, dass der Roboter am Startpunkt korrekt

positioniert und ausgerichtet ist.)

+ Startpunkt fiir visuelle Standortbestimmung und Navigation (direkt unter der Markierung)

4 N\

osee Markierung

\F\ \/H/

Ausschalten:

Halten Sie den Netzschalter drei Sekunden lang gedriickt. Auf dem Bildschirm wird das Symbol fiir "Ausschalten" angezeigt.

Tippen Sie auf "Ausschalten”, wonach sich die untere Leuchtleiste und der Bildschirm ausschalten. Damit wird angezeigt,
dass der Roboter erfolgreich ausgeschaltet wurde.

Anhalten:

Wahrend sich der Roboter bewegt, kann die aktuelle Aufgabe durch Tippen auf den Bildschirm unterbrochen werden. Durch
erneutes Tippen auf den Bildschirm wird die aktuelle Aufgabe fortgesetzt.

Notaus:

Driicken Sie im Notfall wéhrend der Fortbewegung des Roboters den Notausschalter, um den Roboter anzuhalten. Drehen
Sie den Notausschalter im Uhrzeigersinn, und befolgen Sie die Anweisungen auf dem Bildschirm, um den Betrieb des

Roboters wieder aufzunehmen.

3.1 Aufgabenszenarien

Um verschiedenen Geschéftsszenarien gerecht zu werden, bietet der Roboter eine Vielzahl von Modi zur Auswahl, darunter
Speisenlieferungsmodus, Serviermodus, Rundfahrmodus, Fiihrungsmodus, Geburtstagsmodus und Interaktionsmodus. Der
Benutzer kann den gewiinschten Modus je nach Anforderungen auswahlen.

*Detaillierte Anweisungen zur Verwendung des Roboters finden Sie in der SwiftBot-Bedienungsanleitung.
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4. Wartung und Instandhaltung

Zu wartendes Teil | Roboterstatu | Priiffrequenz | Wartungsmethode

Ablagen, Antriebsrader Ausgeschaltet | Einmal pro Woche | Wischen Sie die Oberfliche mit einem sauberen Tuch ab.
und Stitzrader

Positionierungskamera, Ausgeschaltet | Einmal pro Woche | Verwenden Sie zur Reinigung ein sauberes Tuch oder

Tiefensensor, Linsenreinigungswerkzeuge.
Frontkamera zur

X . . Bei plotzlicher Verschmutzung mussen Sie sofort
Hindernisvermeidung, . N .
Riickfahrkamera zur handeln, um zu vermeiden, dass die Sensoren blockiert
Hindernisvermeidung, werden, was zu einem fehlerhaften Betrieb des Roboters
LiDAR vorne, LiDAR hinten fuhren kann.
und Galvo-Laserprojektor
Robotergehduse Ausgeschaltet | Einmal pro Monat | Wischen Sie die Oberfldche mit einem sauberen Tuch ab.

*Ausflihrliche Wartungsanweisungen finden Sie in der SwiftBot-Bedienungsanleitung.

5. Kundendienst

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. verpflichtet sich, wéhrend der Garantiezeit des Produkts kostenlose Garantieleistungen
zu erbringen (fiir verschiedene Teile des Produkts kénnen unterschiedliche Garantiezeiten gelten). Wenn die Garantiezeit
abgelaufen ist oder eine Situation eintritt, in der die kostenlose Produktgarantie nicht anwendbar ist, gelten die tiblichen
Gebiihren. Kunden kénnen sich an die Kundendienst-Hotline wenden, um mehr tiber die Kundendienstrichtlinien zu
erfahren oder ein Produkt warten zu lassen. Weitere Informationen zu den Kundendienstrichtlinien erhalten Kunden in der
SwiftBot-Bedienungsanleitung.

Feedback-Methoden:

Q) : +86 755-86952935

05: techservice@pudutech.com

6. Compliance-Informationen

6.1 Informationen zur Entsorgung und zum Recycling

)74

|

Die Richtlinie tiber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, die Auswirkungen von Elektro- und
Elektronikgeraten auf die Umwelt zu minimieren, indem die Wiederverwendung und das Recycling geférdert und die

Menge der zu entsorgenden Elektro- und Elektronik-Altgerate reduziert wird. Das Symbol auf diesem Produkt oder seiner
Verpackung bedeutet, dass dieses Produkt am Ende seiner Lebensdauer getrennt vom normalen Hausmiill entsorgt werden
muss. Beachten Sie, dass Sie dafiir verantwortlich sind, elektronische Gerate in Recyclingzentren zu entsorgen, um natirliche
Ressourcen zu schonen. In jedem Land gibt es eigene Sammelstellen fiir das Recycling von Elektro- und Elektronikgeraten.
Informationen zum Recycling-Riickgabebereich erhalten Sie bei der zustédndigen Abfallentsorgungsbehérde fiir elektrische

und elektronische Geréte, bei der ortlichen Stadtverwaltung oder bei der Miillentsorgungsstelle Ihres Standorts.

):¢

Bevor Elektro- und Elektronikgerate (EEE) in den Wertstoffkreislauf oder in Abfallsammelstellen gegeben werden, muss
der Endnutzer von Geréten, die Batterien und/oder Akkumulatoren enthalten, diese Batterien und Akkumulatoren zur

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

Aucune unité ou individu ne peut imiter, copier, transcrire ou traduire le contenu de ce manuel d'utilisation, en partie ou en
totalité, sans 'autorisation écrite expresse de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ou distribuer ce manuel d'utilisation de
quelque maniére que ce soit (par voie électronique ou par photocopie, enregistrement, etc.) dans le but de réaliser des béné-
fices. Les spécifications du produit et les informations mentionnées dans ce manuel sont fournies a titre indicatif unique-
ment et sont susceptibles d'étre modifiées sans préavis. Sauf indication contraire, ce manuel d'utilisation est uniquement

destiné a servir de guide d'utilisation et ne constitue pas une garantie d'aucune sorte.

1. Consignes de sécurité

1.1 Exigences électriques

« Il est strictement interdit d'utiliser des chargeurs autres que le chargeur d'origine pour charger le robot. Si le chargeur est
défectueux, veuillez le remplacer dés que possible.

« Assurez-vous de charger le robot dés qu'il reste moins de 20 % d'autonomie. Travailler avec une batterie faible pendant
des périodes prolongées réduit la durée de vie de la batterie.

« Assurez-vous que la tension d'alimentation est conforme a la plage de tension du chargeur, sinon le chargeur risque de
s'endommager.

+ Lorsque vous utilisez le chargeur pour charger le robot, insérez le chargeur dans le port de charge et assurez-vous que
le clip est bien en place (avec un son de clic), afin d'éviter toute surchauffe a proximité du port de charge qui pourrait

provoquer des brilures, endommager le produit et d'autres problémes.

1.2 Conditions d'utilisation

« Lorsque le robot est en mouvement, ne bloquez pas sa caméra afin d'éviter que le robot ne se déplace de maniére
anormale. Si cela se produit, veuillez interrompre la tdche en cours et remettre le robot a sa place avant de le laisser
continuer.

- Il est interdit de réaliser les travaux de nettoyage ou de maintenance lorsque le robot est sous tension.

+ Ne placez pas de cuiseur avec des flammes nues ou des objets inflammables ou explosifs sur les plateaux du robot.

+ Ne saisissez pas ou ne placez pas des plats lorsque le robot est en mouvement, afin d'éviter les pertes de plats ou les
blessures causées par des collisions accidentelles.

« Ne poussez pas et ne transportez pas le robot pendant qu'il est en mouvement, afin d'éviter qu'il ne se déplace de
maniéere anormale.

- Le robot peut uniquement étre démonté ou réparé par un professionnel formé. En cas de défaillance du robot, veuillez
contacter immédiatement un ingénieur du support technique de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Pour déplacer le robot, veuillez respecter les exigences relatives au poids maximum autorisé pour une seule personne,
tel que stipulé par les lois ou réglementations locales. Veillez a toujours maintenir le robot en position verticale lors des
déplacements. Il est interdit de soulever le robot par les plateaux ou le compartiment.

1.3 Exigences environnementales

- N'utilisez pas et ne chargez pas le robot dans des environnements dangereux a haute température, haute pression ou
présentant des risques de flammes ou d'explosions, afin d'éviter toute blessure ou tout endommagement du produit.

+ N'utilisez pas le robot dans un environnement humide ou en présence de liquides ou de substances visqueuses sur le sol,
au risque de I'endommager.

« N'utilisez pas le robot dans des endroits ol les appareils sans fil sont explicitement interdits, car cela pourrait interférer
avec d'autres appareils électroniques ou provoquer d'autres dangers.

+ Ne jetez pas le robot et ses accessoires avec les ordures ménagéres. Veuillez respecter les réglementations locales relatives

a la mise au rebut du robot et de ses accessoires et contribuer au recyclage.
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2. Composants du produit

2.1 Introduction

En tant que robot de livraison d'intérieur, SwiftBot prend en charge les technologies de localisation et de navigation

visuelles-Lidar et est équipé de toutes nouvelles fonctionnalités interactives, notamment l'ouverture et la fermeture au-

tomatiques des portes, l'interaction vocale et la projection laser, ainsi que des algorithmes de période de pointe. Il est ainsi

parfaitement adapté pour travailler efficacement, en toute sécurité et de maniére flexible dans diverses situations. SwiftBot

dispose également d'une large gamme d'interfaces d'extension prenant en charge les protocoles de communication 4G, Wi-

Fi, Bluetooth, USB-C et autres, pouvant ainsi se connecter a différents périphériques pour répondre a davantage de besoins.

Pour répondre aux besoins de l'entreprise dans différents scénarios, SwiftBot offre un large choix de modes, notamment le

mode de livraison de nourriture, le mode de livraison, le mode croisiére, le mode guidage, le mode anniversaire et le mode

interaction.

2.2 Contenu de l'emballage

RobotX 1, manuel d'utilisation SwiftBot X 1, certificat de qualité X 1, chargeur X 1, clé d'alimentation X 1, marque visuelle X 1.

2.3 Aspect et composants
2.3.1 Aspect du SWFDO1

)
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T e
Arriére
@ £cranLcd

@ Capteurs de vision de profondeur

@ Caméra d'évitement d'obstacle avant

© o Plateaux

L) - Projecteur laser

Lidar avant

Roulettes motrices
Haut Roulettes auxiliaires
Interrupteur Marche/Arrét

Logement pour carte SIM et port USB-C
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coté

@ Caméra d'évitement d'obstacle arriére
@ Interrupteuraclé
® Lidar arriére

@ Plaque a électrode de rechargement

Indicateur

Prise d'alimentation

Zone de livraison supérieure
Caméra de positionnement
Bouton d'arrét d'urgence

Matrice circulaire de microphone

2.3.2 Aspect du SWFD11

ISR
:

Haut

Arriére Coté
@ EcranLcD @ Interrupteura clé
@ Capteurs de vision de profondeur @ Lidararriére
@ Camérad'évitement d'obstacleavant @ Plaque 3 électrode de rechargement
@ Porte du compartiment @ Indicateur
@ Projecteur laser Galvo @ Prise d'alimentation
O Lidaravant @ Plateaux
@ Roulettes motrices @ Zonedelivraison supérieure
@ Roulettes auxiliaires @ Camérade positionnement
© Interrupteur Marche/Arrét @ Bouton d'arrét d'urgence

(10] Logement pour carte SIM et port USB-C @) Matrice circulaire de microphone

@ Caméra d'évitement d'obstacle arriére

2.4 Caractéristiques techniques

Parameétres du produit

| Description

Modeéle de produit SWFDO01, SWFD11
Tension de fonctionnement 23-29,4V CC

Entrée d'alimentation 100-240V CA, 50/60 Hz
Puissance de sortie 29,4V/8 A

Capacité de la batterie 20 Ah

Temps de charge 4,5h

Autonomie de la batterie 10-24 h

Vitesse de navigation

0,5-1,2 m/s (réglable)

Méthode de navigation

Positionnement laser et positionnement visuel SLAM intégrés

Ouverture et fermeture automatiques de la porte SWFDO1: Non pris en charge; SWFD11: Pris en charge

Largeur de passage minimale 80cm
Hauteur maximale 20 mm

Pente maximale 5°
Dimensions du plateau 502X433 mm
Nombre de plateaux 3
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Produktparameter | Beschreibung

Hauteur entre les niveaux du plateau

De haut en bas: 228 mm/229 mm/236 mm

Capacité de charge du plateau

14 kg/niveau

Matériau global

ABS et PC

Poids total

SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Dimensions générales

593 mm X488 mm X 1288 mm

Caractéristiques de 'écran

Ecran LCD 10,1"

Systéme d'exploitation

Android

Microphone

Kit de matrice circulaire de 6 micros

Puissance du haut-parleur

Haut-parleur stéréo 10 Wx 2

Environnement de travail

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

Environnement de stockage

Température : de -40 a 65 °C ; Humidité : < 85% HR

Altitude de fonctionnement

22000 m

Exigences de surface

Environnement intérieur avec surfaces planes et lisses

Indice de protection IP IPX2
Plage de bande de fréquence Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Puissance de transmission max.

Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)
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

3. Utilisation du produit

Mise sous tension:

Placer le robot au lieu de démarrage. Appuyez sur l'interrupteur Marche/Arrét
et maintenez-le enfoncé pendant 1 seconde. La bande lumineuse du robot

devient bleue, indiquant que le robot a été mis sous tension avec succes.
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( )
| Attention:A |
I S'assurer que l'interrupteur a clé a été placé en position « ON » avant de démarrer le robot. |
( )

Interrupteur a clé

J

+ Emplacement du Lidar et lieu de démarrage de la navigation (assurez-vous que le robot est correctement positionné et

orienté sur le lieu de démarrage)

+ Emplacement visuel et lieu de démarrage de la navigation (directement sous la marque visuelle)

4 N\

Soese Repére

\F\ \/ﬂ/

Appuyez sur l'interrupteur Marche/Arrét et maintenez-le enfoncé pendant 3 secondes. Une icdne « Power off » (mise hors tension)

Mise hors tension:

s'affiche a |'écran. Appuyez sur « Power off » (mise hors tension). La bande lumineuse inférieure et 'écran s'éteignent, indiquant
que le robot a été mis hors tension avec succés.

Mise en pause:

Lorsque le robot est en mouvement, la tiche en cours peut étre mise en pause en touchant 'écran. Appuyez a nouveau sur |'écran
pour reprendre la tache en cours.

Arrét d'urgence:

En cas d'urgence, lorsque le robot est en mouvement, appuyez sur le bouton d'arrét d'urgence pour arréter le robot. Tournez le

bouton d'arrét d'urgence dans le sens des aiguilles d'une montre et suivez les instructions a |'écran pour relancer le robot.

3.1 Scénarios de tiches

Pour répondre aux besoins de |'entreprise, le robot propose un large choix de modes, notamment le mode de livraison de
nourriture, le mode de livraison, le mode croisiére, le mode guidage, le mode anniversaire et le mode interaction. L'utilisateur
peut choisir le mode souhaité en fonction de ses besoins réels.

*Pour obtenir des instructions détaillées sur ['utilisation du robot, reportez-vous au Guide d'utilisation de SwiftBot.
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4, Maintenance et entretien

es | Méthode de maintenance

Piéce a entretenir | Etat du robot |

Plateaux, roulettes motrices | Mis hors tension | Une semaine
et roulettes auxiliaires

Essuyez la surface avec un chiffon propre.

Caméra de positionnement, | Mis hors tension | Une semaine Veuillez utiliser un chiffon propre ou des outils
capteurs de vision de de nettoyage de lentille pour le nettoyage.
profondeur, caméra I .

12 ' En cas de contamination soudaine, nettoyez
d'évitement d'obstacle , T o
avant, caméra d'évitement immédiatement pour éviter que les capteurs
d'obstacle arriére, Lidar ne se bloquent, ce qui peut entrainer un

avant, Lidar arriére et dysfonctionnement du robot.
projecteur laser Galvo

Corps du robot Mis hors tension | Un mois Essuyez la surface avec un chiffon propre.

*Pour obtenir des instructions d'entretien détaillées, reportez-vous au Guide d'utilisation du SwiftBot.

5. Service aprés-vente

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. s'engage a fournir des services de garantie gratuits pendant la période de garantie du
produit (différentes pieces du produit peuvent avoir des périodes de garantie différentes). Si la période de garantie a expiré
ou si la garantie gratuite du produit n'est pas applicable, les frais standard s'appliquent. Les clients peuvent contacter la
hotline du service aprés-vente pour en savoir plus sur la politique du service aprés-vente et |'entretien des produits, ou se
reporter au Guide d'utilisation du SwiftBot pour en savoir plus sur les politiques du service aprés-vente.

Méthodes de feedback :

{0 : +86 755-86952935

: techservice@pudutech.com

6. Informations de conformité

6.1 Informations sur la mise au rebut et le recyclage

)74
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La directive DEEE (déchets d'équipements électriques et électroniques) vise 3 minimiser l'impact des produits électriques

et électroniques sur l'environnement, en augmentant la réutilisation et le recyclage et en réduisant la quantité de DEEE mis
en décharge. Le symbole apposé sur ce produit ou son emballage signifie que ce produit ne doit pas étre éliminé avec les
déchets ménagers ordinaires en fin de vie. Il est de votre responsabilité de mettre au rebut les équipements électroniques
dans les centres de recyclage afin de préserver les ressources naturelles. Chaque pays doit disposer de centres de collecte
pour le recyclage des équipements électriques et électroniques. Pour plus d'informations sur votre zone de dépét de
recyclage, veuillez contacter l'autorité de gestion des déchets d'équipements électriques et électroniques compétente, votre

agence locale ou votre service de mise au rebut des déchets ménagers.

)i¢

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

retirer ces batteries et accumulateurs pour les mettre au rebut séparément.
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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, l'utilisateur est
encouragé a remédier aux interférences a ['aide d'une ou plusieurs des mesures suivantes :

+ Enréorientant ou déplacant |'antenne de réception .

+ En augmentant la distance séparant ['équipement et le récepteur .

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

« En consultant le distributeur ou un technicien expérimenté en radio/télévision pour obtenir de ['aide.
Cet équipement est conforme a la section 15 de la réglementation FCC. Son utilisation est soumise aux deux conditions suivantes :

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

+ Cet équipement doit tolérer toute interférence 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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© Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., 2023. Bce npaBa 3aLuuLueHbl.

Hw ofHa opraHv3aums nav Gr3nyeckoe L0 He UMEeLT NpaBa UMUTUPOBATb, KOMMPOBATb, NEPEenuUCHIBaTbL UK
NepeBOANTb COAEPXKMMOE JaHHOTO PYKOBOACTBA MO/b30BATENs YHaCTUYHO UM MOMHOCTbIO 63 MPSMOro NMCbMEHHOTOo
cornacvs komnanuv Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. unv pacnpoctpaHsTb flaHHOE PyKOBOACTBO NONb30BaTeNs

A1 nosiyseHns Npubbinm Nto6bIM CNoco60M (B 31EKTPOHHOM BUAE UM NOCPEACTBOM (POTOKOMUPOBAHUS, 3aMUCU U T.

4.). TeXHUYEeCKMe XxapaKTepUCTUKM NPOAYKTa U MHOpMaLMs, COAepPKaLLAsncs B AaHHOM PYKOBOACTBE MoNb30BaTeNs,
NpuBeEeHbl UCKTIOYUTENBHO B CNPABOYHBIX LIeISX M MOTYT 6bITb M3MEHEeHbl 6e3 NpeABapuTeNbHOro yBegomaeHus. Ecav He
yKa3aHo UHOe, JaHHOe PYKOBOACTBO No/b30BaTeNs npegHa3HayeHo TOMbKO A4/ UCMONb30BaHWS B Ka4eCTBE UHCTPYKLMUN

MO NCMONIb30BAHUIO, N HUKaKMNE 3aBepPeHns He MOTYT PaCcCMaTpPUBATbCA KaK rapaHTus ntoboro poga.

1. NHCTpYyKLUM NO TeXHUKe 6e30MacHOCTH

1.1 Tpe6oBaHUSA K 3N1€KTPONUTAHUIO

+ KaTeropuyecky 3anpeLyaeTcs UCMob30BaTh A5 3apsAKM poboTa HeopUrMHabHble 3apsiHble ycTpoiicTaa. Ecam
3apsfHOe YCTPOICTBO HEMCMPABHO, 3aMEHUTE €ro Kak MOXHO CKopee.

+ O6s3aTenbHO 3apsanTe poboTa, KaK TONbKO YPOBEHb 3apsfKM ONyCTUTCS Hke 20%. [innuTenbHas paboTa npu HU3KOM
YpOBHe 3aps/a akKyMynsiTopa COKpaLaeT CPOK ero CiyxObl.

+ Y6eauTech, 4TO HanpshkeHne UCTOYHKA NUTaHNS COOTBETCTBYET Anana3oHy HanpskeHWs B 3apsHOM YCTPOIACTBe, B
NPOTUBHOM Cly4ae 3apsHOE YCTPOWCTBO MOXET BbITb MOBPEXAEHO.

+ Mpu MCNoNb30BaHUM 3aPsAHOTO YCTPOIICTBA /151 3apsiAKM PO6OTa BCTaBbTE 3apsiHOe YCTPOMCTBO B pasbeMm A5
3apsaaKM 1 ybeanTech, YTO 3aXKMM YCTaHOB/IEH Ha MECTO (CO LLeNYKOM), YTOBbI NPefoTBPaTUTL Neperpes psAoM C NOPTOM

L15 3apSAKM, KOTOPbIV MPUBOAUT K OXOram, MOBPEXAEHMUIO YCTPOMCTBA U APYrUM npobnemam.

1.2 Tpe6oBaHUS K UCMONb30OBaHUIO

+ Bo Bpems ABvKeHWs poboTa He 6/10KMpYiiTe ero Kamepy, YTo6bl NPefoTBPaTUTb XaOTUHHOE fBIKeHNE poboTa. Ecnmn aTo
NpPOK30LLIO, NPUOCTAHOBUTE TEKYLLYIO 3af,a4y U BEpHWUTE pob0Ta Ha BEPHbIN MapLIPYT, MPeX/ae Yem NPOofJoMIKUTb.

+ 3anpeLaeTcs BbIMOMHATL O4UCTKY UM TEXHUYECKOEe 06Cy)KUBaHME, KOTAa POBOT BKIOYEH.

+ He pa3meluaite nocygy Anst NPUroTOBNAEHNS MULLM C OTKPbITIM OTHEM WU N1ErKOBOCNIAMEHSIOWUMUCS UK
B3pbIBOOMACHbIMY MpeAMeTaMu Ha 10TKax po6oTa.

+ He nogHuUMaiTe v He CTaBbTe MOCYAY BO BpeMsi ABMKEHUS po60oTa, 4TOGbI 36exaTb NageHns NocyAbl Uan TpasM,
BbI3BAHHbIX Cﬂy‘-lal‘/llelM CTONKHOBEHUEM.

+ He TonkaiTe 1 He nepeHocuTe poboTa BO BPEMS €ro ABVMXEHUS, YTOObI NPefOTBPATUTL €r0 XaOTUYHOE ABUXKEHNE.

+ 3anpeLyaetcs pa3buparb UM PEMOHTUPOBATL Po60OTa KOMY-N160, KpOME KBaNUGbULMPOBAHHbIX CNELMANNCTOB.
B c/ly4ae BO3HWKHOBEHMS HEUCMPaBHOCTY po6oTa HemMefIeHHO 06paTUTECh K CMeLManuCTy CRyK6bl TEXHUYECKO
nopaepxku komnaHuu Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Mpwv nepemewjeHun poboTa cobntopaiiTe Tpe6oBaHMS MO MaKCUManbHO AOMYCTUMOMY BECY /15 Of(HOTO YenoBeKa,
YCTaHOB/IEHHbI€ MECTHbIM 3aKOHO4AaTe/IbCTBOM U HOPMATUBHbIMU aKTaMU. Bo BpeMs nepeMelleHns p060Ta Bcerga

AePXnTe ero B BEPTUKA/IbHOM NOJIOXKEHUN. 3anpeu.|,aeTcsi nogHuMaTb po60Ta 3a IOTKN UNN OTCEK.

1.3 TpeboBaHMs N0 OXPaHe OKpYXKaloLen cpeabl

* He l/ICI'IOJ'Ib3yVITe n He 3ap;|>+<a|7ﬂ'e p060Ta B OMacCHbIX YC/IOBUAX C BbICOKOW TeMﬂepaTypoﬁ, BbICOKUM faBlieHUeEM Unu
PUCKOM BO3HMKHOBEHUSA NnaMeHn Uin B3pbiBOB, 4TObbI M36EXKaTh TpaBM U NOBPeXAeHUsa NPoAyKTa.

- He VICI'IOI'Ib3yl7ITe p060Ta B Cpepe BbICOKOVI BN2XXHOCTU NN NPU HAZTMYUU Ha NOBEPXHOCTU XXNAKOCTU NN BA3KUX
cybcTaHLmm, 4To6bl n36exaTh NoBpeXxaeHns poboTa.

+ He ncnonb3yiiTe po6oTa B MecTax, rae 6ecnpoBoAHble yCTPOICTBA IBHO 3aMpeLLeHbl, TaK Kak 3TO MOXeT NPUBECTM K
BO3HVWKHOBEHWIO NOMeEX AN APYrUX 3N1eKTPOHHbIX yCTpOﬁCTB NN BbI3BaTb Apyrune onacHocTu.

+ He yTnnusupyite poboTa v akceccyapbl BMecTe € 6bITOBbIMU OTXofAaMu. CrefyinTe MECTHbIM PacriopsikeHNsM B

OTHOLWEHUN yTUnn3aumu p060Ta M aKceccyapos, a TaKxe HOAAGPMMBaﬁTe NHULMATUBLI NO nepepa60TKe.
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2. KoMnoHeHTbI NPOoAYyKTa

2.1 BeegieHue

Po6oT-kypbep SwiftBot, paboTatowuii B noMeLieHUM, NOAAEPXKUBAET TEXHONOT UM ONpPefeNeHNs MeCTOMNON0KEHUS

1 HaBWraLyu Ha OCHOBe BM3YyasibHOro 06befrHeHNs NMAapa U OCHaLLeH COBEPLIEHHO HOBbIMU MHTEPaKTUBHbLIMU
yHKUMSAMY, BK/KOYas aBTOMATUYeCKOe OTKPbIBaHUE 1 3aKpbiBaHWeE ABEPLibl, FONI0COBOE B3aUMOECTBUE U Na3epHY0
NPOEKLNIO, @ TAKXKE a/IrOPUTMBI MMKOBbIX MEPUOAOB, 6narogaps YeMy oH UpeanbHo NoaxoauT Ans 3 heKTUBHON 1
6e30nacHoii paboTbl B pa3nnyHbIX cLeHapusx. SwiftBot Taioke MMeeT WUPOKWMii CNeKkTp MHTephecoB paclunpenuns,
nopaepxusatLwmx 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C 1 gpyrue npoToKO/bl CBA3U, HTO MO3BOMSET MOAKNOYATH €r0 K PasinyHbIiM
nepudepuiiHbIM yCTPOICTBaM A5 YA0BNETBOPEHUS 6OMbLIEro KoNMyecTBa NoTpe6HOCTEN.

[ns ynoBneTBopeHus 613Hec-NoTpe6GHOCTEN B pa3finiHbIX cLieHapusx SwiftBot noaaepxvBaeT pasnuyuHbie pexumsl,
BK/04As PEXUM AOCTaBKM efibl, PeXMUM AOCTABKY, PEXUM NepeMelLeHNs, PeXIM CONPOBOXAEHUSA, PEXNM HS POXAEHNSA U

VNHTEPAKTUBHBIN PeXUM.

2.2 CrUCOK OTrpy3Ku

Po6oT X 1, pykoBOACTBO nonb3oBaTens SwiftBot X 1, cepTudukat kayectsa X 1, 3apsigHoe ycTpoucTBo X 1,
K/0Y-BbIKNtOYaTeNb X 1, MeTka X 1.

2.3 BHeLWHU’ BUA U KOMNOHEHTbI

2.3.1 BHewHun Bug SWFDO1

. i

80

= — ® | |
[——]} -
G T
C3agu C6oky

@ XK-akpaH

@ Bupeopatunku yaaneHHocT KHOMOYHBbIN BbIKNtOYATENb

@ Mepeprsis kamepa ans o6besna npenstcrenii @ 3apHuii nugap
JloTkn
L @

@ NazepHbiii npoekTop

MnacTuHYaTbIN 3apsaHbIA SNEKTPOS,

NHpgukaTop

(6] MepegHwii nupap Pa3bem nutaHus

@ Benyuve koneca BepxHsis 061acTb OCTaBKM
@ [OononnnTensHbie koneca Kamepa nosuuvoHnpoBaHus

© Knonka nutamns KHonka aBapuitHOro ocTaHoBa

000006666 S

@ Paszvem ans SIM-kapTbl v nopT USB-C KpyroBoii MaccvB M3 MUKpo(OHOB
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2.3.2 BHewHun sug SWFD11

C3agu

@ KK-kpan

Caepxy @ [ononHuTensHble Koneca
e KHonka nutaHusa

@ Pazven ans SIM-kapTbl 1 nopt USB-C

@ BupeonaTunKy yaaneHHoCT

O nNepenHnii nupap
@ Bepnyuvie koneca

C6oky

@ KnonouHbiii BbIKTIOYaTENb

@® 3apnuii nupap

© NepenHsis Kavepa a1st o6be3ja NPENATCTBUIA @ NnacTuHYaTbIli 3apAaHbIA 3NeKTpop,

O [zepuaorceka
® @ nNasepHbiii npoekTop Galvo

@ VHavkatop

@ Pasbem nuTaHus

@ /lotu

@ BepxHss obnacTb gocTaBkm

@ Kawmepa nosuumonrpoBaHns

@ KHonka aBapuiiHOro ocTaHoBa

@ 3apHss kamepa ans o6besga npensiTcTanit

2.4 TexHMYECKME XapaKTePUCTUKN

MapameTp npogyKTa | Onucaxue

Mogenb npogykTa

SWFDO01, SWFD11

@ KpyroBoii Maccus 13 MUKPOGOHOB

Pa6ouyee HanpskeHue

23-29,4 B NOCTOSIHHOIO TOKa

MolHOCTb Ha BXxoge

100-240 B nepemeHHoro Toka, 50/60 'y,

MOLWHOCTb Ha BbIxoae 29,4B/8A
EMKOCTb akKymynsiTopa 20 Ay
Bpems 3apsgku 4,54,
Bpems paboTbl OT akKymMynsTopa 10-24 4

CKOpOCTb ABUXEHUS

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

Cnocob HaBuraumm

VHTerpupoBaHHas nasepHas v BU3yanbHas TeXHonorus

no3nunoHnposaHmsa SLAM

ABTOMaTUYECKOE OTKPbIBAHWE U 3aKpblBaHMe [BepLbl

SWFDO1: He nogaepxuBaetcs; SWFD11: nogaepxuBaeTtca

MuHMManbHas WuprHa npoxoaa

80 cm

MakcumanbHas BbicOTa nogbema 20 Mm
MaKcuManbHblii yron nogbema 5°

Pa3mep notka 502 MM X433 MM
Konuyectso notkos 3
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MapameTp npoaykTa | OnwcaHue

BbicoTa Mexy ypOBHSIMU SIOTKOB CBepxy BHU3: 228 MM/229 MM/236 MM

[onycTrmas eMKOCTb SI0TKa 14 kr/ypoBeHb
MaTepuan ABS-nnactuk n nonvkapboHat
06wuii Bec SWFDO1: 49 kr; SWFD11: 59 kr

O6wwue rabapuTbl 593 MM X 488 MM X 1288 MM

TexHMYecKne xapaKTepUCTUKM IKpaHa 10,1-atoviMoBbIn XK-gucnnen

OnepauuoHHas cuctema Android
MukpodoH KpyroBoi MaccuB 13 6 MUKPOGOHOB
MowwHOCTb AUHaMMKa 10 BT, 2 cTepeognHammka

Paboyas cpepa Temnepatypa: 0-40°C ; BnaxxHoCTb: < 85 % OTHOCUTENbHON BNAXHOCTU

Cpepa xpaHeHuns Temnepatypa: -40-65°C ; BnaxxHoCTb: < 85 % OTHOCUTENbHOMN BAAXHOCTH

Pabouas BbicoTa <2000 m

TpeboBaHUs K NOBEPXHOCTM MapLpyTa | loMelleHne ¢ NNOCKUMU MaaKUMU NOBEPXHOCTSAMU

Knacc IP-3awu bl IPX2
YacToTHbIN fuanasoH WiFi WiFi 2,4 Tw: 2400-2483.5 MI'y,
WiFi 5,1 Ty 5150-5250 MIy,
WiFi 5,8 Ty 5725-5850 MIy,
Bluetooth 2400-2483.5 Mly,

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

MaKc. MOLHOCTb nepeaayn WiFi 2.4G Wi-Fi: < 20 gBM(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 gBM(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 gEM(EIRP)

Bluetooth < 20 pbMm(EIRP)

4G LTE-FDD B1:23,77 pbwm; B3: 23,51 nbm; BT: 23,7 gbwm;
B8: 23,22 nbm; B20: 22,97 nbm; B28: 23,05 nbm

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

3. Ucnonb3oBaHMe NpPoAYyKTa

BkatoyeHne nuTaHus / \

MepemecTtute p060Ta B MeCTO 3anycka. Haxmute n yﬂepﬂ(MBaVITe KHOMKY
NUTaHUs B Te4eHne 1 ceKyHfbl, CBETOBOWA NHOUKaTop p060Ta 3aropuTcs CUMHUM

LIBETOM, YKa3blBasi Ha BK/OYeHe poboTa.
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Buumanue:A

(
I
| Mepep 3anyckom poboTa y6eguTech, 4TO KHOMOYHbIN BbIKtOYATEIb YCTAHOB/EH B MONOXeHWe «BK/1.».
(

KHOMOYHbIN BbIK/OYaTENb

+ MecTononoxeHue nuaapa n MeCTO 3anycKa CUCTEMbI HaBUraLun (y6e[J,VITer, 4yTO pO6OT npaBuIbHO PacnoJIoXeH U

OpUeHTVPOBaH B MecTe 3arycka)

+ BusyasnbHoe pacnosioxeHue 1 MeCTo 3anycka HaBuraLlum (HeNoCpPeACTBEHHO MO, METKOM)

/ N

Sowo
s

> Mapkep

| L

OTK/I0YEHNE NMUTAHUSA

HaxmuTe 1 yaepxmBanTe KHOMKY NUTaHWA B TeYEHWE 3 CEKYH[, Ha IKPaHE NOSIBUTCS 3HAYOK «OTK/IOYEHUE MUTaHUSI».
HaxxmuTe «OTKNI0YEHME MUTaHKS», HUKHWI CBETOBOW MHAMKATOP 1 3KPaH BbIK/THOYATCS, YKa3biBas Ha BbIK/IKOYEHME
poborTa.

MpuocraHoBka:

Bo BpemMsi ABMKEHMS pO60Ta TEKYLLYHO 3a1a4y MOXHO MPUOCTAHOBUTb, HAXKaB Ha 3KpaH. MOBTOPHOE HaXKaTue Ha aKpaH
BO306HOBUT TEKYLLYHO 3aa4y.

ABapwuiiHasi OCTaHOBKa:

B cnyvae aBapuitHON cUTyaLum BO BpeMsi ABVMKEHMS po60Ta HaXXMUTE KHOMKY aBapuUAHOro OCTaHOBA, YTO6bI OCTAHOBUTH
po6oTa. MMoBepHUTE KHOMKY aBapUIHOIo OCTaHOBA MO YACOBOW CTPEJKe W ClefyiTe UHCTPYKLMAM Ha SKpaHe, YTobbl

B0306HOBUTbL paboTy poboTa.

3.1 CueHapuu 3agav

[ns ynoBneTBopeHus 613Hec-NnoTpe6HOCTEN B pasfINyHbIX CLEeHapHsX, POBOT NOALEPKUBAET PasINUHbIE PEXUMBI,
BK/1I0Yas PEXUM [JOCTaBKW efibl, PEXUM [JOCTaBKUN, PEXMM NepeMeLLeHs, PEXMUM COMPOBOXAEHWS, PEXUM AHA POXKAEHUS
un VIHTepaKTVIBHbIVI pPexum. Monb3oBaTenb MOXeT Bbl6paTb Hy)KHbIl7I PEeXWM B COOTBETCTBUU C €ro CbaKTVI"{eCKVIMVI
noTpebHoCTAMY.

*MoapO6HbIE MHCTPYKLMM MO NCNO/b30BaHUI0 PO60Ta CM. B MHCTPYKLMSX NO MCMONb3oBaHMio SwiftBot.
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4, TexHM4YecKoe obcnyKMBaHue u peMOHT

[eTanb pns TEXHU4ECKOro CocTosiHue p060Ta MpoBepkKa YacToTbl Cnocob TexHNYecKoro OSCﬂy)KVIBaHVIH

obcnyxmBaHus

JloTKu, BeayLme Koneca u MutaHue oTkNtoYeHo |Pa3 B Hepgento
[ONONHUTENbHbIE KOoneca

MpoTupaiiTe KOPNYC U3[EANS YUCTON TKAHbIO.

Kamepa nosuunoHnpoanus, | lMutaHue oTkntoveHo |Pas B Hegento
BUAEOAATUMKM
YOANEHHOCTU, NepefHss
Kamepa anst o6bespa
NpensaTCTBUIA, 3a4HAN
Kamepa anst o6bespa
npensTCTBUM, NepegHnin
nnpap, 3afHUN IMaap u
nasepHblii npoekTop Galvo

[N O4MCTKM UCTIONB3YIATE YUCTYIO TKaHb MK
WHCTPYMEHTbI 415 O4UCTKU NINH3.

B cnyyae BHe3anHoro 3arpssHeHus cnegyet
HeMe[J/IeHHO BbIMOJIHUTb O4UCTKY BO
nsbexaHve 610KMPOBKM AATHNKOB, 4TO
MOXET NPUBECTU K HEMpaBuIbHON paboTe
poborTa.

Kopnyc po6oTa MuTaHKe oTKAO4EHO |Pa3 B MecsiLy MpoTupaitTe KOPMYC N3[EANS YNCTOM TKaHbHO.

*MoapO6HbIE MHCTPYKLMM NO TEXHUYECKOMY 06CNY)KMBAHUIO CM. B UHCTPYKLMSAX MO UCNonb3oBaHuio SwiftBot.

5. MocnenpopaxHoe obcnyxuBaHue

Komnanus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. 06s13yeTcs npeaocTaBnsTh 6ecnnaTHyO rapaHTUIo Ha MPOAYKT B TeYeHme
rapaHTuiiHoro nepuoga (Ha pasninyHble fieTanun NpoayKTa MOryT pacnpoCTpaHATLCS PasanyHble rapaHTUIiHbIe Neproabl).
Ecnu rapaHTWiiHbIN CPOK UCTEK MW B Cly4ae HeMPUMEHUMOW 6eCrnaTHON rapaHTUM Ha NPOAYKT, MPUMEHSIOTCS
CTaHAapTHbIE c60opbl. KNMEHTbI MOryT 06paTUTLCS Ha FOPSIYYI0 IMHUIO OTAeNa NOCAenpPoAaXHOTo 06CIYKUBaHUS, YTOGbI
y3HaTb 60/1blLE O MOMUTUKE NOCENPOAAKHOTO 06CAYKMBAHUSA N O TEXHNHECKOM 0BCYXKMBAHUMN, UNW 03HAKOMUTBCS

C MHCTPYKLMSMM MO 1Cnonb3oBaHuto SwiftBot 4ns nonyyeHns gononHUTeNbHON MHbOPMALMK O NOMUTUKAX
NoCNenpoAAXHOIo 06CNYKMBAHUS.

Cnocobbl 06paTHOW CBSA3M

{0 : +86755-86952935

% techservice@pudutech.com

6. NHdopmaumsa o0 cOOTBETCTBUMU

6.1 UHdopmauus 06 yTunusauum u nepepaborke

|

[OvpekTuBa 06 0TX0fax NPOU3BOACTBA INEKTPUYECKOTO W 371eKTPOHHOro o6opyaoBaHus (WEEE) HanpaBneHa Ha
MUHUMW3aLMI0 BO3[ECTBUS INEKTPUYECKOTO 1 31IeKTPOHHOTO 060PYA0BaHMS Ha OKPYXKaloLLyto cpefy 3a cyeT
yBennyeHus 06beMOB MOBTOPHOTO UCMOMb30BAHMS 1 NepepaboTKu, a TAKKe 3a CHET yMEHbLUEHUS KOMYECTBA OTXOf0B
NPOM3BOACTBA /EKTPUYECKOTO U 3/IEKTPOHHOTO 060PYAOBaHMS, HaNpaBsieMblX Ha CBasKy. CUMBO/ Ha fLlAHHOM

NPOAYKTE UM ero ynakoBKe 03HA4aET, YTO MO OKOHYAHMU CPOKA CYKEbl 4aHHbIN NPOAYKT HEOBXOAUMO YTUAU3UPOBATL
0TAe/NbHO OT 06bIYHbIX GbITOBbIX OTXOA0B. MIMeliTe B BUAY, YTO Bbl HECETE OTBETCTBEHHOCTb 32 YTUIN3ALIMI0 3NEKTPOHHOTO
o060pyfoBaHus B LLeHTpax NepepaboTKu finsl COXpPaHEHU MPUPOAHbIX PECypCoB. B Kax Aol cTpaHe fO/MKHbI 6bITb LLEeHTpPbI
c60opa 0TX0A0B A1 NepepaboTKM 3NEKTPUYECKOTO U 3NeKTPOHHOTO 060pyAoBaHMs. [ins nony4YeHns nHdopmaumm o Mecte
nprema oTXof0B 06paTUTECH B COOTBETCTBYIOLLME OPraHbl MO YTUIN3ALMM OTXO[0B INEKTPUYECKOTO U 3/IEKTPOHHOTO

obopyaoBaHus, B MECTHOE FOPOACKOe YrpaB/ieHne unu cnyxoby no yTunusaumum oTxofoB.

Mepep NoMeLLeHeM 3N1EeKTPUYECKOTO 1 3NeKTPOHHOTO 06opyaoBaHus (EEE) B noTok c6opa 0TXOA0B MM OTNpPaBNeHneM B
MYHKTbI C60pa OTXOA0B KOHEYHbIV NOMIb30BaTeNb 060PYA0BaHUS, COAepXKaLLero 6atapen u/uam akkyMynsTopbl, AOMKeH

13BNeYb UX AN15 pasfenbHoro cbopa.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati.

Nessuna organizzazione o persona fisica potra imitare, copiare, trascrivere o tradurre, in parte o per intero, il contenuto del
presente manuale d'uso senza l'esplicito consenso scritto di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., o distribuire il presente
manuale d'uso a scopo di lucro in qualsiasi modo (elettronicamente o mediante fotocopiatura, registrazione, ecc.). Le speci-
fiche del prodotto e le informazioni fornite nel presente manuale d'uso sono riportate esclusivamente a titolo di riferimento
e sono soggette a modifiche senza ulteriore avviso. Se non diversamente specificato, il presente manuale é da intendersi

esclusivamente come guida per |'utente e nessuna dichiarazione & da considerarsi come garanzia di alcun tipo.

1. Istruzioni di sicurezza

1.1 Requisiti elettrici

« E severamente vietato utilizzare caricabatterie diversi da quelli originali per caricare il robot. Se il caricatore risulta
danneggiato, sostituirlo tempestivamente.

« Assicurarsi di caricare il robot non appena la carica residua é inferiore al 20%. Il funzionamento con livelli della batteria
bassi per lunghi periodi riduce la durata della batteria stessa.

- Assicurarsi che la tensione dell'alimentazione sia conforme alla gamma di tensione sul caricatore per evitare di
danneggiarlo.

+ Quando si utilizza il caricatore per caricare il robot, inserirlo nella porta di ricarica e assicurarsi che la clip sia insediata
correttamente (con uno scatto), per evitare il surriscaldamento in prossimita della porta che provoca ustioni, danni al

prodotto e altri problemi.

1.2 Requisiti d'uso

« Mentre il robot & in movimento, non bloccare la videocamera per evitare spostamenti anomali. Se cio avviene, sospendere
|'attivita corrente e riportare il robot sul percorso corretto prima di farlo proseguire.

« E vietato eseguire interventi di pulizia o manutenzione quando il robot & acceso.

+ Non collocare piastre con fiamme libere o oggetti infiammabili o esplosivi sui vassoi del robot.

+ Non sollevare o posizionare i piatti mentre il robot & in movimento per evitare fuoriuscite di alimenti o lesioni personali
causate da collisioni accidentali.

+ Non spingere o trasportare il robot mentre & in movimento per evitare spostamenti anomali.

« Il robot deve essere smontato o riparato esclusivamente da professionisti qualificati. In caso di guasti al robot, contattare
immediatamente un esperto del supporto tecnico di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Quando si sposta il robot, rispettare i requisiti sul peso massimo consentito per una sola persona, come stabilito dalle
leggi o dalle normative locali. Mentre il robot & in movimento, assicurarsi di tenerlo sempre in posizione verticale. E vietato

sollevare il robot dai vassoi o dal vano.

1.3 Requisiti ambientali

+ Non utilizzare o caricare il robot in ambienti pericolosi con temperature e pressioni elevate o con rischio di fiamme o
esplosioni, per evitare lesioni personali o danni al prodotto.

+ Non utilizzare il robot in ambienti umidi o in presenza di sostanze liquide o viscose sul pavimento, per evitare di
danneggiarlo.

« Non utilizzare il robot in luoghi in cui sono esplicitamente vietati i dispositivi wireless che potrebbero interferire con altri
dispositivi elettronici o causare altri pericoli.

+ Non smaltite il robot e i suoi accessori come normali rifiuti domestici. Attenersi alle normative locali riguardo allo

smaltimento del robot e dei suoi accessori e favorire il riciclo.
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2. Componenti del prodotto

2.1 Introduzione

In qualita di robot per la consegna in interni, SwiftBot supporta le tecnologie di localizzazione e navigazione della fusione
Visual-LiDAR ed & dotato di tutte le pili recenti funzioni interattive, tra cui apertura e chiusura automatica delle porte, inter-
azione vocale e proiezione laser, oltre ad algoritmi di periodi di picco, che ne garantiscono un'operativita efficiente, sicura e
flessibile in vari scenari. SwiftBot dispone inoltre di un'ampia gamma di interfacce di espansione che supportano 4G, Wi-Fi,
Bluetooth, USB-C e altri protocolli di comunicazione, consentendo la connessione a diverse periferiche per supportare piu
esigenze.

Per soddisfare le esigenze aziendali in diversi scenari, SwiftBot offre agli utenti diverse modalita tra cui scegliere, quali
modalita di consegna cibo, modalita di consegna, modalita di crociera, modalita guida, modalita compleanno e modalita

interattiva.

2.2 Elenco di spedizione

Robot X 1, Manuale d'uso SwiftBot X 1, certificato di qualitax 1, caricatore X 1, chiavetta di accensione X 1, marcatore X 1.

2.3 Aspetto e componenti

2.3.1 Aspetto SWFDO1
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Posteriore Laterale

@ SchermoLCD @ Telecamera posteriore per il

@ Sensori di visione di profondita rilevamento degli ostacoli

@ Telecamera anteriore per il @ Interruttore a chiave
rilevamento degli ostacoli @ LiDAR posteriore

© Vassoi @ Piastra dell'elettrodo di carica

@ Proiettore laser @ Indicatore

[ il
\ —fmy‘_”
Superiore @ Ruote motrici

© Ruote ausiliarie

O LiDARanteriore @ Presa dialimentazione

@ Areadi consegna superiore

@ Posizionamento della videocamera
@ Interruttore di alimentazione @ Interruttore arresto di emergenza

@ Slot per scheda SIM e porta USB-C. @ Array ad anello di microfoni
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- LfTig Altezza trai livelli del vassoio Dall'alto verso il basso: 228 mm/229 mm/236 mm
{ e Capacita di supporto vassoio 14 kg/livello
Materiale complessivo ABS e PC
Peso complessivo SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg
Dimensioni complessive 593 mm X488 mmX1288 mm
° ° ® Specifiche dello schermo Display LCD da 10.1"
Sistema operativo Android
i Microfono Kit di matrice circolare 6 microfoni
S B m— : Potenza degli altoparlanti Altoparlante stereo da 10 WX 2
= _ e Ambiente di lavoro Temperatura: 0-40 °C ; Umidita: < 85% UR
Uq 7O Ambiente di conservazione Temperatura: -40-65 °C ; Umidita: < 85% UR
Posteriore Laterale Altitudine operativa <2000 m
@ SchermoLCD @ Interruttore a chiave Requisiti di superficie Ambiente interno con superfici piatte e lisce
@ sensori di visione di profondita @® LiDAR posteriore Classificazione IP IPx2
© Telecamera anteriore per il rilevamento degli ostacoli @ Piastra dell'elettrodo di carica Banda di frequenza Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
® O Ssportello dello scomparto @ Indicatore 516 W'F' 5150-5250 MHz
® @ Proiettore laser Galvo @ Presa di alimentazione 586 WIrFI: 572575850 MHz
O LiDAR anteriore ® Vassoi Bluetooth 2400-2483.5 MHz
@ Ruote motrici @ Areadi consegna superiore 4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28
Superiore O Ruote ausiliarie @ Posizionamento della videocamera 4G LTE-TDD B34/B38/B40
@ Interruttore di alimentazione @ Interruttore arresto di emergenza Massima potenza in trasmissione Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
@ slot per scheda SIM e porta USB-C. @ Array ad anello di microfoni 5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
@ Telecamera posteriore per il rilevamento degli ostacoli 586 Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)
4G LTE-FDD B1:23,77 dBm; B3: 23,51 dBm; B7: 23,7 dBm;
2.4 Specifiche tecniche 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
Parametro del prodotto | Descrizione
Modello del prodotto SWFDO01, SWFD11
Tensione d'esercizio CC23-29,4V
Potenza assorbita CA 100-240V, 50/60 Hz
Potenza in uscita 29,4V/8 A
Capacita della batteria 20 Ah
Tempo diricarica 45h 3. Utilizzo del prodotto
Durata della batteria 10-24 h Accensione: / \
Velocita 0,5-1,2 m/s (regolabile) Spostare il robot nella posizione di partenza. Tenere premuto l'interruttore di
Metodo di navigazione Posizionamento SLAM integrato laser e visivo accensione per 1 secondo; la striscia luminosa del robot diventa blu, ad indicare
Apertura e chiusura automatica delle porte SWFDO1: Non supportato; SWFD11: Supportato |'accensione corretta.
Larghezza minima di passaggio 80cm
Altezza massima superabile 20 mm -
Pendenza di salita massimo 5° :
Formato del vassoio 502 mm X433 mm
Numero di vassoi 3 \_ J

51 52



( )
[ Attenzione: A |
I Assicurarsi che l'interruttore a chiave sia stato ruotato in posizione "ON" prima di avviare il robot. |
( )

Key Switch

J

+ Posizione LiDAR e posizione di avvio della navigazione (assicurarsi che il robot sia posizionato correttamente e orientato

nella posizione di partenza)

+ Posizione visiva e posizione di avvio della navigazione (direttamente sotto il marcatore)

/ N

oo
sese> Marker

Spegnimento:

Tenere premuto 'interruttore di accensione per 3 secondi; sullo schermo viene visualizzata l'icona di spegnimento. Toccare
"Power off" per spegnere la striscia luminosa inferiore e lo schermo, ad indicare che il robot & stato spento correttamente.
Pausa:

Mentre il robot & in movimento, & possibile mettere in pausa |'attivita corrente toccando lo schermo. Toccare nuovamente lo
schermo per riprenderla.

Arresto di emergenza:

Se si verifica una situazione di emergenza mentre il robot & in movimento, premere l'interruttore di arresto di emergenza per
fermarlo. Ruotare l'interruttore di arresto di emergenza in senso orario e seguire le istruzioni visualizzate sullo schermo per

riprendere il funzionamento del robot.

3.1 Scenari di attivita

Per soddisfare i diversi scenari aziendali, il robot offre diverse modalita tra cui scegliere, quali modalita di consegna cibo,
modalita di consegna, modalita di crociera, modalita guida, modalita compleanno e modalita interattiva. L'utente pud
scegliere la modalita desiderata in base alle proprie esigenze effettive.

*Per istruzioni dettagliate sull'uso del robot, fare riferimento alla Guida per l'utente SwiftBot.
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4, Manutenzione e assistenza

Parte da sottoporre a manutenzione | Stato del Verifica della Metodo di manutenzione
robot frequenza
Vassoi, ruote motrici e ruote Spento Una settimana Pulire la superficie con un panno pulito.
ausiliarie
Telecamera di posizionamento, Spento Una settimana Per la pulizia, utilizzare un panno pulito o

sensori di visione di profondita,
telecamera per aggiramento degli
ostacoli anteriore, telecamera

per aggiramento degli ostacoli
posteriore, LiDAR anteriore, LiDAR
posteriore e proiettore laser Galvo

strumenti per la pulizia delle lenti.

In caso di contaminazione improvvisa,
rimuovere immediatamente lo sporco per
evitare |'ostruzione dei sensori, che potrebbe
causare un funzionamento anomalo del robot.

Corpo del robot Spento Un mese Pulire la superficie con un panno pulito.

*Per istruzioni dettagliate sulla manutenzione, fare riferimento alla Guida per |'utente SwiftBot.

5. Assistenza post-vendita

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Siimpegna a fornire gratuitamente servizi di garanzia sui prodotti durante il periodo
di copertura (le diverse parti del prodotto possono avere periodi di garanzia differenti). Se il periodo di garanzia & scaduto
o qualora la garanzia gratuita del prodotto non sia applicabile, verranno applicate le tariffe standard. | clienti possono
contattare il servizio di assistenza post-vendita per maggiori informazioni sulla politica del servizio post-vendita e sulla
manutenzione del prodotto, oppure consultare la Guida per |'utente SwiftBot per ulteriori informazioni in merito.

Metodi di feedback:

{0 : +86 755-86952935

5: techservice@pudutech.com

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento e sul riciclo

)74

|

La direttiva RAEE (rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche) ha lo scopo di ridurre al minimo l'impatto delle
apparecchiature elettriche ed elettroniche sull'ambiente, aumentando il riutilizzo e il riciclo e riducendo la presenza di
RAEE nelle discariche. Il simbolo su questo prodotto o sulla sua confezione indica che deve essere smaltito separatamente
dai normali rifiuti domestici al termine del suo ciclo di vita. Tenere presente che & responsabilita dell'utente smaltire le
apparecchiature elettroniche nei centri di riciclo al fine di preservare le risorse naturali. Ogni paese deve disporre dei propri
centri di raccolta per il riciclo delle apparecchiature elettriche ed elettroniche. Per informazioni sui punti di raccolta per il
riciclo, contattare 'autorita competente per la gestione dei rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche, il comune di

residenza o il servizio di smaltimento dei rifiuti domestici.

):¢

Prima di inserire |'apparecchiatura elettrica ed elettronica (EEE) nel circolo o nelle strutture per la raccolta differenziata,

|'utente finale deve rimuovere eventuali batterie e/o accumulatori presenti per la raccolta separata.
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Telif Hakki © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tim haklari sakhdir.

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.nin agik yazili izni olmadan bu kullanim kilavuzunun icerigini higbir kurulus veya kisi
taklit edemez, kopyalayamaz, kopyasini ¢ikaramaz veya tercime edemez ya da bu kullanim kilavuzunu herhangi bir sekilde
(elektronik olarak veya fotokopi, kayit vb. yoluyla) kar amaciyla dagitamaz. Bu kullanim kilavuzunda saglanan trin ézel-
likleri ve bilgiler yalnizca referans amaclidir ve 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir. Aksi belirtiimedikge bu kullanim

kilavuzu yalnizca kullanici rehberi olarak tasarlanmistir ve hicbir beyan, herhangi bir garanti olarak kabul edilmeyecektir.

1. Guvenlik Talimatlari

1.1 Elektrik gereksinimleri

* Robotu sarj etmek icin orijinal sarj cihazi disinda sarj cihazlarinin kullaniimasi kesinlikle yasaktir. Sarj cihazinin arizali
oldugu tespit edilirse litfen sarj cihazini en yakin zamanda yenisiyle degistirin.

« Kalan gui¢ %20'nin altina diser dismez robotu sarj etmeyi ihmal etmeyin. Distk pil seviyelerinde uzun sure calismak,
pilin kullanim émrinu kisaltacaktir.

+ Gug¢ kaynagi geriliminin sarj cihazi tzerindeki gerilim araligina uygun oldugundan emin olun, aksi takdirde sarj cihazi
hasar gérebilir.

* Robotu sarj etmek icin sarj cihazini kullanirken sarj cihazini sarj baglanti noktasina takin ve sarj baglanti noktasinin
yakinin asiri 1sinarak yaniklara, trtintin hasar gérmesine ve diger sorunlara neden olmasini énlemek igin klipsin yerine

oturdugundan (klik sesi ile) emin olun.

1.2 Kullanim gereksinimleri

* Robot hareket ederken robotun anormal sekilde yurimesini 6nlemek icin kamerayi engellemeyin. Boyle bir durumda

« lutfen devam etmeden 6nce gecerli gérevi duraklatin ve robotu dogru rotaya geri itin.

* Robot acikken temizlik veya bakim calismasi yapilmasi yasaktir.

* Robotun tepsilerine acik alev veya yanici ya da patlayict maddeler koymayin.

+ Kazara carpismalardan kaynaklanan tabak kayiplarini veya kisisel yaralanmalari 6nlemek icin robot hareket halindeyken
+ herhangi bir tabak almayin veya yerlestirmeyin.

» Anormal sekilde yurimesini 6nlemek icin hareket halindeyken robotu itmeyin veya tasimayin.

* Robot, egitimli profesyoneller disinda hig kimse tarafindan sokilmemeli veya onarilmamalidir. Robotta herhangi bir ariza
+ olmasi durumunda, litfen hemen Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. teknik destek mihendisiyle iletisime gegin.

+ Robotu hareket ettirirken litfen yerel kanunlar veya yénetmeliklerin sart kostugu, tek bir kisi icin izin verilen maksimum
« agirhk gerekliliklerine uyun. Robot hareket ettirilirken litfen her zaman dik konumda tutun. Robotu tepsilerden veya

+ bélmenin icinden kaldirmak yasaktir.

1.3 Cevresel gereksinimler

« Kisisel yaralanmalari veya trlintin zarar gérmesini énlemek icin robotu ytksek sicaklik, yiksek basing veya alev ya da
patlama riski olan tehlikeli ortamlarda kullanmayin veya sarj etmeyin.

* Robotun zarar gérmemesi icin robotu nemli ortamlarda veya zeminde sivi ya da yapiskan maddeler varken kullanmayin.

+ Robotu kablosuz cihazlarin agikga yasaklandigi yerlerde kullanmayin; aksi takdirde diger elektronik cihazlarla parazit
yapabilir veya baska tehlikelere neden olabilir.

+ Robotu veya aksesuarlarini siradan ev atigi yontemiyle bertaraf etmeyin. Robotun ve aksesuarlarin bertaraf edilmesine

yonelik yerel diizenlemelere uyarak geri dénisimu destekleyin.
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2. Uriin Bilesenleri

2.1 Girig

ic mekan teslimat robotu olan SwiftBot, gérsel-isikli radar birlesmis konum ve navigasyon teknolojilerini destekler ve
otomatik kapak agma ve kapatma, sesli etkilesim ve lazer yansitma gibi yepyeni etkilesimli 6zelliklerin yani sira yogun
dénem algoritmalari ile birlikte sunulur. Bu 6zellikleriyle, cesitli senaryolarda verimli, giivenli ve esnek bir sekilde ¢alismaya
uygundur. SwiftBot ayrica 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C ve diger iletisim protokollerini destekleyen ve daha fazla ihtiyag icin
farkli cevre birimlerine baglanmasini saglayan ¢ok cesitli genisletme arabirimleri igerir.

SwiftBot, farkl senaryolarda is taleplerini karsilamak icin kullanicilara yiyecek teslimat modu, teslimat modu, gezinti modu,

yonlendirme modu, dogum giini modu ve etkilesimli mod gibi secebilecekleri ¢esitli modlar sunar.

2.2 Sevkiyat listesi

Robot X 1, SwiftBot Kullanim Kilavuzu X 1, Kalite Sertifikasi X 1, sarj cihazi X 1, gli¢ anahtari X 1, isaretleyici X 1.

2.3 Goriiniim ve bilesenler
2.3.1 SWFD01 géruniimi
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On Arka Yan
@ LCD ekran @ Engelden kaginma arka kamerasi
o @ Derinlik goriis sensorleri @ salter

@ Engelden kaginma 6n kamerasi @® Arkagikli radar

_——— &7 ® @ Tepsiler @ Sarj elektrot plakasi
© ‘u’ @?%\P — @ @ Lazer projektori ® Gosterge
‘\ \ ///‘ @ On isikli radar @ Giic soketi
h - N @ siris tekerlekleri @ Ust teslimat alani
Ust

@ Yardima tekerlekler @ Konumlandirma kamerasi
© Gugsalteri @ Acil durdurma diigmesi

@ SIM kart yuvasi ve USB-C baglanti noktasi @ Mikrofon halka dizisi
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2.3.2 SWFD11 géruniimi

@ LCD ekran

@ Derinlik goris sensorleri

© Engelden kaginma 6n kamerasi
O BéIme kapag

@ Galvo lazer projektorii

O On isikli radar

@ siirts tekerlekleri

© Yardima tekerlekler

© Gucsalteri

@ salter

® Arkaisikli radar

@ Sarj elektrot plakasi

@ Gosterge

@ Giic soketi

@ Tepsiler

@ Ust teslimat alani

@ Konumlandirma kamerasi

@ Acil durdurma diigmesi

@ SIM kart yuvasi ve USB-C baglanti noktasi @ Mikrofon halka dizisi

@ Engelden kaginma arka kamerasi

2.4 Teknik 6zellikler
Uriin parametresi | Aciklama
Uriin modeli SWFDO1, SWFD11
Calisma gerilimi DC 23-29,4V
Gug girisi AC 100-240V, 50/60 Hz
Giig gikisi 29,4V, 8 A
Pil kapasitesi 20 Ah
Sarj suresi 4,5 sa.
Pil 6mra 10-24 sa.
Gezinti hizi 0,5-1,2 m/sn (ayarlanabilir)

Navigasyon yéntemi

Lazer ve gorsellik entegreli SLAM konumlandirma

Otomatik kapak agma ve kapatma

SWFDO1: Desteklenmiyor; SWFD11: Destekleniyor

Minimum gegis genisligi

80 cm

Maksimum asilabilir yukseklik

20 mm

Maksimum tirmanma agisi

5o

Tepsi boyutu

502 mmx433 mm
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Uriin parametresi

Tepsi sayisi

| Aciklama

3

Tepsi seviyeleri arasindaki yukseklik

Ustten alta: 228 mm/229 mm/236 mm

Tepsi destek kapasitesi

14 kg/seviye

Genel malzeme

ABS ve PC

Genel agirhk

SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Genel boyutlar

593 mmx488 mmXx 1288 mm

Ekran ozellikleri

10,1 in¢ LCD ekran

Isletim sistemi

Android

Mikrofon

6 mikrofonlu dairesel dizilimli set

Hoparlér gici

10 WX2 stereo hoparlér

Calisma ortami

Sicaklik: 0-40°C; Nem: < %85 bagil nem

Depolama ortami

Sicaklik: -40-65°C ; Nem: < %85 bagil nem

Calisma yuksekligi

<2000 m

Yol yuzeyi gereksinimleri

Diiz, purtizsiz yuzeylere sahip i¢ mekanlar

IP degeri

IPX2

3. Uriinii Kullanma

Cihazi agma:

Robotu baslangig konumuna tasiyin. Glg salterini 1 saniye boyunca basili

tuttugunuz zaman robotun isik seridi mavi renge donerek robotun basariyla

acildigini gosterir.

Dikkat: £\

Robotu galistirmadan 6nce salterin "ACIK" konumuna getirildiginden emin olun.




« Isikli radar konumu ve navigasyon baslangi¢ konumu (robotun baslangic konumuna dogru sekilde yerlestirildiginden ve
yénlendirildiginden emin olun)

+ Gorsel konum ve navigasyon baslangi¢ konumu (dogrudan isaretleyicinin altinda)

Kapatma:

Guc salterini 3 saniye boyunca basih tutun; ekranda "Gug Kapali" simgesi gértntilenir. "Kapat" 6gesine dokundugunuzda
alt isik seridi ve ekran kapanarak robotun basariyla kapatildigini belirtir.

Duraklatma:

Robot hareket ederken ekrana dokunarak gegerli gérev duraklatilabilir. Ekrana tekrar dokunuldugunda gecerli gérev
devam eder.

Acil durdurma:

Acil bir durumda robotu hareket ederken durdurmak icin acil durdurma digmesine basin. Acil durdurma digmesini saat

yoniinde gevirin ve robotun ¢alismasini sirdiirmek icin ekrandaki komutlari izleyin.

3.1 Gérev Senaryolari
Farkli is senaryolarina hitap etmek icin robot; yiyecek teslimat modu, teslimat modu, gezinti modu, yénlendirme modu,
dogum glini modu ve etkilesimli mod gibi secilebilecek cesitli modlar sunar. Kullanici, asil ihtiyaglarina gére istenen modu

segebilir.
*Robotu kullanma hakkinda ayrintili talimatlar icin lGtfen SwiftBot Kullanim Kilavuzu'na bakin.

4. Bakim ve Servis Islemleri

Bakim yapilmasi gereken parca | Robot durumu Bakim yontemi

Tepsiler, strus tekerlekleri ve Kapali Bir hafta Lutfen ylzeyi temiz bir bezle silin.
yardimci tekerlekler

Konumlandirma kamerasi, Kapali Bir hafta
derinlik gorus sensorleri, 6n
engelden kaginma kamerasi,

Temizlemek icin lutfen temiz bir bez veya
lens temizleme araclari kullanin.
Ani kirlenme durumunda, sensérlerin

arka engelden kaginma engellenip robotun anormal sekilde
kamerasi, 6n 1sikli radar, arka calismasina neden olmasini 6nlemek icin
1sikl radar ve Galvo lazer derhal temizlemeyi ihmal etmeyin.
projektori

Robot govdesi Kapali Bir ay Lutfen ytzeyi temiz bir bezle silin.

*Ayrintili bakim talimatlari icin lutfen SwiftBot Kullanim Kilavuzuna bakin.
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5. Satisg Sonrasi Hizmet

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., Griintin garanti stiresi boyunca (Grantn farkli parcalari farkli garanti strelerine sahip
olabilir) ticretsiz Gruin garanti hizmetleri saglamayi kabul eder. Garanti suresi sona ermisse veya Ucretsiz Grin garantisinin
gecerli olmadigr herhangi bir durumda standart tcretler uygulanir. Musteriler, satis sonrasi servis politikasi ve trtin bakimi
hakkinda daha fazla bilgi almak icin satis sonrasi servis yardim hatti ile iletisime gecebilir veya ayrintili satis sonrasi servis
politikalari igin SwiftBot Kullanim Kilavuzuna basvurabilir.

Geri bildirim yéntemleri:

Q : +86 755-86952935

[a : techservice@pudutech.com

60



Hak Cipta © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta dilindungi undang-undang.

Tidak ada organisasi atau individu yang diizinkan meniru, menyalin, membuat transkripsi, atau menerjemahkan konten
petunjuk pengguna ini, baik sebagian maupun keseluruhan, tanpa persetujuan tertulis dari Shenzhen Pudu Technology Co.,
Ltd., atau mendistribusikan petunjuk pengguna ini untuk mendapatkan keuntungan dengan cara apa pun (secara elektronik
atau melalui fotokopi, rekaman, dsb.). Spesifikasi produk dan informasi yang diberikan dalam petunjuk penggunaan ini han-
ya ditujukan untuk referensi dan dapat berubah tanpa pemberitahuan lebih lanjut. Kecuali dinyatakan lain, buku petunjuk
ini hanya ditujukan sebagai panduan pengguna, dan tidak ada pernyataan yang dianggap sebagai jaminan dalam bentuk

apa pun.

1. Petunjuk Keselamatan

1.1 Persyaratan kelistrikan

+ Dilarang keras menggunakan pengisi daya selain pengisi daya yang asli untuk mengisi daya robot. Jika rusak, ganti unit
pengisi daya sesegera mungkin.

« Pastikan untuk mengisi daya robot setelah dayanya tersisa kurang dari 20%. Bekerja dengan tingkat baterai rendah dalam
waktu lama akan memperpendek masa pakai baterai.

+ Pastikan voltase catu daya sesuai dengan rentang voltase pada pengisi daya. Jika tidak, pengisi daya dapat rusak.

+ Saat menggunakan pengisi daya untuk mengisi daya robot, masukkan pengisi daya ke port pengisian daya dan pastikan
klip telah dipasang dengan benar (terdengar bunyi klik). Ini akan mencegah panas berlebih di dekat port pengisian daya

yang dapat mengakibatkan luka bakar, kerusakan pada produk, dan masalah lainnya.

1.2 Persyaratan penggunaan

- Saat robot bergerak, jangan menghalangi kameranya agar robot tidak bergerak secara abnormal. Jika ini terjadi, jeda
tugas yang sedang berlangsung. Dorong ke jalur yang benar sebelum robot melanjutkan tugasnya.

+ Jangan lakukan pekerjaan pembersihan atau perawatan saat robot menyala.

+ Jangan letakkan kompor dengan api terbuka atau barang yang mudah terbakar atau meledak di baki robot.

+ Jangan mengangkat atau meletakkan perabot apa pun saat robot bergerak untuk menghindari kerusakan perabot atau
cedera akibat benturan yang tidak disengaja.

- Jangan mendorong atau mengangkat robot saat bergerak agar robot tidak bergerak secara abnormal.

+ Jangan membongkar atau memperbaiki robot jika Anda bukan merupakan tenaga profesional terlatih. Jika robot
bermasalah, segera hubungi teknisi dukungan teknis dari Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Ketika menggerakkan robot, perhatikan persyaratan berat maksimum untuk satu orang yang diperbolehkan berdasarkan
undang-undang atau peraturan setempat. Saat digerakkan, pastikan robotselalu berada dalam posisi tegak. Jangan

mengangkat robot dengan menggenggam baki atau kompartemennya.

1.3 Persyaratan lingkungan

- Jangan menggunakan atau mengisi daya robot di lingkungan yang berbahaya dengan suhu tinggi, tekanan tinggi, dan
risiko terbakar atau meledak untuk menghindari cedera atau kerusakan pada produk.

+ Jangan menggunakan robot di tempat yang lembap atau terdapat cairan atau zat lengket di permukaan lantai untuk
menghindari kerusakan pada robot.

+ Jangan menggunakan robot di tempat yang melarang penggunaan perangkat nirkabel secara jelas, karena dapat
mengganggu perangkat elektronik lain atau menimbulkan bahaya lainnya.

- Jangan membuang robot dan aksesorinya layaknya membuang sampah rumah tangga. Patuhi peraturan setempat

tentang tata cara pembuangan robot dan aksesorinya serta dukung inisiatif daur ulang.
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2. Komponen Produk

2.1 Pengantar

Sebagai robot pengantar dalam ruangan, SwiftBot mendukung lokasi dan teknologi navigasi yang memadukan LiDAR visual.
Robot dilengkapi dengan berbagai fitur interaktif baru, seperti membuka dan menutup pintu otomatis, interaksi suara,
proyeksi laser, serta algoritma periode puncak yang membuatnya sesuai untuk bekerja secara efisien, aman, dan fleksibel
dalam berbagai skenario. SwiftBot juga memiliki beragam antarmuka ekspansi yang mendukung 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C,
dan protokol komunikasi lainnya. Ini memungkinkan robot terhubung ke berbagai perangkat periferal untuk memenuhi
berbagai kebutuhan.

Untuk memenuhi beragam skenario kebutuhan bisnis, SwiftBot menawarkan beberapa mode yang dapat dipilih pengguna,
seperti mode pengantaran makanan, mode pengantaran, mode berjalan, mode panduan, mode ulang tahun, dan mode
interaktif.

2.2 Daftar pengiriman
Robot X 1, Panduan Pengguna SwiftBot X 1, Sertifikat Kualitas X 1, pengisi daya X 1, tombol daya X 1, penanda X 1.

2.3 Tampilan dan Komponen
2.3.1 Tampilan SWFDO1

e @:g

o —|
| © [——=o = e
® =
-~ 0 = °
= —®
T w T
Belakang Samping
@ LayarLcD @ Lubang kunci kontak
@ sensor penglihatan kedalaman @® LiDAR belakang
® @ Kamera depan untuk menghindari rintangan Q) Pelat elektrode pengisi daya
O Baki @® Indikator
® @ Proyektor laser @ Soketdaya
O LiDARdepan @ Area pengiriman atas
@ Roda penggerak @ Kamera penentu posisi
© Rodatambahan @® Sakelar berhenti darurat
© sakelardaya @ Rangkaian cincin mikrofon

@ Slot kartu SIM dan port USB-C

@ Kamera belakang u ntuk menghindari rintangan
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2.3.2 Tampilan SWFD11

[)
e — o
o
W i
|- | = e
( ®
= —
G 7 ° T 0
t ; ° ;
Depan Belakang Samping
@ LayarLCD @ Lubang kunci kontak

2.4 Spesifikasi teknis

@ Sensor penglihatan kedalaman @® LiDAR belakang

© Kamera depan untuk menghindari rintangan @ Pelat elektrode pengisi daya

© Pintu kompartemen @ Indikator
® @ Proyektor laser Galvo @ Soketdaya
O LiDAR depan @ Baki

@ Roda penggerak @ Area pengiriman atas
@ Rodatambahan
© sakelardaya

@ slot kartu SIM dan port USB-C

@ Kamera penentu posisi
@ Sakelar berhenti darurat
@ Rangkaian cincin mikrofon

@ Kamera belakang untuk menghindari rintangan

Parameter produk | Deskripsi

Model produk SWFDO01, SWFD11
Tegangan operasional DC23-29,4V

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

Kapasitas baterai 20 Ah

Waktu pengisian daya 4,5 Jam

Masa pakai baterai 10-24 jam

Kecepatan berjalan

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

Metode navigasi

Penentuan posisi SLAM terpadu dengan laser dan visual

Membuka dan menutup pintu otomatis

SWFDO1: Tidak didukung; SWFD11: Didukung

Lebar aman minimum

80 cm

Ketinggian maksimum yang dapat dipasang| 20 mm

Sudut menanjak maksimum

5o

Ukuran baki

502 mm X433 mm
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Parameter produk | Deskripsi

Jumlah baki 3

Tinggi antar baki Dari atas ke bawah: 228 mm/229 mm/236 mm
Kapasitas dukungan baki 14 kg/tingkat

Material keseluruhan ABS dan PC

Bobot keseluruhan

SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Dimensi keseluruhan

593 mm X488 mm X 1288 mm

Spesifikasi layar

Layar LCD 10,1"

Sistem operasi

Android

Mikrofon

Kit array melingkar 6-mikrofon

Daya speaker

Speaker stereo 10 WX 2

Lingkungan kerja

Suhu: 0-40 °C ; Kelembapan: < 85% RH

Lingkungan penyimpanan

Suhu: -40-65 °C ; Kelembapan: < 85% RH

Ketinggian pengoperasian

<2000 m

Persyaratan permukaan jalan

Lingkungan dalam ruangan dengan permukaan rata dan halus

Peringkat IP

IPX2

3. Menggunakan Produk

Menyalakan:

Pindahkan robot ke lokasi awal. Tekan dan tahan sakelar daya selama 1 detik.

Strip lampu robot akan berubah menjadi warna biru, menunjukkan bahwa

robot telah berhasil dinyalakan.

Perhatian: A

Pastikan lubang kunci kontak telah diputar ke posisi "ON" sebelum robot dinyalakan.

J




- Lokasi LiDAR dan lokasi awal navigasi (pastikan posisi dan orientasi robot di lokasi awal sudah benar)

+ Lokasi visual dan lokasi awal navigasi (tepat di bawah penanda)

aoese Penanda

Mematikan:

Tekan dan tahan sakelar daya selama 3 detik. Ikon "Matikan" akan muncul pada layar. Ketuk "Matikan" . Bagian bawah strip
lampu dan layar akan mati, yang menunjukkan bahwa robot telah berhasil dimatikan.

Menjeda:

Saat robot bergerak, jeda tugas yang sedang berlangsung dengan mengetuk layar. Ketuk lagi layar untuk melanjutkan tugas
yang sedang berlangsung.

Menghentikan darurat:

Jika mengalami keadaan darurat saat bergerak, tekan saklear berhenti darurat untuk menghentikan robot. Putar sakelar

berhenti darurat searah jarum jam dan ikuti perintah di layar untuk melanjutkan pengoperasian robot.

3.1 Skenario Tugas
Untuk memenuhi beragam skenario kebutuhan bisnis, SwiftBot menawarkan beberapa mode yang dapat dipilih, seperti
mode pengantaran makanan, mode pengantaran, mode berjalan, mode panduan, mode ulang tahun, dan mode interaktif.

Pengguna dapat memilih mode yang diinginkan sesuai kebutuhannya.
*Untuk petunjuk detail tentang penggunaan robot, silakan baca Panduan Pengguna SwiftBot.

4. Perawatan dan Servis

Komponen yang perlu dipelihara | Statusrobot | Memeriksa frekuensi | Metode perawatan

Baki, roda penggerak, dan roda Dimatikan Satu minggu Seka permukaan dengan kain bersih.
tambahan

Kamera pengatur posisi, sensor | Dimatikan Satu minggu Gunakan kain bersih atau alat pembersih
penglihatan kedalaman, kamera lensa untuk membersihkan.

depan untuk menghindari Jika terjadi kontaminasi mendadak, pastikan
rintangan, kamera belakang bersihkan sesegera mungkin agar sensor
untuk menghindari rintangan, tidak tersumbat. Ini dapat menyebabkan
LiDAR depan, LiDAR belakang, robot beroperasi secara abnormal.

dan proyektor laser Galvo

Bodi robot Dimatikan Satu bulan Seka permukaan dengan kain bersih.

*Untuk petunjuk perawatan detail, silakan baca Panduan Pengguna SwiftBot.
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5. Layanan Purnajual

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. melakukan penyediaan layanan garansi produk gratis selama masa garansi produk
(setiap komponen produk mungkin memiliki masa garansi yang berbeda). Jika masa garansi telah berakhir atau garansi
produk gratis tidak berlaku, pelanggan akan dikenakan biaya standar. Pelanggan dapat menghubungi nomor siaga layanan
purnajual untuk mendapatkan informasi lengkap mengenai kebijakan layanan purnajual dan pemeliharaan produk, atau
membaca Panduan Pengguna SwiftBot untuk mengetahui kebijakan layanan purnajual.

Metode umpan balik:

Q) : +86 755-86952935

(54: techservice@pudutech.com
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos los derechos reservados.

Ninguna organizacién o persona podra imitar, copiar, transcribir o traducir el contenido de este manual de usuario, en todo o
en parte, sin el consentimiento expreso por escrito de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ni distribuir este manual de usu-
ario para obtener beneficios en forma alguna (electrénicamente o mediante fotocopia, grabacidn, etc.). Las especificaciones
y lainformacién del producto proporcionadas en este manual de usuario son solo de referencia y estan sujetas a cambios sin
previo aviso. A menos que se especifique lo contrario, este manual de usuario se ha concebido (inicamente como una guia

de usuario y no se considerara una garantia de ningiin tipo.

1. Instrucciones de seguridad

1.1 Requisitos eléctricos

+ Se prohibe estrictamente utilizar cargadores que no sean el cargador original para cargar el robot. Si el cargador esta
defectuoso, sustitlyelo lo antes posible.

+ AsegUrate de cargar el robot en cuanto le quede menos del 20 % de energia. El funcionamiento con niveles bajos de
bateria durante largos periodos acortara la vida Util de la bateria.

+ Asegurate de que el voltaje de la fuente de alimentacién cumple con el rango de voltaje del cargador; de lo contrario, el
cargador podria resultar dafiado.

+ Cuando utilices el cargador para cargar el robot, inserta el cargador en el puerto de carga y asegtrate de que el clip encaje
en susitio (con un clic), para evitar el sobrecalentamiento cerca del puerto de carga, ya que se pueden producir

quemaduras, dafios en el producto y otros problemas.

1.2 Requisitos de uso

+ Mientras el robot esta en movimiento, no bloquees su cdmara para evitar que el robot se desplace de forma anormal. Si
esto sucede, detén la tarea en curso y vuelve a colocar el robot en la ruta correcta antes de dejar que continde.

- Se prohiben las tareas de limpieza o mantenimiento mientras el robot estd encendido.

+ No coloques fogones con llamas u objetos inflamables o explosivos en las bandejas del robot.

+ No recojas ni coloques platos mientras el robot estd en movimiento, para evitar que se pierdan platos o las lesiones
personales provocadas por colisiones accidentales.

+ No empujes ni transportes el robot mientras esta en movimiento, para evitar que se desplace de forma anormal.

- El robot no deben desmontarlo ni repararlo personas que no sean profesionales cualificados. En caso de que se produzca
algln fallo en el robot, ponte en contacto inmediatamente con un ingeniero de asistencia técnica de Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd.

+ Cuando muevas el robot, respeta los requisitos de peso méaximo permitido para una sola persona estipulados por las leyes
o normativas locales. Mientras mueves el robot, asegtrate de mantenerlo siempre en posicién vertical. Se prohibe levantar

el robot sujetando las bandejas o el compartimento.

1.3 Requisitos ambientales

+ No utilices ni cargues el robot en entornos peligrosos con alta temperatura, alta presién o riesgo de llamas o explosiones,
para evitar lesiones personales o dafios en el producto.

+ No utilices el robot en un entorno hiimedo ni en presencia de sustancias liquidas o viscosas en el suelo para evitar dafios
en el robot.

+ No utilices el robot en lugares en los que los dispositivos inaldmbricos estén explicitamente prohibidos, ya que puede
interferir con otros dispositivos electrénicos o provocar otros riesgos.

+ No deseches el robot ni sus accesorios como lo harias con los residuos domésticos normales. Cumple las normativas

locales a la hora de desechar el robot y sus accesorios, y colabora con el reciclaje.
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2. Componentes del producto

2.1 Introduccién

Como robot de entrega en interiores, SwiftBot es compatible con las tecnologias de navegacién y localizacidn de fusién
Visual-LiDAR y estd equipado con nuevas funciones interactivas, como apertura y cierre automaticos de puertas, interaccién
por voz y proyeccidn laser, asi como algoritmos de periodos de maxima actividad, lo que lo hace adecuado para trabajar de
forma eficiente, segura y flexible en diversas situaciones. SwiftBot también cuenta con una amplia gama de interfaces de
expansion compatibles con 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C y otros protocolos de comunicacién, lo que le permite conectarse a
diferentes periféricos para satisfacer mas necesidades.

Para satisfacer las demandas empresariales en diferentes situaciones, SwiftBot ofrece una variedad de modos entre los que
los usuarios pueden elegir, incluidos el modo de entrega de alimentos, el modo de entrega, el modo de crucero, el modo de

guia, el modo de cumpleafios y el modo interactivo.

2.2 Lista de envio

1Xrobot, 1 Xmanual de usuario de SwiftBot, 1 X certificado de calidad, 1 X cargador, 1 X llave de encendido, 1 X marcador.

2.3 Apariencia y componentes
2.3.1 Apariencia del modelo SWFD0O1

° @g

= 5 ®
[ —) @
T T
Parte posterior Lateral

@ PantallaLCD

@ Sensores de vision de profundidad @ Interruptor de llave

© Cémara de evasion de obstaculos delantera (B LiDAR posterior
. O Bandejas
| e @ Proyector laser @® Indicador
O LiDAR delantero

@ Ruedas motrices

@ Placa de electrodos de carga

@ Toma de corriente

@ Area de entrega superior
Parte superior @ Ruedas auxiliares @ Cémara de posicionamiento
@ Interruptor de alimentacién @® Interruptor de parada de emergencia

@ Ranura para tarjetay puerto USB-C @ Matriz circular de micréfono
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@ Cémara de evasién de obstéculos posterior



2.3.2 Apariencia del modelo SWFD11

— —
J A s——
N [
L ®

0|

— ,
.
= —e

T SR
i

Parametro del producto | Descripcion

Altura entre los niveles de bandejas De arriba abajo: 228 mm/229 mm/236 mm

Capacidad de soporte de las bandejas | 14 kg/nivel

Material general ABSy PC

Peso total SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Dimensiones totales 593 mm X488 mm X 1288 mm

Especificaciones de la pantalla Pantalla LCD de 10,1 pulgadas

Sistema operativo Android

Micréfono Kit de matriz circular de 6 micréfonos

Potencia de los altavoces 2 altavoces estéreo de 10 W

Entorno de trabajo Temperatura: 0-40 °C ; Humedad: < 85 % HR

Entorno de almacenamiento Temperatura: -40-65 °C ; Humedad: < 85 % HR

Parte posterior

Parte superior

@ Interruptor de alimentacién

@ ranura para tarjeta y puerto USB-C

@ PantallaLCD

@ Sensores de vision de profundidad

© Puerta del compartimento

@ Proyector laser galvanométrico
O LiDAR delantero

@ Ruedas motrices

O Ruedas auxiliares

Lateral

@ Interruptor de llave
@® LiDAR posterior

@ Cémara de evasion de obstaculos delantera @ Placa de electrodos de carga

@ Indicador

@ Toma de corriente

@ Bandejas

@® Area de entrega superior

@® Cémara de posicionamiento

@ Interruptor de parada de emergencia

@ Matriz circular de micréfono

@ Cémara de evasién de obstaculos posterior

2.4 Especificaciones técnicas

Parametro del producto

Modelo del producto

| Descripcion

SWFDO1, SWFD11

Voltaje de funcionamiento

23-29,4Vde CC

Entrada de alimentacién

100-240 V de CA, 50/60 Hz

Potencia de salida 29,4V/8 A
Capacidad de la bateria 20 Ah
Tiempo de carga 4,5h
Autonomia de la bateria 10-24h

Velocidad de desplazamiento

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

Método de navegacion

Posicionamiento de SLAM visual y laser integrado

Apertura y cierre de puertas autométicos

SWFDO1: no compatible; SWFD11: compatible

Anchura minima de paso 80cm

Altura maxima superable 20 mm

Angulo méximo de escalada 5°

Tamafio de bandeja 502 mm X433 mm
NUmero de bandejas 3
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Altitud de funcionamiento

<2000 m

Requisitos de superficie de paso

Entorno interior con superficies planasy lisas

Clasificacién IP IPX2
Rango de banda de frecuencias Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz
4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28
4G LTE-TDD B34/B38/B40
Potencia maxima de transmision Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)
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

3. Uso del producto

Encendido:

mueve el robot a la ubicacién de inicio. Mantén pulsado el interruptor de
alimentacién durante 1 segundo y la tira de luces del robot se iluminara en azul,

lo que indica que el robot se ha encendido correctamente.
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Precaucion: A

( )
I |
| Aseglrate de que el interruptor de llave se ha girado a la posicién "ON" (Encendido) antes de poner en marcha el robot. |
( )

Interruptor de llave

- J

+ Ubicacién de LiDAR y ubicacién de inicio de navegacidn (aseglrate de que el robot esta correctamente colocado y orientado

en la ubicacién de inicio)

+ Ubicacién visual y ubicacién de inicio de navegacion (directamente debajo del marcador)

Ve

Joewe Marcador

Apagado:

Mantén pulsado el interruptor de alimentacién durante 3 segundos y aparecera un icono "Power off" (Apagar) en la pantalla.
Toca "Power off" (Apagar) y la tira de luces inferior y la pantalla se apagaran, lo que indica que el robot se ha apagado
correctamente.

Pausa:

Mientras el robot estad en movimiento, la tarea en curso puede ponerse en pausa tocando la pantalla. Si tocas la pantalla de
nuevo, se reanudara la tarea en curso.

Parada de emergencia:

En caso de emergencia mientras el robot estd en movimiento, pulsa el interruptor de parada de emergencia para detener el
robot. Gira el interruptor de parada de emergencia en el sentido de las agujas del reloj y sigue las indicaciones que aparecen

en pantalla para reanudar el funcionamiento del robot.

3.1Situaciones de tareas
Para adaptarse a diferentes situaciones empresariales, el robot ofrece una variedad de modos entre los que elegir, incluidos el
modo de entrega de alimentos, el modo de entrega, el modo de crucero, el modo de guia, el modo de cumpleafios y el modo

interactivo. El usuario puede elegir el modo deseado segun sus necesidades reales.
*Para obtener instrucciones detalladas sobre el uso del robot, consulta la Guia de usuario de SwiftBot.
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4, Mantenimiento y servicio

Piezas sometidas a mantenimiento | Estado del Frecuencia de Método de mantenimiento
robot comprobacién
Bandejas, ruedas motrices y ruedas | Apagado Una semana Limpia la superficie con un pafio limpio.
auxiliares
Camara de posicionamiento, Apagado Una semana Utiliza un pafio limpio o herramientas de

sensores de vision de profundidad,
camara de evasidn de obstaculos
delantera, cdmara de evasion

de obstaculos posterior, LiDAR
delantero, LiDAR posterior y
proyector laser galvanométrico

limpieza de lentes para llevar a cabo la limpieza.
En caso de contaminacidn repentina, aseglrate
de realizar la limpieza de inmediato para evitar
que los sensores se bloqueen, lo que puede
generar un funcionamiento anémalo del robot.

Cuerpo del robot Apagado Un mes Limpia la superficie con un pafio limpio.

*Para obtener instrucciones de mantenimiento detalladas, consulta la Guia de usuario de SwiftBot.

5. Servicio posventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. se compromete a proporcionar servicios gratuitos de garantia del producto durante el
periodo de garantia de este (las distintas piezas del producto pueden tener diferentes periodos de garantia). Si el periodo de
garantia ha caducado o en caso de que no se aplique la garantia gratuita del producto, se aplicaran las tarifas estandar. Los
clientes pueden ponerse en contacto con la linea de atencién del servicio posventa para obtener mas informacién sobre la
politica de este servicio y el mantenimiento del producto, o bien consultar la Guia de usuario de SwiftBot para conocer las
politicas detalladas del servicio posventa.

Métodos para realizar comentarios:

Q © +86 755-86952935

% techservice@pudutech.com

6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacion sobre desecho y reciclaje
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La Directiva sobre residuos de aparatos eléctricos y electrénicos (RAEE) tiene como objetivo minimizar el impacto de los
aparatos eléctricos y electrénicos en el medioambiente, aumentando la reutilizacién y el reciclaje, y reduciendo la cantidad
de RAEE que acaban en los vertederos. El simbolo de este producto o su embalaje indica que este producto debe desecharse
por separado de los residuos domésticos normales al final de su vida Gtil. Ten en cuenta que es tu responsabilidad desechar
los aparatos electrénicos en 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 tu drea de entrega para
reciclaje, ponte en contacto con las autoridades de gestién de residuos de aparatos eléctricos y electrénicos, tu oficina

municipal o el servicio de eliminacién de residuos domésticos.

):¢

Antes de dejar aparatos eléctricos y electrénicos (AEE) en el flujo de recogida de residuos o en instalaciones de recogida de
residuos, el usuario final del aparato que contiene baterias o acumuladores debe retirar dichas baterias y acumuladores
para su recogida por separado.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos os direitos reservados.
Nenhuma organizagdo ou individuo deverd imitar, copiar, transcrever nem traduzir o contetdo do presente manual do uti-
lizador, parcial ou totalmente, sem a autorizagdo expressa por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., nem devera

proceder a distribuicdo do mesmo com vista a obtengdo de lucro de qualquer forma (por meio eletrénico ou através de foto-

copias, gravacao, etc.). As especificagdes e informagdes do produto facultadas no presente manual do utilizador destinam-se

apenas a efeitos de consulta e encontram-se sujeitas a alterages sem aviso adicional. Salvo especificacdo em contrario, o
presente manual do utilizador destina-se a ser utilizado apenas como um guia do utilizador, sem que as declarag¢des nele

contidas representem qualquer tipo de garantia.

1. Instrugoes de seguranca

1.1 Requisitos elétricos

« E estritamente proibido utilizar carregadores que nio o carregador original para carregar o robd. Se o carregador estiver
avariado, substitua-o assim que possivel.

« Certifique-se de que carrega o robd assim que este tiver menos de 20% de carga restante. Trabalhar com niveis de bateria
baixos durante longos periodos de tempo ird reduzir a vida (til da bateria.

- Certifique-se de que a tensdo da fonte de alimentac&o estd em conformidade com o intervalo de tens3o no carregador.
Caso contrério, o carregador podera ficar danificado.

+ Quando utilizar o carregador para carregar o robd, introduza o carregador na porta de carregamento e certifique-se
de que o grampo encaixa na devida posi¢do (com um estalido), com vista a evitar o sobreaquecimento perto da porta de

carregamento, o qual podera resultar em queimaduras, danos no produto e outros problemas.

1.2 Requisitos de utilizagao

+ Enquanto o robd estiver em movimento, ndo bloqueie a respetiva cdmara, a fim de evitar que o robd circule de forma
andémala. Se tal acontecer, coloque a tarefa atual em pausa e empurre o robd de volta para a rota correta antes de o deixar
prosseguir.

« E proibida a realizac3o de tarefas de limpeza ou manutengdo com o robé ligado.

+ Ndo coloque fogdes com chamas desprotegidas ou objetos inflamaveis ou explosivos nos tabuleiros do robd.

+ Ndo recolha nem coloque pratos no robd enquanto este estiver em movimento, com vista a evitar perdas de pratos ou

ferimentos causados por colisdes acidentais.

+ Ndo empurre nem transporte o robd enquanto este estiver em movimento, a fim de evitar que se mova de forma anémala.

+ O robd ndo deve ser desmontado nem reparado por outras pessoas que néo profissionais qualificados. Em caso de avaria
do robd, contacte imediatamente um engenheiro de apoio técnico da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Quando deslocar o robd, respeite os requisitos de peso maximo permitido para uma Unica pessoa estipulados pela
legislacdo ou pelos regulamentos locais. Enquanto o robd estiver a ser movido, certifique-se de que o mantém sempre na

posicdo vertical. E proibido levantar o robd pelos tabuleiros ou pelo compartimento.

1.3 Requisitos ambientais

+ N&o utilize nem carregue o robd em ambientes perigosos com temperaturas elevadas, alta pressdo ou riscos de chamas
ou explosdes, de forma a evitar ferimentos pessoais ou danos no produto.

+ Ndo utilize o0 robd num ambiente hiimido ou na presenca de liquidos ou substancias viscosas no solo, de forma a evitar
danos no robd.

+ N&o utilize o robd em locais onde os dispositivos sem fios estejam explicitamente proibidos, pois isto poderad interferir
com outros dispositivos eletrénicos ou causar outros perigos.

+ N3o elimine o robd nem os seus acessdrios como se se tratasse de lixo doméstico comum. Respeite os regulamentos locais

relativos a eliminagdo do robd e respetivos acessérios e apoie a reciclagem.
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2. Componentes do produto

2.1 Introducao

Enquanto robd de entregas internas, o SwiftBot é compativel com tecnologias de navegac3o e localizagdo visuais de fusdo
LiDAR, estando equipado com novas funcionalidades interativas, incluindo a abertura e o fecho autométicos de portas, a
interacdo por voz e a projegdo de laser, bem como com algoritmos de periodos de pico, fazendo com que seja adequado
para trabalhar de forma eficiente, segura e flexivel em varios cendrios. O SwiftBot também apresenta uma ampla gama de
interfaces de expansdo compativeis com 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C e outros protocolos de comunicagdes, permitindo a
respetiva ligacdo a diferentes periféricos, dando resposta a mais necessidades.

Com vista a responder a necessidades empresariais em diferentes ambientes, o SwiftBot disponibiliza varios modos sele-
cionaveis pelo utilizador, incluindo o modo de entrega de alimentos, o modo de entrega, 0 modo de cruzeiro, 0 modo de

rece¢do, o modo de aniversario e o modo interativo.

2.2 Lista de envio
1Xrobd, 1Xmanual do utilizador do SwiftBot, 1 X certificado de qualidade, 1 X carregador, 1 X chave de alimentagdo,

1Xmarcador.

2.3 Aspeto e componentes

2.3.1 Aspeto do SWFDO1
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Traseira Parte lateral
@ EcriLcp @ Camaratraseira para prevencdo de obstaculos

@ Sensores de profundidade de visio @ Interruptor de chave

© Cimara dianteira para prevencio de obstaculos @ LiDAR traseiro

Parte superior

Tabuleiros
9

@ Projetor a laser

O LiDAR dianteiro

@ Rodas motrizes

@ Rodas auxiliares

@ Interruptor de alimentago

@ Ranhura para cartio SIM e porta USB-C
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@ Placa de elétrodo de carga

@® Indicador

@ Tomada de alimentacéo

@ Area de entrega superior

@ Camara de posicionamento

@ Interruptor de paragem de emergéncia

@ Cadeia circular do microfone



2.3.2 Aspeto do SWFD11
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Traseira
@ EcriLcD

Parte superior

@ Sensores de profundidade de visio

® O Porta do compartimento

® @ Projetor alaser Galvo
O LiDARdianteiro
@ Rodas motrizes

@ Rodas auxiliares

Parte lateral

@ Interruptor de chave
@® LiDAR traseiro

@ Camara dianteira para prevencio de obstaculos @ Placa de elétrodo de carga

@® Indicador
@ Tomada de alimentagdo
@ Tabuleiros
@ Area de entrega superior

@ Camara de posicionamento

Parametros do produto | Descricdo

Altura entre os niveis dos tabuleiros

De cima para baixo: 228 mm/229 mm/236 mm

Capacidade de suporte do tabuleiro

14 kg/nivel

Material geral

ABS e PC

Peso total

SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Dimensdes gerais

593 mm X488 mm X 1288 mm

Especificagbes do ecrd

Visor LCD de 10,1"

Sistema operativo

Android

Microfone

Conjunto de cadeia circular de 6 microfones

Poténcia do altifalante

10 WX 2 altifalantes estéreo

Ambiente de funcionamento

Temperatura: 0-40 °C ; Humidade: < 85% HR

Ambiente de armazenamento

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

Altitude de funcionamento

<2000 m

Requisitos do piso da estrada

Ambiente interior com superficies planas e lisas

@ Interruptor de alimentacio
@ Ranhura para cartdo SIM e porta USB-C

@ Camaratraseira para prevencdo de obstaculos

@ Interruptor de paragem de emergéncia

@ Cadeia circular do microfone

2.4 Especificagdes técnicas

Pardmetros do produto

Modelo do produto

| Descrigdo

SWFDO1, SWFD11

Tensado de funcionamento 23-29,4V CC

Poténcia de entrada 100-240V CA, 50/60 Hz
Poténcia de saida 29,4V/8 A

Capacidade da bateria 20 Ah

Tempo de carregamento 4,5h

Autonomia da bateria 10-24 h

Velocidade de cruzeiro

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

Método de navegacido

Posicionamento SLAM integrado a laser e visual

Abertura e fecho automaticos das portas

SWFDO1: Ndo suportado; SWFD11: Suportado

Largura de passagem minima 80cm

Altura maxima 20 mm

Angulo méximo de subida 5°

Tamanho do tabuleiro 502 mm X433 mm
NUmero de tabuleiros 3
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Classificagdo IP IPX2
Intervalo de bandas de frequéncia Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz
4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28
4G LTE-TDD B34/B38/B40
Poténcia maxima de transmissdo Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)
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

3. Utilizar o produto

Ligar:

Mova o rob6 para o local de arranque. Prima continuamente o interruptor
de alimentacdo durante 1 segundo. A faixa de luz do rob acende-se a azul,

indicando que o robd foi ativado com sucesso.
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Cuidado: A

(
I
| Certifique-se de que o interruptor de chave foi ligado antes de iniciar o robd.
(

Interruptor de chave

J

+ Local de arranque por navegagdo e localizagdo LiDAR (certifique-se de que o robd estd corretamente posicionado e

orientado no local de arranque)

+ Localizagdo visual e local de arranque por navegagdo (diretamente por baixo do marcador)

Ve

Joewe Marcador

Desligar:

Prima continuamente o interruptor de alimentac3o durante 3 segundos, sendo apresentado um icone de "Power off"
(Desligar) no ecrd. Toque em "Power off" (Desligar), fazendo com que a faixa de luz inferior e o ecrd sejam desligados. Isto
indica que o robd foi desativado com sucesso.

Pausa:

Com o robd em movimento, é possivel colocar a tarefa atual em pausa tocando no ecrd. Tocar novamente no ecra ira
retomar a tarefa atual.

Paragem de emergéncia:

Caso ocorra uma emergéncia enquanto o robd circula, prima o interruptor de paragem de emergéncia para parar o robd.
Rode o interruptor de paragem de emergéncia para a direita e siga as instrugdes no ecré para retomar o funcionamento do

robd.

3.1 Cenarios de tarefas

Com vista a responder a diferentes cendrios empresariais, o robd disponibiliza varios modos seleciondveis, incluindo o modo
de entrega de alimentos, 0 modo de entrega, o modo de cruzeiro, o modo de rece¢do, o modo de aniversario e 0 modo
interativo. O utilizador pode escolher o modo pretendido de acordo com as suas necessidades concretas.

*Para obter instrugdes detalhadas sobre a utilizagdo do robd, consulte o guia do utilizador do SwiftBot.
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4. Manutencao e assisténcia

Peca a ser alvo de manutencao

Estado do rob6 | Frequéncia de Método de manutencgdo

verificagao

Tabuleiros, rodas motrizes e rodas | Desligado Uma semana Limpe a superficie com um pano limpo.
auxiliares
Céamara de posicionamento, Desligado Uma semana Utilize um pano limpo ou ferramentas de

sensores de profundidade de vis&o,
camara dianteira para prevengdo
de obstaculos, cdmara traseira para

limpeza de lentes para limpar.

Em caso de contaminagdo subita, certifique-
prevencio de obstaculos, LiDAR se de que a elimina imediatamente para evitar
dianteiro, LiDAR traseiro e projetor o bloqueio dos sensores, o que pode originar
alaser Galvo um funcionamento anémalo do robd.

Corpo do rob6 Desligado Um més Limpe a superficie com um pano limpo.

*Para obter instrugGes detalhadas sobre manutencao, consulte o guia do utilizador do SwiftBot.

5. Servigo pos-venda

A Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. responsabiliza-se por prestar servicos gratuitos de garantia do produto durante o
periodo de garantia do produto (diferentes pegas do produto poderdo ter periodos de garantia diferentes). Se o periodo de
garantia tiver cessado, ou em qualquer situacdo onde a garantia gratuita do produto ndo seja aplicavel, serdo aplicadas as
taxas padrdo. Os clientes podem contactar a linha direta do servigo pds-venda para saber mais sobre a politica do servigo
pés-venda e sobre a manutengao do produto. Podem, também, consultar o guia do utilizador do SwiftBot para ler mais
sobre as politicas do servigo pés-venda.

Métodos de feedback:

Q © +86 755-86952935

% techservice@pudutech.com

6. Informacoes de conformidade

6.1 Informacoes sobre eliminagao e reciclagem
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Adiretiva relativa a residuos de equipamentos elétricos e eletrénicos (REEE) tem por objetivo minimizar o impacto de
produtos elétricos e eletrénicos no ambiente, através do aumento da reutilizagdo e da reciclagem, reduzindo a quantidade
de REEE enviados para aterros. O simbolo presente neste produto, ou na respetiva embalagem, significa que o produto,

no final da respetiva vida Gtil, tem de ser eliminado em separado do lixo doméstico normal. Tenha em atengdo que é sua
responsabilidade eliminar os equipamentos eletrénicos nos centros de reciclagem, com vista a preservar os recursos
naturais. Cada pais deve ter os seus préprios centros de recolha para a reciclagem de equipamentos elétricos e eletrénicos.
Para obter informacdes sobre a drea de entrega para reciclagem, contacte a autoridade relacionada com a gest3o de residuos

de equipamentos elétricos e eletrdnicos, o gabinete da cidade local ou o servico de eliminagdo de residuos domésticos.

):¢

Antes de colocar equipamentos elétricos e eletrénicos (EEE) no trajeto de recolha de residuos ou nas instalagdes de recolha
de residuos, o utilizador final de equipamentos que contenham baterias e/ou acumuladores devera retirar tais baterias e

acumuladores para recolha em separado.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.

Zadna organizacja ani osoba nie moze nasladowa¢, kopiowa, transkrybowa¢ ani ttumaczy¢ tresci niniejszej instrukgji
obstugi, w czesci lub w catosci, bez wyraznej pisemnej zgody firmy Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ani w jakikolwiek
spos6b rozpowszechniac niniejszej instrukgji obstugi w celu uzyskania zysku (droga elektroniczng lub poprzez kserokopie,
nagrania itp.). Dane techniczne produktu i informacje zawarte w niniejszej instrukcji obstugi majg wytacznie charakter in-
formacyjny i moga ulec zmianie bez powiadomienia. O ile nie okre$lono inaczej, niniejsza instrukcja obstugi petni wytacznie

role przewodnika uzytkownika i zadna jej postac nie bedzie uznawana za jakakolwiek gwarancje.

1. Instrukcje dotyczagce bezpieczenistwa

1.1 Wymagania elektryczne

» W przypadku tadowania robota $cisle zabronione jest korzystanie z tadowarek innych niz oryginalna. Jesli okaze sie, ze
tadowarka jest uszkodzona, nalezy ja jak najszybciej wymienic.

+ Nalezy pamietac¢ o natadowaniu robota, gdy jego poziom natadowania spadnie ponizej 20%. Praca przy niskim poziomie
natadowania akumulatora przez dtuzszy czas skraca jego zywotnosc.

+ Nalezy upewnic sie, ze napiecie zasilania jest zgodne z zakresem napigcia na tadowarce. W przeciwnym razie tadowarka
moze ulec uszkodzeniu.

* W przypadku tadowania robota za pomocg tadowarki nalezy wtozy¢ tadowarke do portu tadowania i upewnic sie, ze zacisk
zablokuje sie na miejscu (odgtos klikniecia), aby zapobiec przegrzaniu w poblizu portu tadowania, co mogtoby

spowodowac poparzenia, uszkodzenie urzgdzenia i inne problemy.

1.2 Wymagania dotyczace uzytkowania

+ Gdy robot jest w ruchu, nie nalezy blokowa¢ jego kamery, aby zapobiec jego nieprawidtowemu przemieszczaniu sie. Jesli
tak sie stanie, nalezy wstrzymac biezgce zadanie i ustawi¢ robota z powrotem na wtasciwej trasie przed zezwoleniem mu
na kontynuowanie pracy.

« Czyszczenie i prace konserwacyjne sg zabronione, gdy robot jest wtgczony.

+ Na tacach robota nie wolno stawia¢ kuchenek z otwartym ogniem ani przedmiotéw tatwopalnych i wybuchowych.

+ Nie nalezy podnosi¢ ani wktada¢ naczyn podczas ruchu robota, aby unikng¢ strat w naczyniach lub obrazen ciata
spowodowanych przez przypadkowe kolizje.

+ Nie pchac ani nie przenosic robota, gdy sie porusza, aby nie dopusci¢ do jego nieprawidtowego przemieszczania sie.

+ Robota moga demontowac lub naprawiac¢ wytacznie wykwalifikowani specjalisci. W przypadku jakiejkolwiek usterki robota
nalezy niezwtocznie skontaktowac sie z inzynierem ds. pomocy technicznej z firmy Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

+ Podczas przenoszenia robota nalezy przestrzega¢ wymagan dotyczgcych maksymalnej dopuszczalnej masy dla jednej
osoby, okredlonych przez lokalne przepisy. Podczas przenoszenia robota nalezy zawsze trzymac go w pozycji pionowej.

Nie wolno podnosic¢ robota za tace lub komore.

1.3 Wymagania Srodowiskowe

+ Nie wolno uzywac ani tadowac robota w niebezpiecznych srodowiskach, w ktérych wystepuje wysoka temperatura,
wysokie ci$nienie lub ryzyko wystapienia pozaru albo eksplozji, aby unikng¢ obrazen ciata lub uszkodzenia produktu.

+ Nie nalezy uzywac robota w wilgotnym otoczeniu ani w obecnosci cieczy i lepkich substancji na podtozu, aby unikna¢
uszkodzenia robota.

* Nie nalezy uzywac robota w miejscach, w ktérych korzystanie z urzgdzen bezprzewodowych jest wyraZznie zabronione,
poniewaz moze on wéwczas zaktécac prace innych urzgdzen elektronicznych lub powodowac inne zagrozenia.

+ Nie nalezy utylizowac robota ani jego akcesoriéw jako zwyktych odpadéw gospodarstwa domowego. Nalezy przestrzegac

lokalnych przepiséw dotyczacych utylizacji robota oraz jego akcesoriéw i stosowac sie do zasad zwigzanych z recyklingiem.
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2. Podzespoty produktu

2.1 Wprowadzenie

SwiftBot to robot podajacy do zastosowan wewnetrznych, ktéry obstuguje technologie lokalizacji i nawigacji Visual-LiDAR
Fusion. Jest wyposazony w zupetnie nowe funkcje interaktywne, takie jak automatyczne otwieranie i zamykanie drzwi, in-
terakcja gtosowa i projekcja laserowa, a takze algorytmy szczytowego przedziatu czasowego, dzigki czemu moze pracowac
wydajnie, bezpiecznie i elastycznie w réznych scenariuszach. SwiftBot ma takze szeroki zakres interfejséw rozszerzen obstu-
gujacych 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C i inne protokoty komunikacyjne, dzieki czemu moze tgczy¢ sie z réznymi urzadzeniami
peryferyjnymi w celu spetnienia wiekszej liczby potrzeb.

Aby sprosta¢ wymaganiom biznesowym w réznych scenariuszach, robot SwiftBot zapewnia poszczegéline tryby do wyboru
dla uzytkownikéw, w tym tryb podawania jedzenia, tryb dostarczania, tryb objazdowy, tryb prowadzenia, tryb urodzinowy i

tryb interaktywny.

2.2 Zawartosc zestawu

Robot X1, instrukcja obstugi robota SwiftBot X 1, certyfikat jakosciX 1, tadowarka X 1, kluczyk zasilania X 1, znacznik X 1.

2.3 Wyglad i podzespoty
2.3.1 Wyglad modelu SWFD01
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@ EkranLCD @ TyIna kamera do omijania przeszkéd
® @ Czujniki wizyjne gtebokosci @ Przetacznik kluczykowy
© Przednia kamera do omijania przeszkod @9 Tylny radar LIDAR
O Tace @ Plytka elektrody tadowania
® @ Projektor laserowy @ Wwskaznik

@ Przedni radar LIDAR @ Gniazdo zasilania

@ Kotajezdne @ Gorny obszar podawania

Gora

© Kota pomocnicze @ Kamera pozycjonujaca
@ Wytacznik awaryjny

@ Matryca pierécieniowa mikrofonu

© Przetacznik zasilania

@ Gniazdo karty SIM i port USB-C
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2.3.2 Wyglad modelu SWFD11

Parametr produktu | Opis

(/T\ 9 Wysokos$¢ miedzy poziomami tac 0Od géry do dotu: 228 mm /229 mm / 236 mm
° [— ———0 tadownos¢ przestrzeni na tace 14 kg/poziom
Ogo6lny materiat Tworzywa ABS i PC
Masa catkowita SWFDO01: 49 kg; SWFD11: 59 kg
Wymiary catkowite 593 mm X488 mm X 1288 mm
*7 ° ® Dane techniczne ekranu Wyswietlacz LCD o przekatnej 10,1 cala
System operacyjny Android
Mikrofon Zestaw obrotowy z 6 mikrofonami
‘:%’7: Moc gtosnika Gtosnik stereofoniczny 10 WX 2
= I, Srodowisko pracy Temperatura: 0-40 °C ; Wilgotno$¢: <85% wilgotnosci wzglednej
T T : Ay T Srodowisko przechowywania Temperatura: -40-65 °C ; Wilgotnos$¢: <85% wilgotnosci wzglednej
Przéd Tyt Wysoko$¢ robocza <2000 m
@ tkran LCD @ Proelacznik Kluczykowy Wymogi dotyczace powierzchni podfoza| Srodowisko wewnetrzne z ptaskimi, gtadkimi powierzchniami
@ Czujniki wizyjne gtebokosci @ TyIny radar LIDAR Stopien ochrony IP 1PX2
© Przednia kamera do omijania przeszkod @ Plytka elektrody fadowania Zakres czgstotliwosci Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz

5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz

@ Wskaznik
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz

@ Drzwiczki komory

@ Projektor laserowy Galvo @ Gniazdo zasilania
@ Przedni radar LIDAR @ Tace

@ Kota jezdne

Bluetooth 2400-2483.5 MHz

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

@ Gorny obszar podawania

4G LTE-TDD B34/B38/B40

O Kota pomocnicze @ Kamera pozycjonujaca

@ Przefacznik zasilania @ Wykacznik awaryjny Maks. moc transmisji Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
—
@ Gniazdo karty SIM i port USB-C @ Matryca pierécieniowa mikrofonu 5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP.
® Tylna kamera do omijania przeszkéd s ( )
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)

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

2.4 Dane techniczne

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

Parametr produktu | Opis

SWFDO1, SWFD11

Prad staty 23-29,4V

Prad przemienny 100-240 V, 50/60 Hz

Model produktu

Napiecie robocze

Moc wejsciowa

Moc wyjéciowa 29,4V/[8 A

Pojemnos¢ akumulatora 20 Ah

Czas ladowania 45h 3. Korzystanie z produktu
Czas pracy akumulatora 10-24 h

Wigczanie: / \

Ustawi¢ robota w lokalizacji uruchomienia. Nacisngc i przytrzymac przetacznik

Predkos$¢ ruchu 0,5-1,2 m/s (regulowana)

Metoda nawigagji Zintegrowane laserowo i wizualnie pozycjonowanie SLAM

SWFDO01: Nieobstugiwane; SWFD11: Obstugiwane

X . N N zasilania przez 1 sekunde. Pasek $wietlny robota zmieni kolor na niebieski, co
Automatyczne otwieranie i zamykanie drzwi

oznacza, ze robot zostat pomysinie wtgczony.

Minimalna szeroko$¢ przejazdu 80 cm
Maksymalna wysokos¢ mozliwa do pokonania 20 mm

(@]
Maksymalny kat nachylenia 5° o

Rozmiar tacy 502 mm X433 mm

Liczba tac 3
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Przestroga: A

(
|
| Przed uruchomieniem robota nalezy upewnic sie, ze przetacznik kluczykowy zostat ustawiony w pozycji ,ON” (Wt.).
(

Przetgcznik kluczykowy

J

+ Lokalizacja radaru LiDAR i lokalizacja uruchomienia nawigacji (upewnic sie, ze robot jest prawidtowo ustawiony i zwrécony
we whasciwym kierunku w lokalizacji uruchomienia)

« Lokalizacja wizualna i lokalizacja uruchomienia nawigacji (bezposrednio pod znacznikiem)

aaa.too
soseo Marker

Wytaczanie zasilania:

Nacisna¢ i przytrzymac przetacznik zasilania przez 3 sekundy. Na ekranie wys$wietli sie ikona ,Power off” (Wytgcz). Dotknag¢
ikony ,Power off” (Wytgcz). Dolny pasek $wietlny i ekran wytaczg sie, co oznacza, ze robot zostat pomysinie wytaczony.
Wstrzymanie pracy:

Gdy robot jest w ruchu, biezace zadanie mozna wstrzymac, dotykajac ekranu. Ponowne dotkniecie ekranu spowoduje
wznowienie biezgcego zadania.

Zatrzymanie awaryjne:

Jesli dojdzie do sytuacji awaryjnej, gdy robot jest w ruchu, nacisnag¢ wytacznik awaryjny, aby zatrzymac robota. Obréci¢

wytacznik awaryjny w prawo i postepowac zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby wznowi¢ prace robota.

3.1 Scenariusze zadan
Aby sprostac réznym scenariuszom biznesowym, robot zapewnia rézne tryby do wyboru dla uzytkownikéw, w tym tryb
podawania jedzenia, tryb dostarczania, tryb objazdowy, tryb prowadzenia, tryb urodzinowy i tryb interaktywny. Uzytkownik

moze wybrac¢ zadany tryb w zaleznosci od potrzeb.
*Szczego6towe instrukcje dotyczace korzystania z robota znajdujg sie w instrukcji obstugi robota SwiftBot.
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4. Konserwacja i serwisowanie

Czes¢ do konserwacji Stan robota Czestotliwos¢ kontroli | Metoda konserwacji

Tace, kota jezdne i kota Wytgczone zasilanie | Raz w tygodniu Przetrze¢ powierzchnie czystg Sciereczka.
pomocnicze

Kamera do pozycjonowania, | Wytaczone zasilanie | Raz w tygodniu Do czyszczenia nalezy uzywac czystej
czujniki wizyjne gtebokosci, szmatki lub narzedzi do czyszczenia
przednia kamera do soczewek.

omijania przeszkéd, tylna W przypadku nagtego zanieczyszczenia
kamera do omijania nalezy natychmiast je usuna¢, aby
przeszkéd, przedni radar uniknag¢ zablokowania czujnikéw, co
LiDAR, tylny radar LiDAR i moze doprowadzi¢ do nieprawidtowego
projektor laserowy Galvo dziatania robota.

Korpus robota Wytaczone zasilanie | Raz w miesigcu Przetrze¢ powierzchnie czystg Sciereczka.

*Szczegotowe instrukcje dotyczace konserwacji znajdujg sie w instrukcji obstugi robota SwiftBot.

5. Obstuga posprzedazowa

Firma Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. zobowiazuje sie do Swiadczenia bezptatnych ustug gwarancyjnych w okresie
gwarancyjnym produktu (rézne czesci produktu mogg miec rozne okresy gwarancyjne). Jesli okres gwarancyjny wygasnie
lub bezptatne ustugi gwarancyjne nie majg zastosowania, obowigzujg standardowe optaty. Klienci moga kontaktowac sie
z infolinig wsparcia posprzedazowego, aby dowiedzie¢ sie wiecej na temat zasad serwisu posprzedazowego i konserwacji
produktu, albo zapoznac¢ sie z dodatkowymi informacjami na temat zasad serwisu posprzedazowego w instrukcji obstugi
robota SwiftBot.

Metody przekazywania informacji zwrotnych:

{Q : +86 755-86952935

5% : techservice@pudutech.com

6. Informacje o zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

hi¢

|

Dyrektywa dotyczaca zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) ma na celu zminimalizowanie wplywu produktéw
elektrycznych i elektronicznych na $rodowisko poprzez zwigkszenie ich ponownego wykorzystania i recyklingu oraz zmniejszenie
ilosci odpadéw WEEE trafiajacych na wysypiska. Symbol na produkcie lub jego opakowaniu oznacza, ze po zakorczeniu
eksploatacji produktu nie wolno go utylizowac wraz ze zwyklymi odpadami gospodarstwa domowego. Nalezy pamietac, ze
uzytkownik ponosi odpowiedzialno$¢ za utylizacje sprzetu elektronicznego w centrach recyklingu, aby chroni¢ zasoby naturalne.
W kazdym kraju powinny znajdowac sie punkty zbiérki zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego. Aby uzyskac informacje
na temat punktu zbiérki odpadéw przeznaczonych do recyklingu, nalezy skontaktowac sie z odpowiednimi organami ds.
gospodarki zuzytym sprzetem elektrycznym i elektronicznym, z lokalnym urzedem miejskim lub lokalng firmg $wiadczaca ustugi

w zakresie utylizacji odpadéw gospodarstwa domowego.

)¢

Przed umieszczeniem sprzetu elektrycznego i elektronicznego (EEE) w strumieniu zbieranych odpadéw lub przekazaniem go
do obiektéw zajmujacych sie zbieraniem odpaddw uzytkownik korcowy sprzetu zawierajacego baterie i/lub akumulatory musi

wyjac te baterie i akumulatory w celu ich oddzielnego przekazania.
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Copyright © 2023 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle rechten voorbehouden.

Geen enkele organisatie of persoon mag de inhoud van deze gebruikershandleiding, geheel of gedeeltelijk, imiteren,
kopiéren, transcriberen of vertalen zonder de uitdrukkelijke schriftelijke toestemming van Shenzhen Pudu Technology Co.,
Ltd., of deze gebruikershandleiding op enigerlei wijze verspreiden met winstoogmerk (elektronisch of via fotokopieén,
opnamen, enz.). De productspecificaties en informatie in deze gebruikershandleiding dienen uitsluitend ter referentie en
kunnen zonder verdere kennisgeving worden gewijzigd. Tenzij anders aangegeven, is deze gebruikershandleiding uitslu-
itend bedoeld als een gebruikershandleiding en wordt op geen enkele wijze beschouwd als een garantie van welke aard

dan ook.

1. Veiligheidsinstructies

1.1 Elektrische vereisten

* Het is ten strengste verboden om andere opladers dan de originele oplader te gebruiken om de robot op te laden. Als de
oplader defect blijkt te zijn, moet deze zo snel mogelijk worden vervangen.

+ Laad de robot op zodra deze minder dan 20% capaciteit heeft. Lange tijd op een laag accuniveau werken verkort de
levensduur van de accu.

+ Zorg ervoor dat de netspanning overeenkomt met het spanningsbereik van de oplader, anders kan de oplader
beschadigd raken.

* Als u de oplader gebruikt om de robot op te laden, plaatst u de oplader in de oplaadpoort en zorgt u ervoor dat de klem
op zijn plaats valt (met een klikkend geluid), om oververhitting in de buurt van de oplaadpoort te voorkomen, wat leidt

tot brandwonden, schade aan het product en andere problemen.

1.2 Gebruiksvereisten

+ Blokkeer de camera niet terwijl de robot in beweging is, om te voorkomen dat de robot abnormaal loopt. Als dit gebeurt,
onderbreekt u de huidige taak en duwt u de robot terug naar de juiste route voordat u hem verder laat gaan.

+ Schoonmaak- of onderhoudswerkzaamheden zijn verboden terwijl de robot is ingeschakeld.

« Plaats geen kookstellen met open vuur of brandbare of explosieve voorwerpen op de dienbladen van de robot.

+ Pak geen borden op en plaats deze niet terwijl de robot in beweging is, om verlies van serviesgoed of persoonlijk letsel
als gevolg van een onvoorziene botsing te voorkomen.

» Duw of draag de robot niet terwijl deze in beweging is, om te voorkomen dat deze abnormaal loopt.

+ De robot mag niet worden gedemonteerd of gerepareerd door anderen dan getrainde professionals. Neem in geval
van een storing in de robot onmiddellijk contact op met een technisch ondersteuningstechnicus van Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd.

» Houd u bij het verplaatsen van de robot aan de vereisten met betrekking tot het maximaal toegestane gewicht voor één
persoon, zoals vastgelegd in lokale wetten of voorschriften. Houd de robot tijdens het verplaatsen altijd rechtop. Het is

verboden de robot aan de dienbladen of het compartiment op te tillen.

1.3 Milieuvereisten

+ Gebruik of laad de robot niet in gevaarlijke omgevingen met hoge temperaturen, hoge druk of gevaar voor vlammen of
explosies, om persoonlijk letsel of schade aan het product te voorkomen.

+ Gebruik de robot niet in een vochtige omgeving of in de aanwezigheid van vloeibare of viskeuze stoffen op de grond, om
schade aan de robot te voorkomen.

* Gebruik de robot niet op locaties waar draadloze apparaten expliciet verboden zijn, omdat dit andere elektronische
apparaten kan storen of andere gevaren kan veroorzaken.

+ Gooi de robot en de accessoires niet weg als gewoon huishoudelijk afval. Volg de lokale voorschriften op met betrekking

tot het afvoeren van de robot en de bijbehorende accessoires, en ondersteun recycling.
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2. Productcomponenten

2.1 Inleiding

Als serveerrobot voor binnen ondersteunt SwiftBot visual-LIDAR fusion locatie- en navigatietechnologieén en is hij
uitgerust met gloednieuwe interactieve functies, waaronder automatische deuropening en -sluiting, spraakinteractie en
laserprojectie, evenals piekperiode-algoritmen. Dit maakt de robot geschikt om efficiént, veilig en flexibel te werken in
verschillende scenario's. SwiftBot biedt ook een breed scala aan uitbreidingsinterfaces die 4G-, WiFi-, Bluetooth-, USB-C- en
andere communicatieprotocollen ondersteunen. Daardoor kan het apparaat verbinding maken met verschillende randap-
paraten om aan meer behoeften te voldoen.

Om te voldoen aan de zakelijke eisen in verschillende scenario's, biedt SwiftBot een scala aan modi waaruit gebruikers
kunnen kiezen, waaronder de modus voor serveren van eten, de bezorgmodus, de rijmodus, de begeleidingsmodus, de

verjaardagsmodus en de interactieve modus.

2.2 Pakbon

Robot X 1, SwiftBot gebruikershandleiding X 1, kwaliteitscertificaat X 1, oplader X 1, aan/uit-schakelaar X 1, marker X 1.

2.3 Uiterlijk en onderdelen
2.3.1 Uiterlijk SWFDO1
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Achter Zijkant
@ LCD-scherm @ Camera achter voor vermijden van obstakels
1) @ Optische dieptesensoren @ sleutelschakelaar
@ Camera voor voor vermijden van obstakels @® LIDAR achter
—® @ Dienbladen @ Oplaadelektrodeplaat
©
e @ @ Laserprojector @® [ndicator
O LIDAR véor @ Stopcontact
@ Rijwielen @® Bovenste bezorggebied
Bovenkant @ Hulpwielen @ Positioneringscamera
© Aan/uit-schakelaar @® Noodstopschakelaar
@ SiM-kaartsleuf en USB-C-poort @ Microfoonring
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2.3.2 Uiterlijk SWFD11
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Bovenkant

@ ELCD-scherm

@ Optische dieptesensoren

@© Camera vo6r voor vermijden van obstakels
@ Compartimentdeur

@ Galvo-laserprojector

© LIDAR voor

@ Rijwielen

© Hulpwielen

© Aan/uit-schakelaar

@ sIM-kaartsleuf en USB-C-poort

@ Camera achter voor vermijden van obstakels

2.4 Technische specificaties

Productparameter

| Beschrijving

Zijkant

@ sleutelschakelaar

@® LIDAR achter

@ Oplaadelektrodeplaat
@® Indicator

@ Stopcontact

@ Dienbladen

@ Bovenste bezorggebied
@® Positioneringscamera
@ Noodstopschakelaar
@ Microfoonring

Productparameter | Beschrijving

Hoogte tussen dienbladniveaus Van boven naar beneden: 228 mm/229 mm/236 mm

Draagvermogen van dienblad 14 kg/niveau

Algemeen materiaal ABS en PC

Totaalgewicht SWFDO1: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Totale afmetingen 593 mm X488 mm X 1288 mm

Schermspecificaties 10,1" LCD-scherm

Besturingssysteem Android

Microfoon Circulaire array-kit met 6 microfoons

Luidsprekervermogen 10 WX 2 stereoluidspreker

Werkomgeving Temperatuur: 0-40 °C ; Luchtvochtigheid: < 85% RV

Opslagomgeving Temperatuur: -40-65 °C ; Luchtvochtigheid: < 85% RV

Gebruikshoogte <2000 m

Vereisten voor vloeroppervlak Binnenomgeving met vlakke, gladde oppervlakken

IP-classificatie IPX2

2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz

Frequentieband Wi-Fi

Bluetooth 2400-2483.5 MHz

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

4G LTE-TDD B34/B38/B40

Max. zendvermogen Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)

Bluetooth < 20 dBm(EIRP)

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

Productmodel SWFDO01, SWFD11
Bedrijfsspanning DC23-29,4V
Ingangsvermogen AC 100-240V, 50/60 Hz
Uitgangsvermogen 29,4V/[8 A
Accucapaciteit 20 Ah

Oplaadduur 4,5h

Gebruiksduur accu 10-24 h

Rijsnelheid

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

Navigatiemethode

SLAM-positioneringssysteem met laser en camera

Automatisch openen en sluiten van deuren

SWFDO1: Niet ondersteund; SWFD11: Ondersteund

Minimale passeerbreedte 80 cm
Maximaal overbrugbare hoogte 20 mm
Maximale hellingshoek 5°

Formaat dienblad

502 mm X433 mm

Aantal dienbladen

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

3. Het product gebruiken

Inschakelen: e
Verplaats de robot naar de opstartlocatie. Houd de aan/uit-schakelaar
gedurende 1 seconde ingedrukt. De lichtstrip van de robot wordt blauw, wat

aangeeft dat de robot is ingeschakeld.
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Let op: A

(
|
| Zorg dat de sleutelschakelaar in de stand AAN is gezet voordat u de robot start.
(

) Sleutelschakelaar

J

+ LIDAR-locatie en opstartlocatie van de navigatie (zorg dat de robot correct is gepositioneerd en gericht op de opstartlocatie)

« Visuele locatie en opstartlocatie van de navigatie (direct onder de markering)

o:i::::fo Markering

Uitschakelen:

Houd de aan/uit-schakelaar gedurende 3 seconden ingedrukt, het pictogram Uitschakelen verschijnt op het scherm. Tik op
Uitschakelen, de onderste lichtstrip en het scherm gaan uit, wat aangeeft dat de robot succesvol is uitgeschakeld.
Onderbreken:

Terwijl de robot beweegt, kan de huidige taak worden onderbroken door op het scherm te tikken. Als u nogmaals op het
scherm tikt, wordt de huidige taak hervat.

Noodstop:

In een noodgeval terwijl de robot in beweging is, drukt u op de noodstopschakelaar om de robot te stoppen. Draai de

noodstopschakelaar rechtsom en volg de aanwijzingen op het scherm om de werking van de robot te hervatten.

3.1 Taakscenario's
Om te voldoen aan zakelijke eisen biedt de robot een scala aan modi om uit te kiezen, waaronder de modus voor serveren
van eten, de bezorgmodus, de rijmodus, de begeleidingsmodus, de verjaardagsmodus en de interactieve modus. De

gebruiker kan de gewenste modus kiezen op basis van de feitelijke behoeften.
*Raadpleeg de SwiftBot-gebruikershandleiding voor gedetailleerde instructies over het gebruik van de robot.
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4. Onderhoud en service

Te onderhouden onderdeel | Robotstatus Controlefrequentie | Onderhoudsmethode

Dienbladen, rijwielen en Uitgeschakeld Wekelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.
hulpwielen

Positioneringscamera, Uitgeschakeld Wekelijks Gebruik een schone doek of

optische dieptesensoren, lensreinigingsmiddelen om te reinigen.

camera voor ter voorkoming
van obstakels, camera achter
ter voorkoming van obstakels,
LIDAR v66r, LIDAR achter en
Galvo-laserprojector

Bij plotselinge verontreiniging de robot
onmiddellijk reinigen om geblokkeerde
sensoren te voorkomen, die kunnen leiden
tot een abnormale werking van de robot.

Robotlichaam Uitgeschakeld Maandelijks Veeg het oppervlak af met een schone doek.

*Raadpleeg de SwiftBot-gebruikershandleiding voor gedetailleerde onderhoudsinstructies.

5. Aftersales-service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. verplicht zich om gedurende de garantieperiode van het product gratis
productgarantieservices te verlenen (verschillende onderdelen van het product kunnen verschillende garantieperioden
hebben). Als de garantieperiode is verlopen, of in geval van een situatie waarin geen gratis productgarantie van
toepassing is, zijn de standaardkosten van toepassing. Klanten kunnen contact opnemen met de telefonische hulpdienst
van de aftersales-service voor meer informatie over het aftersales-servicebeleid en productonderhoud, of de SwiftBot-
gebruikershandleiding raadplegen voor meer informatie over het aftersales-servicebeleid.

Feedbackmethoden:

{Q : +86 755-86952935

5% : techservice@pudutech.com

6. Informatie over naleving

6.1 Informatie over afvoeren en recycling

hi¢

|

De WEEE-richtlijn (Waste Electrical and Electronic Equipment) heeft tot doel de impact van elektrische en elektronische
goederen op het milieu tot een minimum te beperken, door hergebruik en recycling te vergroten en de hoeveelheid WEEE

die naar de stortplaats gaat te verminderen. Het symbool op dit product of de verpakking betekent dat dit product aan het
einde van zijn levensduur gescheiden moet worden gehouden van het gewone huisvuil. Houd er rekening mee dat het uw
verantwoordelijkheid is om elektronische apparatuur in te leveren bij recyclingcentra om natuurlijke hulpbronnen te sparen. Elk
land moet inzamelcentra hebben voor het recyclen van elektrische en elektronische apparatuur. Neem voor informatie over uw
afvalverwerkingsgebied contact op met de betreffende instantie voor afvalbeheer van elektrische en elektronische apparatuur,

uw gemeentereiningsdienst of de dienst voor verwerking van huishoudafval.

)i¢

Voordat elektrische en elektronische apparatuur (EEA) in de afvalverzamelingsstroom of in afvalverzamelingsinstallaties wordt
geplaatst, moet de eindgebruiker van apparatuur die batterijen en/of accu's bevat, deze batterijen en accu's verwijderen voor

gescheiden inzameling.
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Zadna organizace ani jednotlivec nesmi napodobovat, kopirovat, pfepisovat nebo prekladat obsah této uZivatelské prirucky,
a to ani jeji ¢asti ani jako celek, bez vyslovného pisemného souhlasu spole¢nosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., nebo
za Uelem zisku tuto uzivatelskou pFiru¢ku jakymkoli zpGsobem distribuovat (elektronicky nebo prostfednictvim kopirovani,
nahravani atd.). Specifikace produktu a informace uvedené v této uZivatelské pfirucce jsou pouze orientaéni a mohou byt
bez dalsiho upozornéni zménény. Neni-li uvedeno jinak, je Gcelem této uZivatelské pFirucky pouze zprostfedkovani pokynt

uZivateli a Zadny vyklad se nepovaZzuje za zaruku jakéhokoli druhu.

1. Bezpec€nostni pokyny

1.1 Pokyny k nabijeni

+ K nabijeni robota je pfisné zakazano pouzivat jiné nabijecky nez originalni nabijecku. Pokud zjistite, Ze je nabijecka
poskozena, co nejdrive ji vyménite.

+ Robota nabijte vzdy, kdyZ bude nabity na méné nez 20 %. PouZivani s nizkou Grovni nabiti baterie po del3i casové Useky
zkracuje Zivotnost baterie.

« Ujistéte se, Ze napajeci napéti odpovida rozsahu napéti nabfjecky, jinak by mohlo dojit k poskozeni nabijecky.

+ PFi nabijeni robota pomoci nabijecky vsurite nabijecku do nabijeciho portu a ujistéte se, Ze svorka (s cvaknutim) zapadla
na své misto, abyste zabranili prehfati v blizkosti nabijeciho portu, které vede k popaleninam, poskozeni produktu a

dalsim problémdm.

1.2 Pokyny pro pouZivani

+ KdyZ se robot pohybuje, neblokujte jeho kameru, abyste zabranili abnormalnimu pohybu robota. Pokud k tomu dojde,
pozastavte aktualni kol a neZ uvedete robota opét do pohybu, zatlacte ho zpét na spravnou trasu.

+ Je zakézéano robota Cistit nebo provadét jeho udrzbu, pokud je zapnuty.

+ Na tacy robota neumistujte vafice s otevienym ohném, ani hoflavé nebo vybusné predméty.

+ BEhem pohybu robota neodebirejte ani nepokladejte zadné nadobi, aby nedoslo k poskozeni nadobi nebo zranéni osob v
ddsledku ndhodné srazky.

+ Netlacte ani neprenasejte robota v dobé, kdy se pohybuje, abyste zabranili jeho abnormalnimu pohybu.

*» Robota nesmi rozebirat ani opravovat nikdo jiny nez vySkoleni odbornici. V pfipadé jakékoli poruchy robota kontaktujte
ihned pracovnika technické podpory spolecnosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.

« PFi pfemistovani robota dodrzujte pozadavky na maximalni povolenou hmotnost pro jednu osobu stanovené mistnimi
zakony nebo predpisy. Zajistéte, aby byl robot béhem prenaseni vzdy ve svislé poloze. Je zakdzano zvedat robota za tacy

nebo prihradky.

1.3 PoZadavky na prostiedi

* NepouZivejte ani nedobijejte robota v nebezpe¢ném prostredi s vysokou teplotou, vysokym tlakem nebo nebezpecim
pozaru nebo vybuchu, aby nedoslo ke zranéni osob nebo poskozeni produktu.

» NepouZivejte robota ve vihkém prostiedi ani v pfitomnosti kapalnych nebo viskéznich latek na zemi, aby nedoslo k jeho
poskozeni.

+ NepouZivejte robota v mistech, kde jsou vyslovené zakazana bezdratova zafizeni, protoZe by to mohlo zpUsobit ruseni
jinych elektronickych zafizeni nebo jina nebezpeci.

+ Robota a jeho pfisluenstvi nelikvidujte jako béZny domaci odpad. Ridte se mistnimi predpisy ohledné likvidace robota a

jeho prislusenstvi a podporujte recyklaci.
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2. Soucasti produktu

2.1 Uvod

SwiftBot je dorucovaci robot pro pouziti v interiéru, ktery podporuje kombinované lokalizacni a navigacni technologie
visual-LIDAR a dodava se s modernimi interaktivnimi funkcemi, véetné automatického otevirani a zavirani dveri, hlasové
interakce a laserové projekce, s algoritmy obdobi Spicek, diky nimzZ je vhodny pro efektivni, bezpe¢nou a flexibilni praci v
rdznych scénafich. Robot SwiftBot méa také Sirokou 3kalu rozsifujicich rozhrani, kterad podporuji 4G, Wi-Fi, Bluetooth, USB-C
a dal3i komunikaéni protokoly, coz umozriuje pFipojeni k riznym perifernim zafizenim, aby mohly byt uspokojeny dalsi
potreby.

Pro splnéni podnikovych poZadavk v riiznych scénafich nabizi robot SwiftBot uZzivatelm na vybér fadu rezim( véetné

rezimu doruceni jidla, rezZimu doruceni, reZimu volné jizdy, reZimu uvadéce, reZimu narozenin a interaktivniho rezimu.

2.2 Dodaci list

1Xrobot, 1 X uZivatelska pFirucka k robotovi SwiftBot, 1 X osvédceni jakosti, 1 X nabijecka, 1 X vypinaci kli¢, 1Xznacka.

2.3 Vzhled a soucasti
2.3.1 Vzhled modelu SWFDO01
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Zadni strana Bocni strana
@ LCD obrazovka @ Zzadni kamera pro objizdéni prekazek
o @ Vizualni snimate hloubky @ Kiicovy spinat¢
@ Predni kamera pro objizdéni prekazek @ Zadni LIDAR
O Tacy @ Nabijeci deska elektrody
© @ Laserovy projektor @ Kontrolka
@ Predni LIDAR @ Napajeci zésuvka

@ Hnacikola @ Horni doru¢ovaci oblast

Horni strana

@ Pomocna kola @ Polohovaci kamera
@ Vvypinat ® Nouzovy spinat
@ Slot pro SIM kartu a USB-C port
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@ Kruhové pole mikrofon(i



2.3.2 Vzhled modelu SWFD11
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Zadni strana

@ Hnacikola

Horni strana

O Vypinat
@ slot prosiv

@ LCD obrazovka

@ Vizualni snimace hloubky

@ Predni kamera pro objizdéni prekazek
@ Dvitka prihradky

@ Laserovy projektor se systémem Galvo

@ Predni LIDAR

© Pomocna kola

Bocni strana

@ Kiicovy spina¢

@® ZadniLIDAR

@ Nabijeci deska elektrody
@® Kontrolka

@ Napéjeci zasuvka

@ oy

@ Horni doru¢ovaci oblast
@® Polohovaci kamera

@ Nouzovy spinat

kartu a USB-C port @ Kruhové pole mikrofon(i

@ zadnikamera pro objizdéni prekazek

2.4 Technické specifikace

Parametr produktu

Model produktu

| Popis

SWFDO01, SWFD11

Provozni napéti DC23-29,4V

Prikon AC 100-240V, 50/60 Hz
Vystupni vykon 29,4V/[8 A

Kapacita baterie 20 Ah

Doba nabijeni 4,5h

Vydrz baterie 10-24 h

Rychlost jizdy

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

ZpUsob navigace

Integrované vizualni a laserové urcovani polohy pomoci SLAM

Automatické otevirani a zavirani dveri

SWFDO01: Neni podporovano; SWFD11: Podporovano

Minimalni 3ifka prijezdu 80 cm
Maximalni vyska prekonatelnych prekazek 20 mm
Maximalni thel stoupani 5°

Rozméry tacu

502 mm X433 mm

Pocet tacu

3
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Parametr produktu

Vyska mezi jednotlivymi Grovnémi tact

| Popis

Shora dold: 228 mm / 229 mm / 236 mm

Nosnost tacu

14 kg/uroven

Celkovy material

ABS a PC

Celkova hmotnost

SWFDO01: 49 kg; SWFD11: 59 kg

Celkové rozméry

593 mm X488 mm X 1288 mm

Specifikace displeje

10.1" LCD displej

Operacni systém

Android

Mikrofon

Kruhova sada se Sesti mikrofony

Vykon reproduktoru

2 X 10W stereofonni reproduktor

Pracovni prostredi

Teplota: 0-40 °C; Vlhkost: <85 % relativni vihkost

Skladovaci prostredi

Teplota: -40-65 °C ; Vlhkost: <85 % relativni vihkost

Provozni nadmorska vyska

<2000 m

PoZadavky na povrch pro pohyb robota

Vnitfni prostredi s plochymi hladkymi povrchy

Stupen kryti IP IPX2
Rozmezi kmitoctového pasma Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: 2400-2483.5 MHz
5.1G Wi-Fi: 5150-5250 MHz
5.8G Wi-Fi: 5725-5850 MHz
Bluetooth 2400-2483.5 MHz
4G LTE-FDD B1/B3/B7/B8/B20/B28
4G LTE-TDD B34/B38/B40
Max. vysilaci vykon Wi-Fi 2.4G Wi-Fi: < 20 dBm(EIRP)
5.1G Wi-Fi: < 23 dBm(EIRP)
5.8G Wi-Fi: < 33 dBm(EIRP)
Bluetooth < 20 dBm(EIRP)
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

3. PouzZivani produktu

Zapnuti:

Presurite robota na misto spusténi. Stisknéte vypinac a podrzte po dobu jedné

sekundy a svételna lista robota se rozsviti modfe, coz znamena, Ze robot byl

Uspésné zapnut.
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O
| Upozornéni: A

| Pfed spusténim robota se ujistéte, Ze je klicovy spinac otocen do polohy ,ON" (ZAP).

(

Salter

+ Misto spusténi lokaliza¢niho a naviga¢niho systému LIDAR (ujistéte se, Ze je robot na misté spusténi spravné umistén a
orientovan)

+ Misto spusténi vizuélniho lokaliza¢niho a naviga&niho systému (p¥imo pod znackou)

S Isaret

Vypnuti:

Po stisknuti a podrZeni vypinace po dobu 3 sekund se na displeji zobrazi ikona ,Vypnout”. Klepnéte na moznost ,Vypnout”
a spodni svételna lista a displej se vypnou, coZ znamena, Ze byl robot Gspé&Sné vypnut.

Pozastaveni:

Béhem pohybu robota Ize klepnutim na displej pozastavit aktudlni tkol. Opétovnym klepnutim na displej aktudlni kol
obnovite.

Nouzové zastaveni:

V pfipadé nouze mizete robota stisknutim nouzového spinace zastavit, i kdyZ se pohybuje. Otofenim nouzového spinace

ve sméru hodinovych rucicek zobrazite na displeji pokyny pro obnoveni ¢innosti robota.

3.1 Scénare tkoll
Pro pfizplisobeni robota pozadavkim podniku v rliznych scénéfich je k dispozici na vybér fada rezim( véetné rezimu
dorucenijidla, rezimu doruceni, reZimu volné jizdy, reZimu uvadéce, rezimu narozenin a interaktivniho rezimu. UZivatel si

mUze zvolit poZadovany rezim podle svych aktualnich potieb.
*Podrobné pokyny k pouZzivani robota naleznete v uzivatelské prirucce k robotovi SwiftBot.
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4. Udrzba a servis

Stav robota Metoda udrzby

Tacy, hnaci kola a pomocna Vypnuto Jeden tyden Otfete povrch cistym hadfikem.
kola
Polohovaci kamera, vizuaini Vypnuto Jeden tyden K ¢isténi poutzijte Cisty hadrik nebo nastroje

k ¢isténi ocek.

Pokud dojde k nahlému znecisténi, je
nutné jej okamzité odstranit, aby nedoslo k
zablokovani snimact, coz by mohlo vést k
abnormalni ¢innosti robota.

snimace hloubky, predni
kamera pro objizdéni prekazek,
zadni kamera pro objizdéni
prekazek, predni LIDAR, zadni
LIDAR a laserovy projektor se
systémem Galvo

Télo robota Vypnuto Jeden mésic Otfete povrch cistym hadfikem.

*Podrobné pokyny k Gdrzbé naleznete v uzivatelské prirucce k robotovi SwiftBot.

5. Poprodejni sluzby

Spole¢nost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. se zavazuje poskytovat béhem zaruéni Ihiity bezplatné zaruéni sluzby
na produkt (rtzné dily produktu mohou mit réizné zaruéni Ihiity). Po vypr3eni zaruéni Ihdty nebo v situaci, na kterou se
nevztahuje bezplatna zaruka na produkt, plati standardni poplatky. Zékaznici se mohou obratit na linku poprodejnich
nahlédnout do uZivatelské prirucky robota SwiftBot a precist si podrobnéji o zasadach poskytovani poprodejnich sluzeb.
Metody zpétné vazby:

Q : +86 755-86952935

[a : techservice@pudutech.com

6. Informace o shodé

6.1 Informace k likvidaci a recyklaci

hi¢

|

Cilem smérnice o odpadnich elektrickych a elektronickych zafizenich (OEEZ) je minimalizovat dopad elektrickych a elektronickych
vyrobkd na Zivotni prostiedi zvysenim miry jejich opétovného poufZiti a recyklace a snizenim mnoZstvi OEEZ, ktera skon¢i na
skladce. Symbol na tomto produktu nebo jeho obalu znamena, Ze tento produkt musi byt na konci Zivotnosti zlikvidovan oddélené
od bézného komunalniho odpadu. Méjte na paméti, Ze za Gi¢elem ochrany prirodnich zdrojt je vasi odpovédnosti likvidovat
elektronicka zafizeni v recyklacnich centrech. Kazda zemé by méla mit sva sbérnd mista pro recyklaci elektrickych a elektronickych
zarizeni. Chcete-li ziskat informace o recykla¢nim centru ve vaSem okoli, obratte se na prislusny Gfad odpovédny za nakladani

s odpady z elektrickych a elektronickych zafizeni, mistni obecni ifad nebo na mistniho poskytovatele sluzeb odpadového

hospodarstvi.

):4

Pred odevzdanim elektrickych a elektronickych zafizeni (EEZ) do systému nakladani s odpady nebo do zafizeni pro sbér odpadu
musi koncovy uZivatel zafizeni, které obsahuje baterie anebo akumulatory, tyto baterie a akumulatory vyjmout a zlikvidovat je

oddélené.
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