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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. All rights reserved. + The robot is suitable for use on flat ground. Do not use it in an environment with steps, or steep slope.

No organization or individual shall imitate, copy, transcribe or translate the contents of this user guide, in part or in full, + Itis necessary to use the robot under the product operating environment declared in this manual. Otherwise, there may be
without the express written consent of Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., or distribute this user guide for profit in any way abnormal operation of the equipment or other hazards.

(electronically or via photocopying, recording, etc.). The product specifications and information provided in this user guide are - Do not dispose of the robot and its accessories as ordinary domestic waste. Please comply with local regulations on the
for reference only and are subject to change without further notice. Unless otherwise specified, this user guide is only intended disposal of the robot and its accessories and support recycling.

as instructions for use, and no representation shall be deemed as a warranty of any kind.

. 2. Product Components
1. Safety Instructions

2.1 Overview

1.1 Electrical requiremen
ectrical requirements PUDU T300 is a delivery robot applied to material transfer in industrial scenarios and large load handling in commercial

Charge the robot using the charger delivered with it. Do not use other chargers. If the charger is damaged, replace it in a scenarios. It is equipped with a load carrier chassis as the core and an operation screen for user-friendly use. The maximum
timely manner. load of the robot can reach 300 kg, and the carrying space is open and flexible, which can be matched with different
Please charge the battery to 100% before first use. accessories to meet different carrying needs. Meanwhile, it has rich interfaces, which is convenient for hardware expansion and
When the battery is lower than 20%, charge the robot in a timely manner. Do not run the robot with a low battery for a 10T interconnection.

long time. The battery life may be reduced.

Make sure that the power supply voltage complies with the voltage range specified on the charger, otherwise the charger 292 Packaging list
may be damaged.

Do not drop the charger or hit it. Otherwise, damage to the charger may be caused. Robot x1, PUDU T300 User Manual x1, Quality Certificate x1, Charger x1.
Please dispose of the battery according to local regulations and do not dispose of it as household waste. Improper

handling may cause the battery to explode. 2.3 Appearance and Components

1.2 Use requirements

?
j

Do not block the robot sensor. Otherwise, the robot may fail to move properly or get lost.

Cleaning or maintenance work is prohibited while the robot is powered on. — I s o
Do not place cookers with naked flames or flammable or explosive items on the robot. o ° °
Do not pick up or place any items while the robot is moving, to avoid property losses or personal injury caused by
accidental collisions.
Do not push or carry the robot while it is moving, to prevent it from running abnormally.
The robot can be disassembled or repaired only by trained professionals. In case of any fault with the robot, please contact ]
a technical support engineer immediately.
When moving the robot, please observe the requirements on the maximum allowed weight for a single person stipulated ®- O
by local laws or regulations. While the robot is being moved, please be sure to always keep it in an upright position.
When the robot is in motion, no playing is allowed in front of the robot to avoid unnecessary harm.
Although the robot features automatic obstacle avoidance, never block the robot moving at a high speed to avoid any
accidents.
Please prevent the robot from violent impact or shock to avoid any damage.
Do not clean the robot with caustic chemicals, cleansers, or detergents. Always clean the robot by wiping it with a clean = : M =
and dry cloth. i T m;?
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. O Indicator light O Handles ® Charging electrode plate 16} Battery box
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. @ LCDscreen @ Frontview camera @ Emergency stop switch ® Charging port
Do not use the robot in locations where wireless devices are explicitly prohibited, as this may interfere with other electronic © shortcut button O Collision sensor ® Power switch ® Brake switch
devices or cause other hazards. O rGBD © Drive wheels @ Top view camera
Do not use the robot in a humid environment or on surfaces covered with fluid or gooey stuff to avoid damage to the robot. O Lidar [10) Auxiliary wheels @® Interface window
01 02



2.4 Technical Specifications

Product Feature

Operating voltage

‘ Description

DC20.8V-29.2V

Battery capacity

30 Ah

Max. load

300 kg

661.39pounds

Charging time

About 2 h (from 0% to 90%)

Battery life

12 h (None load); 6 h (Max. load)

Overall weight

65 kg (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1)

143.30 pounds (WTID01);
178.57 pounds (WTIDL1)

Screen specifications

10.1" LCD screen

Overall dimensions

835 x 500 x 1350 mm

32.87 x 19.69 x 53.15 inches

Chassis dimensions

780 x 500 x 240 mm

30.71 x 19.69 x 9.45 inches

Cruise speed

0.2-1.2 m/s (adjustable)

0.66-3.94 ft/s (adjustable)

Navigation method

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Min. Path Clearance 60 cm 23.62 inches
Max. surmountable height 20 mm 0.79 inch
Max surmountable gap 35 mm 1.38 inches
Operating system Android

Speaker power

10 W x 2 stereo speaker

Working environment

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

Storage environment

Temperature: -20° C to 60° C; humidity: < 85% RH

Operating altitude

<2000 m

6561.68 ft

Road surface requirements

Indoor environment with flat, smooth surfaces

Charger power input

AC 100 V-240V, 50/60 Hz

Charger power output

292V, 15A

3. Product Instructions

3.1 Button description

Powering on:

Move the robot to the startup location. Press and hold the power switch for 3 seconds, and the Indicator light of the robot will

turn blue, indicating that the robot has been successfully powered on.

Powering off:
Press and hold the power switch for 3 seconds, and a shutdown prompt will pop up. Click "Power off" and the light strip on the

top of the robot and the screen will turn off, indicating that the robot has been successfully powered off.

Pause:
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.

Brake switch:
To ensure safe use, when the brake switch is in the "ON" state, the drive wheels will attempt to self-lock and stop when the

robot is powered off or in certain abnormal situations. If you need to push the robot, you need to set the brake switch to "OFF".

3.2 Charging and Battery Replacement

Charging:

The T300 supports charging with a charger or a charging pile.

a) Using a charger: Simply insert the matching charger into the robot's charging port to start charging.

b) Using a charging pile: After deploying the charging pile according to the deployment instructions, start the robot normally.

Click on the "Return to Charging" button on the robot's interface to initiate the return to charging process.

Battery Replacement:
When the robot is powered off, open the battery compartment cover. Disconnect the power connector attached to the battery
in order to replace the battery. After that, reconnect the power connector and close the battery compartment cover before

turning on the robot for use.




3.3 Interface Description
e 0 © e ©
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SIM D
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LED IO bpcout
24v=25A
J

Under the interface window, there are external interfaces that can be used for hardware expansion and device debugging. The

specific interface specifications are as follows:

No. ‘ Name ‘ Description

1 Power supply 24V (battery voltage), maximum output current of 2.5 A.
interface DC plug pin diameter: @2.5 mm

2 uUsB USB 2.0, for data communication with external devices

3 LED IO Used for signal communication of external optional accessories

4 SIM card slot Supports Nano SIM card

5 oTG Used for device debugging

3.4 Mode Introduction

The robot comes with various modes to cater to different scenarios, including Delivery mode, Cruise mode, and Lifting mode.

Mode ‘ Description

Users can place materials for multiple destinations on the robot and use the screen to send
Delivery mode tasks for materials delivery. The robot can plan the best path by itself and deliver the items to all
destinations. After the delivery is completed, it will automatically return to the standby point.

The user can set the path, and the robot will run along the pre-set path in a cycle. In addition, the
Cruise mode robot can stop at a stop point on the cruise path, to make it easier for the user to pick up and place
materials while the robot is running.

Users can set lifting points and drop-off points. The robot will automatically go to the lifting point
Lifting mode * to identify and lift the materials, and then automatically unload the materials after transporting
them to the destination.

A The lifting mode is only supported by the WTIDL1 model.

For detailed instructions on using the robot, please refer to the PUDU T300 Operation Guide.

4. Maintenance and Servicing

Part to maintain Robot status Checking Inspection and maintenance method
frequency
Drive wheels and Please wipe the surface with a clean cloth. Check the wheel
- Powered off One week )
auxiliary wheels surface for wear and replace the wheel if necessary.
Please wipe the surface with a clean cloth.
Visual sensor, and If there is sudden dirt or damage, please handle it in time to
A Powered off One week . A . .
LiDAR avoid blocking the sensor and causing abnormal operation of
the robot.
Please wipe the surface with a clean cloth. And check the
Robot body Powered off One month X VYIP 3 " o .
installation. Make sure the housing is flat and securely fixed.
Indicator lights Powered on One month Check that all indicator lights and audible warnings are
and sound working properly.
Emergency sto
switcg ¥ stop Powered on One month Check that the emergency stop button is working properly.
Turn the brake switch to the "OFF" position and gently push
Brake switch Powered on Six months the robot forward to check that the brake switch is working
properly.
Note: Turn the brake to the "ON" again after checking.
Safety stickers Powered off Six months Check thalt the safety stickersl, 'Iabels and nameplates on the
and nameplates robot are intact and clearly visible.

For detailed maintenance instructions, please refer to the PUDU T300 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). The customer does not need to pay any fees
for the spare parts. Standard fees apply if the warranty period has expired or in cases where free product warranty is not
applicable. Customers can call the after-sales service hotline to learn more about the after-sales service policy and for product
maintenance, or refer to the PUDU T300 User Guide for detailed after-sales service policies.

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

6.1 Disposal and recycling information

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.

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

collection.
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7. Compliance information

7.1 Federal Communications Commission compliance statement

The following information applies to Pudu robotic.

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

+ Reorient or relocate the receiving antenna.

* Increase the separation between the equipment and receiver.

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

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

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

+ This device may not cause harmful interference.

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

7.2 Industry Canada compliance statement

This device complies with Industry Canada licence-exempt RSS standard(s). Operation is subject to the following two
conditions:
+ This device may not cause interference.

« This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle Rechte vorbehalten.

Keine Organisation oder Einzelperson darf den Inhalt dieses Benutzerhandbuchs teilweise oder vollsténdig ohne die
ausdriickliche schriftliche Zustimmung von Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. kopieren, transkribieren oder Ubersetzen oder
dieses Benutzerhandbuch zu kommerziellen Zwecken auf beliebige Weise verteilen (elektronisch oder durch Fotokopieren,
Aufzeichnen usw.). Die in diesem Benutzerhandbuch bereitgestellten Spezifikationen und Angaben zum Produkt dienen nur als
Referenz und kénnen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden. Falls nicht anders angegeben, ist dieses Benutzerhandbuch
nur als Orientierungshilfe gedacht und die darin enthaltenen Darstellungen sind nicht als Gewahrleistung irgendwelcher Art

aufzufassen.

1. Sicherheitsanweisungen

1.1 Anforderungen an die Elektrotechnik

Es ist untersagt, den Roboter mit einem andren Ladegerat zu laden als dem Originalgerat. Wenn das Ladegerat einen Fehler
aufweist, tauschen Sie es bitte sobald als mdglich aus.

Bitte laden Sie die Batterie vor dem ersten Gebrauch auf 100 % auf.

Laden Sie den Roboter sofort auf, wenn die Ladung auf unter 20 % féllt. Wird Uber einen langeren Zeitraum mit einem
niedrigen Batterieladestand gearbeitet, verkiirzt dies die Laufzeit der Batterie.

Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung mit dem Spannungsbereich des Ladegerats libereinstimmt, da ansonsten das
Ladegerat beschadigt werden kann.

Bitte lassen Sie das Ladegerat nicht fallen bzw. vermeiden Sie St6Be mit Fremdkorpern, um Beschadigungen zu vermeiden.
Bitte die Batterie gemé&B den 6rtlichen Richtlinien und nicht als Hausmdll entsorgen. Unsachgemé&Ber Umgang kann zu einer

Explosion der Batterie fiihren.

1.2 Nutzungsanforderungen
Die Sensoren des Roboters dirfen nicht abgedeckt werden. Der Roboter kann sich sonst nicht korrekt bewegen oder verliert
die Orientierung.
Reinigung oder Wartungsarbeiten sind nicht gestattet, solange der Roboter arbeitet.
Keine Kochgerate mit offenen Flammen oder brennbare beziehungsweise explosive Gegenstande auf den Roboter stellen.
Nehmen Sie keine Gegenstande heraus und stellen Sie keine hinein, wahrend der Roboter féhrt, um Sachschaden oder
Verletzungen durch versehentliche Kollisionen zu vermeiden.
Den Roboter nicht ziehen oder wegtragen, wahrend er arbeitet. Unerwiinschtes Verhalten kann die Folge sein.
Der Roboter darf nur von geschultem Personal zerlegt oder repariert werden. Wenn ein technischer Fehler beim Roboter
auftritt, wenden Sie sich bitte umgehend an den technischen Supports lhres Handlers.
Achten Sie beim Transport des Roboters auf die Einhaltung des erlaubten Hochstgewichts fiir eine einzelne Person, das von
ortlichen Gesetzen und Richtlinien bestimmt ist. Stellen Sie beim Transport des Roboters bitte sicher, diesen in einer
aufrechten Position zu halten.
Wahrend der Roboter sich bewegt, darf aus Sicherheitsgriinden niemand vor dem Roboter spielen, da es sonst zu
Personenschaden kommen kann.
Auch wenn der Roboter eine automatische Hinderniserkennung umfasst, darf der Weg eines sich schnell bewegenden
Roboters niemals verstellt werden, um Unfélle zu verhindern.
Vermeiden Sie harte Schlédge oder St6Be gegen den Roboter, um Beschadigungen zu vermeiden.
Reinigen Sie den Roboter nicht mit atzenden Chemikalien, Reinigungsmitteln oder Losungsmitteln. Reinigen Sie den

Roboter immer mit einem sauberen und trockenen Tuch.

1.3 Umgebungsanforderungen

Betreiben oder laden Sie den Roboter nicht in geféhrlichen Umgebungen mit hoher Temperatur, hohem Druck oder dem Risiko

von Flammen oder Explosionen, um Verletzungen oder Beschadigungen am Produkt zu vermeiden.
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Betreiben Sie den Roboter nicht in einer feuchten Umgebung oder in Gegenwart von fliissigen oder viskosen Substanzen
auf dem Boden, um Beschadigungen am Roboter zu verhindern.

Betrieben Sie den Roboter nicht an Orten, an denen drahtlose Geréate ausdriicklich verboten sind, da dies zu Stérungen bei
anderen elektronischen Geraten oder sonstige Gefahren verursachen kann.

Betreiben Sie den Roboter nicht in einer feuchten Umgebung oder auf Oberflachen, die mit Flissigkeiten oder klebrigen
Materialien bedeckt sind, da diese Schédden am Roboter verursachen kénnen.

Der Roboter ist fiir den Einsatz auf ebenem Boden geeignet. Betreiben Sie ihn nicht in einer Umgebung mit Stufen oder
steilem Gefélle.

Der Roboter muss in dem Produktbetriebsumfeld betrieben werden, das in diesem Handbuch beschrieben ist. Andernfalls
kann es zu ungewohnlichem Betrieb des Gerats oder sonstigen Gefahren fiihren.

Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehor nicht tiber den gewdhnlichen Hausmiill. Bitte halten Sie die lokalen

Richtlinien zur Entsorgung des Roboters und dessen Zubehérteilen ein und unterstiitzen Sie das Recycling.

2. Produktbestandteile
2.1 Uberblick

PUDU T300 ist ein Lieferroboter fiir den Materialtransport in Industrieszenarien und groBen Lastaufnahmen in gewerblichen
Szenarien. Er ist mit einem groBen Lasttragerrahmen als Kernstiick und einem Bedienschirm zur benutzerfreundlichen
Bedienung ausgestattet. Die maximale Tragfahigkeit des Roboters betragt 300 kg, und die Tragflache ist offen und flexibel und
kann mit verschiedenen Zubehdrteilen ausgestattet werden, um den unterschiedlichen Tragebediirfnissen gerecht zu werden.
Dariiber hinaus hat er umfangreiche Schnittstellen, die sich hervorragend fiir Hardware-Erweiterungen und I0T-Verbindungen

eignen.

2.2 Verpackungsliste

Roboter x1, PUDU T300 Benutzerhandbuch x1, Qualitatsbescheinigung x1, Ladegerat x1.

2.3 Aussehen und Bestandteile
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Kontrollleuchte Griffe Ladekontakte @ Batteriefach
LCD-Bildschirm Ortungskamera im Frontbereich Notausschalter @ Ladeanschluss
Bedientasten Kollisionssensor Powerbutton @ Bremsschalter

RGBD Sensor Antriebsrader Decken Kamera

6000
600600
06666

LiADR Stlitzrader Wartungsklappe
2.4 Technische Spezifikationen
Produktfunktion ‘ Beschreibung
Betriebsspannung DC 20,8 V bis 29,2V
Batteriekapazitat 30 Ah
Max. Last 300 kg | 661,39 Pfund
Aufladezeit Etwa 2 h (von 0 % bis 90 %)
Batterielaufzeit 12 h (ohne Last); 6 h (Max. Last)
Gesamtgewicht 65 kg (WTIDO1); 143,30 Pfund (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1) 178,57 Pfund (WTIDL1)

Bildschirmdaten LCD-Bildschirm 10,1 Zoll
Gesamtabmessungen 835 x 500 x 1350 mm 32,87 x 19,69 x 53,15 Zoll
Rahmenabmessungen 780 x 500 x 240 mm 30,71 x 19,69 x 9,45 Zoll
Rundfahrtgeschwindigkeit 0,2 m/s - 1,2 m/s (einstellbar) 0,66 - 3,94 ft/s (einstellbar)
Navigationsmethode Visual-SLAM, Laser-SLAM
Min. Wegbreite 60 cm 23,62 Zoll
Max. Uiberwindbare Hohe 20 mm 0,79 Zoll
Max. Uberwindbarer Spalt 35 mm 1,38 Zoll
Betriebssystem Android
Lautsprecherleistung 10 W x 2 Stereo-Lautsprecher
Betriebsumgebung Temperatur: 0 °C bis 40 °C; Luftfeuchtigkeit: < 85 % relative Luftfeuchtigkeit
Lagerumgebung Temperatur: -20 °C bis 60 °C; Luftfeuchtigkeit: < 85 % relative Luftfeuchtigkeit
Betriebshohe <2000 m 6561,68 FuB
Wegoberflachenanforderungen |  Innenraum mit ebenen, flachen Oberflachen
Eiar;g;”j:;::"nung des AC 100V - 240V, 50/60 Hz
i

3. Produktanweisungen
3.1 Schalterbeschreibung

Einschalten:
Verschieben Sie den Roboter an den Startpunkt. Halten Sie den Powerbutton 3 Sekunden lang gedriickt bis die Kontrollleuchte

des Roboters blau wird, um anzuzeigen, dass der Roboter erfolgreich eingeschaltet wurde.
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Ausschalten:
Halten Sie den Powerbutton 3 Sekunden lang gedriickt. Daraufhin wird ein Pop-up-Fenster zum Ausschalten angezeigt. Klicken
Sie auf ,Ausschalten®. Der Lichtstreifen oben am Roboter und der Bildschirm werden ausgeschaltet und damit angeben, dass

der Roboter erfolgreich ausgeschaltet wurde.

Anbhalten:
Wahrend der Roboter sich bewegt, kann die aktuelle Aufgabe unterbrochen werden, indem auf den Bildschirm getippt wird.

Erneutes Tippen auf den Bildschirm wird die Aufgabe fortgesetzt.

Nothalt:
Kommt es wéahrend der Bewegung des Roboters zu einem Notfall, driicken Sie den Notausschalter, um den Roboter anzuhalten.
Drehen Sie den Notausschalter im Uhrzeigersinn und befolgen Sie die Bildschirmanweisungen, um den Roboter wieder in

Betrieb zu setzen.

Bremsschalter:
Um die Sicherheit zu gewahrleisten, greift der Bremsschalter nur, nachdem der Roboter gestoppt wurde. Wenn der Bremsschalter
auf "ON" steht, stoppt der Motor bei einem Notstopp automatisch, um die Sicherheit zu gew&hrleisten. Wenn Sie den Roboter

schieben méchten, missen Sie den Bremsschalter auf "OFF" stellen.

e

©
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3.2 Aufladen und Batterietausch

Laden:

Der T300 unterstitzt das Laden mit einem Ladegerat oder einer Ladesaule.

a) Mit dem Ladegerét: Stecken Sie das passende Ladegerat an den Ladeanschluss des Roboters, um mit dem Laden zu
beginnen.

b) Mit der Ladesdule: Nach dem Installieren der Ladesiule gem&B den Einsatzanweisungen starten Sie den Roboter normal.

Klicken Sie auf die Taste , Zurtick zum Laden® auf der Oberflache des Roboters, um die Riickkehr zum Ladevorgang zu beginnen.
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Batterietausch:
Wenn der Roboter ausgeschaltet ist, 6ffnen Sie die Abdeckung des Batteriefachs. Trennen Sie die Stromverbindung an der
Batterie, um die Batterie auszutauschen. SchlieBen Sie danach die Stromverbindung wieder an und schlieBen Sie die Abdeckung

des Batteriefachs erneut, bevor Sie den Roboter wieder einschalten.

| 1

1 =

Modus ‘ Beschreibung

Serviermodus

Benutzer kénnen Materialien fiir unterschiedliche Ziele auf dem Roboter legen und tiber den
Bildschirm zu verschiedenen Zielen senden. Der Roboter wahlt selbst den besten Weg aus um die
Gegensténde an alle Ziele zu liefern. Nach Abschluss der Lieferung kehrt er automatisch an seinen
Standby-Punkt zurtick.

Der Benutzer legt den Weg fest und der Roboter fahrt den eingestellten Weg in einem Rundkurs

Rundfahrmodus ab. AuBerdem kann der Roboter an einem Stopppunkt anhalten, damit der Benutzer Materialien
einfacher ausnehmen und ablegen, wéahrend der Roboter auf dem Weg ist.
Der Benutzer kann Hebepunkte und Ablegepunkte festlegen. Der Roboter bewegt sich automatisch
Hebemodus* zu den Hebepunkten, um Materialien zu identifizieren und anzuheben, und danach die Materialien

ablegen, nachdem diese zum Ziel transportiert wurden.

3.3 Schnittstellenbeschreibung
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Unterhalb des Schnittstellenfensters konnen externe Schnittstellen fir Hardware-Erweiterungen und Gerateentstérungen

verwendet werden. Nachfolgend sind die konkreten Schnittstellenspezifikationen aufgeftihrt:

A T Der Hebemodus wird nur vom WTIDL 1-Modell unterstitzt.

Zu pflegendes Teil

Fir genaue Anweisungen zur Verwendung des Roboters finden Sie im PUDU T300-Bedienungsleitfaden.

4. Wartung und Pflege

‘ Roboterstatus Prufhaufigkeit Uberpriifung und Wartungsverfahren

Nr. ‘ Name ‘ Beschreibung
24V (Batteriespannung), maximaler Ausgangsstrom 2,5 A. DC-

1 Stromversorgungsschnittstelle ¢ P 9. gang ’
Anschlusspoldurchmesser: @2,5 mm

2 usB USB 2.0, zur Datenkommunikation mit externen Geraten

3 EA Verwendet zur Signalkommunikation von externen optionalen
Zubehérteilen

4 SIM-Kartenschlitz Unterstltzt Nano-SIM-Karte

5 oTG Verwendet zur Gerateentstérung

3.4 Arbeitsmodi

Der Roboter ist mit unterschiedlichen Modi fiir verschiedene Szenarien ausgestattet, darunter Serviermodus, Rundfahrtmodus

und Hebemodus.
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. N Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch ab.

Antriebsrader und . . - . Lo .

Stitzrader Ausschalten Wéchentlich Uberpriifen Sie die Radoberflache auf Abnutzung und
tauschen Sie es bei Bedarf aus.

Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch ab.

Optischer Sensor . . Wenn unerwartete Verschmutzung oder Beschadigungen

Ausschalten Wéchentlich

und LiDAR Y : vorliegen, zeitnah bearbeiten, um eine Blockade des Sensors
und ungewdhnlichen Betrieb des Roboters zu verhindern.
Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch ab. Und

Robotergehéuse Ausschalten Monatlich Uberpriifen Sie die Installation. Stellen Sie sicher, dass das
Geh&use eben und sicher fixiert ist.

Anzeigelichter und . . Uberpri]fen Sie, ob alle Kontrollleuchten und akustischen

N Einschalten Monatlich X .

Gerausche Warnsignale funktionieren.

Notausschalter Einschalten Monatlich Uberpriifen Sie, ob der Notausschalter korrekt funktioniert.
Stellen Sie den Bremsschalter auf die Position ,AUS® und
schieben Sie den Roboter vorwérts, um zu lberprifen, ob der

Bremsschalter Einschalten Halbjahrlich Bremsschalter korrekt funktioniert.

Hinweis: Schalten Sie nach der Priifung die Bremse erneut auf
LEIN®
. ) Uberpriifen Sie, ob die Sicherheitsaufkleber, Etiketten und
Sicherheitsaufkleber — . . S
. Ausschalten Halbjahrlich Namensschilder auf dem Roboter intakt und klar ersichtlich
und Namensschilder sind

Detaillierte Wartungsanweisungen finden Sie im PUDU T300 Benutzerhandbuch.
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5. Kundendienst

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ist dafiir verantwortlich, wéhrend des Gewahrleistungszeitraums kostenlose
Garantiedienstleistungen zu gewé&hrleisten (unterschiedliche Teile des Produkts haben unterschiedliche
Gewiahrleistungszeitraume). Der Kunde muss keine Gebiihren fiir diese Ersatzteile bezahlen. Standardgebiihren fallen an, wenn
der Gewahrleistungszeitraum abgelaufen ist oder bei Féllen, bei denen kostenlose Produktgewahrleistung nicht gilt. Kunden
kénnen die Kundendiensthotline anrufen, um mehr tber die Kundendienstrichtlinien und Produktwartung zu erfahren, oder
detaillierte Informationen Uber die Kundendienstrichtlinien im PUDU T300 Benutzerhandbuch erhalten.

Kundendiensthotline von Pudu Technology: +86 755-86952935, E-Mail-Adresse des Kundendienstes: techservice@pudutech.

com

6. Compliance-Informationen

6.1 Informationen zur Entsorgung und zum Recycling

Die Richtlinie tber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, die Auswirkungen von Elektro- und
Elektronikgerédten 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 Hausmdll entsorgt werden
muss. Beachten Sie, dass Sie dafiir verantwortlich sind, elektronische Geréate in Recyclingzentren zu entsorgen, um natirliche
Ressourcen zu schonen. In jedem Land gibt es eigene Sammelstellen fir das Recycling von Elektro- und Elektronikgeraten.
Informationen zum Recycling-Riickgabebereich erhalten Sie bei der zustandigen Abfallentsorgungsbehérde fiir elektrische und

elektronische Gerate, bei der 6rtlichen Stadtverwaltung oder bei der Miillentsorgungsstelle Ihres Standorts.

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

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

constituant une garantie de quelque nature que ce soit.

1. Consignes de sécurité

1.1 Conditions électriques requises

Il est strictement interdit d’utiliser des chargeurs autres que le chargeur d’origine pour recharger le robot. Si le chargeur
s’avére défectueux, veuillez le remplacer dés que possible.

Veuillez recharger la batterie a 100 % avant la premiére utilisation.

Veillez a recharger le robot dés que son niveau de batterie est inférieur a 20 %. Utiliser le robot pendant longtemps tandis
que son niveau de batterie est faible réduira la durée de vie de celle-ci.

Assurez-vous que la tension d’alimentation respecte la plage de tension du chargeur, sinon le chargeur risque d’étre
endommagé.

Veuillez ne pas laisser tomber ou heurter le chargeur avec des corps étrangers afin d’éviter de I'endommager.

Veuillez mettre la batterie au rebut conformément aux réglementations locales et ne pas la mettre au rebut avec les déchets

ménagers. Tout mauvais traitement peut entrainer une explosion de la batterie.

1.2 Conditions d’utilisation requises
N’obstruez pas le capteur du robot. Sinon, le robot risque de ne pas parvenir & se déplacer correctement ou d’étre
désorienté.
Il est interdit de nettoyer ou d’entretenir le robot lorsqu’il est sous tension.
Ne placez pas de réchauds a flamme nue ou d’objets inflammables ou explosifs sur le robot.
Ne récupérez pas ou ne placez pas dobjets sur le robot lorsqu’il se déplace afin d’éviter toute blessure ou tout
endommagement de biens causé par une collision accidentelle.
Ne poussez ou ne transportez pas le robot lorsqu’il est en mouvement afin d’éviter qu’il ne fonctionne de maniére anormale.
Le robot ne doit pas étre démonté ou réparé par des personnes autres que des personnels formés. En cas de défaillance du
robot, veuillez immédiatement contacter un technicien de I'assistance technique.
Lorsque vous déplacez le robot, veuillez respecter les exigences relatives au poids maximal autorisé pour une seule
personne stipulées par les lois ou réglementations locales. Veuillez toujours garder le robot a la verticale lorsqu’il est
déplacé.
Il est interdit de jouer devant le robot lorsqu’il est en mouvement afin d’éviter tout dommage indésirable.
Bien que le robot dispose d’un systéme d’évitement automatique des obstacles, ne le bloquez jamais lorsqu’il se déplace a
grande vitesse afin d’éviter tout accident.
Veuillez éviter tout impact ou choc violent sur le robot afin d’éviter tout dommage.
Ne nettoyez pas le robot avec des produits chimiques, nettoyants ou détergents caustiques. Nettoyez toujours le robot en

I’essuyant avec un chiffon propre sec.

1.3 Exigences relatives a I'environnement

N’utilisez pas et ne rechargez pas le robot dans des environnements dangereux a haute température, a haute pression ou

présentant des risques de flammes ou d’explosions afin d’éviter toute blessure ou tout endommagement du produit.
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N’utilisez pas le robot dans un environnement humide ou en présence de substances liquides ou visqueuses sur le sol afin
d’éviter de 'endommager.

N’utilisez pas le robot dans des lieux ou les équipements sans fil sont explicitement interdits, car il pourrait interférer avec
d’autres appareils électroniques ou entrainer d’autres dangers.

N’utilisez pas le robot dans un environnement humide ou sur des surfaces couvertes de liquide ou d’une matiére gluante
afin d’éviter de I'endommager.

Le robot convient pour une utilisation sur sol plat. Ne I'utilisez pas dans un environnement comportant des marches ou une
pente abrupte.

Il est nécessaire d’utiliser le robot dans I'environnement d’exploitation du produit déclaré dans ce manuel. Sinon, cela
pourrait entrainer un fonctionnement anormal de I'équipement ou d’autres dangers.

Ne mettez pas le robot ou ses accessoires au rebut en tant que déchets ménagers ordinaires. Veuillez respecter les
réglementations locales relatives a la mise au rebut du robot et de ses accessoires et apporter votre contribution au

recyclage.

2. Composants du produit
2.1 Présentation

Le PUDU T300 est un robot de livraison utilisé pour le déplacement de matériel dans des scénarios industriels et pour la
manutention de lourdes charges dans des scénarios commerciaux. Il repose sur un chéssis transporteur de charge et sur un
écran d’exploitation facilitant son utilisation. La charge maximale transportable par le robot peut atteindre 300 kg. L'espace de
transport est ouvert et flexible et peut étre associé a différents accessoires pour répondre a différents besoins de transport. Il
dispose dans le méme temps d’une grande variété d’interfaces, ce qui est pratique pour les extensions matérielles et

Iinterconnexion loT.

2.2 Liste des articles fournis

Robot x 1, manuel d’utilisation du PUDU T300 x 1, certificat de qualité x 1 et chargeur x 1.

2.3 Apparence et composants

2.4 Caractéristiques techniques

Caractéristique du produit

Tension de fonctionnement

‘ Description

20,84 29,2VCC

(1] Voyant (6} Poignées ® Plaque a électrode de rechargement (16] Compartiment de

Q Ecran LCD o Caméra frontale @ Bouton d’arrét d’urgence

© Bouton de raccourci @ Capteur anti-collisions @ Interrupteur Marche/Arrét @ Port de rechargement
o Caméra RGBD e Roues motrices @ Caméra vers le haut @ Frein a main

O LDAR @ Roues auxiliaires @ Fenétre d’interfaces externe

Capacité de la batterie

30 Ah

Charge max.

300 kg

| 661,39 livres

Durée de rechargement

Environ 2 h (pour recharger de 0 a 90 %)

Autonomie de la batterie

12 h (sans charge) ; 6 h (avec la charge max.)

Poids total

65 kg (WTIDO1) ;
81 kg (WTIDL1)

143,30 livres (WTIDO1) ;
178,57 livres (WTIDL1)

Caractéristiques de I'écran

Ecran LCD de 10,1"

Dimensions globales

835 x 500 x 1 350 mm

32,87 x 19,69 x 53,15 pouces

Dimensions du chassis

780 x 500 x 240 mm

30,71 x 19,69 x 9,45 pouces

Vitesse de croisiere

0,2 & 1,2 m/s (réglable)

0,66 & 3,94 pi/s (réglable)

Méthode de navigation

SLAM visuel et SLAM laser

Largeur min. de passage 60 cm 23,62 pouces
Hauteur max. surmontable 20 mm 0,79 pouce
Creux max. franchissable 35 mm 1,38 pouce
Systéme d’exploitation Android

Puissance des haut-parleurs

2 haut-parleurs stéréo de 10 W

Environnement de fonctionnement

Température : 0 & 40 °C ; humidité : < 85 % d’humidité relative

Environnement de stockage

Température : -20 & 60 °C ; humidité : < 85 % d’humidité relative

Altitude de fonctionnement

<2000m

6 561,68 pi

Conditions requises pour la
surface du terrain

Environnement intérieur a sols plats et réguliers

Entrée d’alimentation du
chargeur

100 & 240 VCA, 50/60 Hz

Puissance de sortie du
chargeur

292V, 15A

3. Instructions relatives au produit

3.1 Description des boutons

Mise sous tension :

Déplacez le robot vers son lieu de démarrage. Appuyez sur I'interrupteur Marche/Arrét pendant 3 secondes et le voyant du robot

deviendra bleu pour indiquer que le robot a été correctement mis sous tension.
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Mise hors tension :
Appuyez sur I'interrupteur Marche/Arrét pendant 3 secondes et une boite de dialogue d’arrét apparaitra. Appuyez sur « Mise
hors tension » et la bande lumineuse supérieure et I'écran du robot s’éteindront, indiquant ainsi qu’il a été mis hors tension avec

succes.

Pause :
Lorsque le robot est en mouvement, sa tache en cours peut étre suspendue en appuyant sur son écran. Appuyer a nouveau sur

son écran lui fera reprendre sa tache en cours.

Arrét d’urgence :
En cas d’urgence lorsque le robot est en mouvement, appuyez sur son bouton d’arrét d’urgence pour I'arréter. Tournez le bouton
d’arrét d’urgence dans le sens des aiguilles d’'une montre et suivez les instructions a I'écran pour que le fonctionnement du robot

reprenne.

Frein a main:
Pour assurer la sécurité d'utilisation, les roues motrices tenteront de se verrouiller et de s'arréter automatiquement lorsque le
robot est éteint ou dans certaines situations anormales sile frein a main est réglé sur « ON ». Si vous souhaitez pousser le robot,

vous devez le mettre en position « OFF ».

€©)

3.2 Rechargement et remplacement de la batterie

Rechargement :

Le T300 peut étre rechargé par un chargeur ou par une pile de recharge.

a) Utilisation du chargeur : Il vous suffit de connecter le chargeur correspondant au port de rechargement du robot pour
commencer le rechargement.

b) Utilisation d’une pile de recharge : Démarrez le robot normalement une fois que vous aurez déployé la pile de recharge
conformément & ses instructions de déploiement. Appuyez sur le bouton « Retour pour se recharger » de I'interface du robot

pour que le robot revienne se recharger.
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Remplacement de la batterie :
Lorsque le robot est hors tension, ouvrez le cache du compartiment de la batterie. Débranchez le connecteur d’alimentation relié
a la batterie afin de la remplacer. Une fois que c’est fait, rebranchez le connecteur d’alimentation et refermez le cache du

compartiment de la batterie avant d’allumer le robot pour I'utiliser.

3.3 Description de I'interface

e O o e ©
iiUE ﬁim

oG SIM O

LED IO DC OuT
24V =25A

La fenétre d’interfaces présente des interfaces externes qui peuvent étre utilisées pour des extensions matérielles et le

débogage de I'équipement. Voici les caractéristiques des interfaces spécifiques :

N° ‘ Nom ‘ Description
L . 24V (tension de la batterie), intensité de sortie maximale de 2,5 A.

1 Interface d’alimentation L X
Diameétre de la broche de la prise CC : @2,5 mm

2 USB USB 2.0, pour la communication de données avec des équipements
externes

3 /o Utilisé pour la communication de signaux d’accessoires externes en
option

4 Logement pour carte SIM Prend en charge les cartes Nano SIM

5 OTG Utilisé pour le débogage de I'équipement

3.4 Présentation des modes

Le robot intégre divers modes pour répondre a différents scénarios, notamment le mode Livraison, le mode Croisiére et le

mode Levage.
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Mode

Mode Livraison

‘ Description

Les utilisateurs peuvent placer du matériel pour plusieurs destinations sur le robot et employer
I'écran pour émettre des taches de livraison du matériel. Le robot peut planifier lui-méme le meilleur
parcours et livrer les articles a toutes les destinations. Il reviendra automatiquement a son point de
veille une fois la livraison terminée.

Mode Croisiére

Lutilisateur peut définir un parcours et le robot empruntera ce parcours prédéfini de maniére
cyclique. De plus, le robot peut s’arréter a un point d’arrét du parcours de croisiére afin de
permettre a I'utilisateur de récupérer et de placer plus facilement du matériel sur le robot tandis

qu'il fonctionne.

Mode Levage *

Les utilisateurs peuvent définir des points de levage et des points dabaissement. Le robot se rendra
automatiquement au point de levage pour identifier et lever le matériel. Il le déchargera ensuite

automatiquement apreés |'avoir transporté a destination.

A Le mode Levage n’est pris en charge que par le modéle WTIDL1.

Pour des instructions d’utilisation détaillées du robot, veuillez vous reporter au Manuel d’utilisation du PUDU T300.

4, Maintenance et entretien

Piéce a entretenir

Etat du robot Fréquence de Méthode d’inspection et d’entretien

vérification

Roues motrices et . ) Veuillez essuyer la surface avec un chiffon propre. Vérifiez
L Hors tension Une semaine s L, .

roues auxiliaires I'usure de la surface des roues et remplacez-les si nécessaire.
Veuillez essuyer la surface avec un chiffon propre. En cas de

Capteur visuel et ) . saleté ou de dommage soudain, veuillez traiter cela dans

R Hors tension Une semaine i L L. .

LiDAR les meilleurs délais pour éviter toute obstruction du capteur
pouvant entrainer un fonctionnement anormal du robot.
Veuillez essuyer la surface avec un chiffon propre. Vérifiez

Corps du robot Hors tension Un mois également I'installation. Assurez-vous que le boitier est a plat
et fermement fixé.

Voyants visuels et ) . Veérifiez que tous les voyants et tous les avertissements

Sous tension Un mois .
sonores sonores fonctionnent correctement.
Bouton d’arrét ) . Vérifiez que le bouton d’arrét d’urgence fonctionne
) Sous tension Un mois

d’urgence correctement.
Réglez I'interrupteur de frein sur la position « OFF » et
poussez doucement le robot vers I'avant pour vérifier que

Frein a main Sous tension Six mois I'interrupteur de frein fonctionne correctement.
Remarque : Réglez a nouveau l'interrupteur de frein sur
« ON » apreés la vérification.

Autocollants de Veérifiez que les autocollants de sécurité, les étiquettes et les

sécurité et plaques Hors tension Six mois plaques d’identification du robot sont intacts et clairement

d’identification visibles

Pour des instructions de maintenance détaillées, veuillez vous reporter au Manuel d’utilisation du PUDU T300.
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5. Service apres-vente

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. s’engage a fournir des services de garantie gratuite du produit pendant la période de
garantie du produit (différentes périodes de garantie peuvent correspondre aux différentes piéces du produit). Le client n'a
pas a payer de frais pour les piéces de rechange. Des frais standard s’appliquent si la période de garantie a expiré ou dans les
cas ou la garantie gratuite du produit n’est pas applicable. Les clients peuvent appeler la hotline du service aprés-vente pour
en savoir plus sur la politique de service aprés-vente et pour la maintenance du produit. lls peuvent également se reporter au
Manuel d’utilisation du PUDU T300 pour plus de détails sur les politiques de service aprés-vente.

Adresse email du service aprés-vente de Pudu Technology: techservice@pudutech.com

6. Informations de conformité

6.1 Informations sur la mise au rebut et le recyclage

La directive DEEE (déchets d'équipements électriques et électroniques) vise & minimiser l'impact des produits électriques et
électroniques sur l'environnement, en augmentant la réutilisation et le recyclage et en réduisant la quantité de DEEE mis 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.

Avant de placer des équipements électriques et électroniques (EEE) dans le flux de collecte des déchets ou dans des installations
de collecte des déchets, I'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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7. Informations sur la conformité

7.1 Déclaration de conformité de la Commission fédérale des communications

Les informations suivantes s'appliquent & 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 I'équipement,
|'utilisateur est encouragé a remédier aux interférences a I'aide d'une ou plusieurs des mesures suivantes :

+ En réorientant ou déplagant I'antenne de réception .

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

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

- En consultant le distributeur ou un technicien expérimenté en radio/télévision pour obtenir de l'aide.

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

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

+ Cet équipement doit tolérer toute interférence regue, y compris les interférences susceptibles d'entrainer un fonctionnement

indésirable.

7.2 Déclaration de conformité d'industrie Canada

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

+ Cet équipement doit accepter toute interférence, notamment les interférences qui peuvent affecter son fonctionnement.
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Hukakas opraHusauus nnu otaesibHoe JIMLO He UMEeIT npaeBa UMUTMPOBATb, KOMUPOBaTh, NepenucbiBaTb WX NepeBoaUTb
cofep)xaHne naHHOro pyKoBOACTBa Mosib3oBaTtesisd, YaCTUYHO UIKU MONMHOCTbLIO, 6e3 n1cbMeHHoro paspeleHnsa Shenzhen Pudu
Technology Co., Ltd., unu pacnpocTpaHsTb faHHOE PyKOBOACTBO MOJIb30BaTes C LieMblo MoslyYeHust npubbinm niobbiM criocobom
(3}'IGKTpOHHO nnu nytem q)OTOKOI'IVIpOBaHI/IR, 3anMcn T ,DF). TexHuuyeckme XapaKTepuUCTUKN U3fenus n ceefeHuns, cogepxalymecs
B 3TOM PyKOBO[CTBE MoOJib3oBaTeNs, npusefeHbl UCKTIOUYNTENIbHO B CMPaBOYHbIX LeNaX U MOryT MeHATbCA 6e3 yBeOoMIIeHns.
Ecnu He ykasaHO MHOe, 3TO PYKOBOACTBO MOJIb30BATENs MPeHa3HaueHOo TOMbKO B KaUeCTBE MHCTPYKLWIA MO MPUMEHEHWMIO, 1

HMKaKoe 3asiBNIeHWe He [JOMMKHO CUNTATLCS rapaHTUel Kakoro-nmbo poaa.

1. UHcTpyKumm no 6esonacHocTH

1.1 TpeboBaHUs K 3NEKTPONUTAHUIO

KaTeropuuecku sanpelyaetcs Ans 3apsakm pobota UCMonb3oBaTh 3apsHble YCTPOMCTBA CTOPOHHUX MPOU3BOAUTENEN.
Ecnu 3apsiHoe yCTPOWNCTBO OKaXETCst HEeUCTIPaBHbIM, 3aMEHUTE ero Kak MOXHO CKOpee.

Mepep nepsbIM MCMONb30BaHMEM MOHOCTbIO 3apaauTe akkymynatop go 100%.

Obs3aTensHo 3apsauTe poboTa, Korga y Hero octaHetcs MeHee 20 % 3apsga. PaboTa npu HU3KOM ypoBHe 3apsia
aKKyMynaTopa B Te4eHue OINTeSIbHOro BpeMeHU COKpPaTUT CPOK ero CJ'Iy)K6bI.

y6e,D,VITer, YTO HanpsbkeHue MCTOYHWKa MUTaHWA COOTBETCTBYET AuanasoHy Hal'lpﬂ)KeHl/Il‘a 3apagHoro yCTpOﬁCTBa, B
NPOTUBHOM Cryyae 3apsijHOe YCTPONCTBO MOXET BbINTU U3 CTPOSI.

Bo nsbexaHue NoBpexaeHUi 3anpeLLaeTcs POHATb 3aps4HOE YCTPOIMCTBO U MOABEPraTh €ro yAapHbIM BO3LeNCTBUSAM.
MoxanyiicTa, yTUAN3NPYITE aKKyMynsTOp B COOTBETCTBUM C MECTHbIMW MpaBUnamMu U He BblbpacbiBaliTe ero BMecTe C

6bITOBbIMMY oTXo4aMu. Hel'lpaBMJ'leOe O6paLIJ,eHMe MOXET NPUBECTU K B3PbIBY akKyMynaTopa.

1.2 TpeboBaHuMs K aKCnnyaTaLmm
3anpetyaetcs 6110kMpoBaTh faTunMkn poboTa. B TakoM criyyae TpaeKTopus ABUXKEHWUS PoBOTa MOXET HapyLKUTbCS, U OH
MOXET 3abnyauTbCS.
3anpeLyaeTcs TPOV3BOAUTL OUUCTKY UK TEXHUUECKOE 0BCNYXMBaHWE, KOrAa Po6OT BKIIIOUEH.

He cTaBbTe Ha poboTa MAUTbI C OTKPLITHIM MIaMEHEM, a TaKXKE NIErKOBOCTIaMEHSIIOLLMECS UM B3PbIBOOMACHbIE MPEAMETbI.
3anpeuyaetcs 3abupaTth UM CTaBUTL NPEAMETLI, KOrga PoBOT HaXOANUTCS B ABUXKEHWUM, YTOObI M3BEXKaTb UMYLLECTBEHHOTO
yuiepba Unu TpaBMUPOBaHUS U3-3a ClyYalHbIX CTONKHOBEHWIA.

He TonkaiiTe u He nepeHocuTte poboTa B fpyroe MecTo BO BpeMsi ABUXEHUs, YToObl M3bexaTb BO3HUKHOBEHUs cboeB B
paborte.

Pasbop wnuM pemMoHT poboTa [OMKEH OCYLIECTBAATLCS TONMbKO OBy4YeHHbIM MepcoHanoM. [lpu BO3HUKHOBEHWM
HeuncnpaBHOCTEN HeMe/IeHHO 06paTUTECh K MHXKEHEPY TEXHUUECKOM NMOAAePXKKN.

Mpu nepemelyeHnn pobota cobniogaiiTe TpebOBaHWA MO MaKCUMAsNbHO [AOMYCTUMOMY BeCy [N OLHOIO YenoBeKa,
YCTaHOBMEHHbIE MECTHbIMWU 3aKOHaMW W npasunamu. Bo Bpems nepemelleHns poboTta obs3aTenbHoO fepxute ero B
BEPTUKANIbHOM MOSIOKEHNN.

+ Korga poboT Haxo[uUTCs B ABWKEHUM, 3aMPELLAETCs UrpaTh nepes poboToM, UTobbl M3bexaTb HenpeaBUAEHHbIX TPaBM.
XoTs poboT ocHalLeH ¢yHKLMER aBTOMATUYECKOro NpefoTBPaLLEHINS CTONKHOBEHUI, 3anpelyaeTcs 6nokvMpoBaTth poboTa,
JABWXKYLLErocst Ha BbICOKOW CKOPOCTH, UTOBbI M3bexaTb HecUaCTHbIX Crlyyvaes.

Bo usbexaHue nospexaeHuit obeperaiite poboTa OT CUMbHbIX YAAPOB U TPSCKM.
3anpetlyaeTcs UUCTUTL PobOTa arpeccUBHLIMU XMMUKaTaMU, YUCTALLMMIU UK MOLLMMM cpeacTBamu. Beerga npoTupaiite

poboTa UMCTOM 1 CyXOit TKaHbHO.

1.3 3konoruyeckue TpeboBaHus

33I'IpeLIJ,aeTC$I JKCrlyatpoBaTh U 3aps>XaTb p060Ta B OMacHbIX yCrnoBusax npu BbICOKOM TeMnepaType, BbICOKOM faBneHun nnm
Npwn HanU4YnKn prcka BO3ropaHnsa U B3pbiea, YTObbI M36EXKaTb BOZHUKHOBEHMUS TpaBM U NOBPEXAEHUS U3aenus.
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3anpelyaeTcs 1cnonb3oBaTh PobOTa BO BNAXHOWM Cpeae Unu Npu Harmuumm XXUOKAX UK BA3KKUX BELLECTB Ha Mosy, 4Tobbl
nsbexatb noBpexaeHus pobota.

3anpeu.|,aeTc5| UCNonb3oBaTb p060Ta B MecCTax, rae Kateropn4yecku sanpeeHbl GECHPOBO,D,HbIe yCTpOI;ICTBa, TaK Kak 310
MOXET Co34aTb MNOMEXU B pa60Te APYrux aneKTPOHHbIX yCTpOi;ICTB wnn gpyrmve onacHocTu.

3anpeu.|,aeTcs| ncnonb3oBaTb p060Ta ycnosusax MOBbILEHHOMN BNAXHOCTU UK npu HannumMmn Ha NOBEPXHOCTAX )KVI,D,KOCTSIZ
WNN NIUMNKKX BELLEeCTB, YTobbl n3bexaTb NoBpexaeHus pobora.

PO6OT npurogeH ons SKCﬂﬂyaTaLJ,I/IVI Ha POBHbIX MOBEPXHOCTAX. 3al'lpeLLtaeTCﬂ BKCﬂﬂyaTMpOBaTb €ero B MecTtax co CTyI'IeHﬂMM
WU KPYTbIMWU CKITOHaMU.

Pobota cnenyeT 3KCnnyaTnpoBaTb B YCNOBUAX, YKa3aHHbIX B HacTOsLWEM PYKOBOACTBE. B NPOTUBHOM Cny4ae BO3MOXHbI
HapyLeHus B paboTe obopynoBaHUs UK Jpyre onacHoCTy.

3anpeu.|,aeTcs| yTunmsmposaTtb po60Ta W ero npuHagnexHocTn smecte C 6bITOBLIMU oTXo4aMu. Cono,u,aPlTe MeCTHble

npasuna Npv yTunusauum poboTta 1 ero akceccyapos, NoagepxuBaiite nepepaboTky.

2. KoMnoHeHTbI n3pgenus
2.1 KpaTkue cBefeHus

PUDU T300 — 310 poboT-[oCTaBMK A/ MepeMeLLeHUs MaTepuanoB B MPOMbIWIEHHbIX YCNoBUSX M 06paboTku
KpynHorabapuTHbIX rpy30B B KOMMepUeckux ycrnoBusx. OH OCHallleH Wacck s NepeBo3kn rpy3oB U pabounM aKkpaHOM Ans
ynobcTBa mcnonb3oBaHus. pysonogbeMHocTb poboTa pocturaet 300 Kr, a TPaHCMOPTMPOBOYHAs MNOLWaAKa OTKpbITas U
rnubkas, UTo No3BOSISET UCMONB30BaTh PA3NUUHbIE MPUHAANEXHOCTU ANs PELleHNs PasNUHbIX 33434 TPAHCMOPTUPOBKK. Kpome

TOro, OH OCHaLLEH Pa3HOO6Pa3HbIMU MHTEpdEcaMu, UTo yAo6HO AN1s paclumpeHus 0bopyaoBaHKs 1 B3auMopelicTaus ¢ I0T.

2.2 YNaKOBOYHbIN NIUCT

PoboT x1, pykoBogcTso nonbsosatenst PUDU T300 x1, cepTuéukat kauecTsa * 1, 3apsifHoe ycTpoincTeo x1.

2.3 BHelwHW BUG U KOMMNOHEHTbI

j

CBeToMoAHbIN UHAMKATOP
YKK-akpaH

KHorka 6bicTporo foctyna
RGBD

Ivpap

000606000

Pyukn

Kamepa nepepHero ob63opa
Jatunk cTonkHoBeHUs
Bepnywwe koneca

,D,OI'IOJ'IHI/ITeJ'IbeIe Koneca

66000

KHonka aBapuitHoro octaHoBa

2.4 TexHUUYECKNE XapaKTePUCTUKHU

DYHKUMM U3genvs

Pabouee HanpsxeHne

‘ Onwcanne

20,8 B - 29,2 B nocT. ToKa

MnacTnHYaTbIN 3apAaHbIN 3NeKTPos,

®6e6 6606

KHonka nutaHua

Kamepa BepxHero o63opa
MHTepdeiicHoe okHO
AKKYMYNATOPHbIN OTCEK
3apsaHbIi nopT

Mepekntovatens TopmMosa

EMKOCTb akKyMynsTopa

30A-y

py30MnogbeMHOCTb:

300 kr |

661,39 pyHTa

Bpems 3apsagku

Okorso 2 yacos (o1 0 % o 90 %)

Bpems paboTbl oT
aKKyMynsTopa

12 u (6e3 Harpyskm);6 4 (Makc. Harpyska)

O6wuit Bec

65 kr (WTIDO1);
81 kr (WTIDL1)

143,30 ¢pyHTa (WTIDO1);
178,57 ¢pyHTta (WTIDL1)

XapaKTepucTUKmM aKpaHa

JKK-akpaH 10,1 atoiima

labapuTHble pasmepsbl:

835 x 500 x 1350 Mm

32,87 x 19,69 x 53,15 aronma

Pasmepbl waccn

780 x 500 x 240 MM

30,71 x 19,69 x 9,45 nroima

CKOpOCTb ABWOKEHUA

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

0,66-3,94 ¢yT/c (perynupyertcs)

MeTog, HaBuraumm

BusyanbHbiit SLAM, nasepHbin SLAM

MwuH. WwmpurHa npoxoga 60 cm 23,62 ponma
Makc. npeogonunMas BbicoTa 20 MM 0,79 grorima
Makc. npeofonuMblit 3a3op 35 MM 1,38 glonma
OnepauuoHHas cuctema Android

MolHoCTb AMHaMUKOB

2 cTepeonmHamuka x 10 Bt

Ycnosws akcryaTaLmmn

TeMnepatypa: ot 0 °C fo 40 °C; oTH. BNaxHocTb: < 85 %

Ycnosus XpaHeHusa

Temnepatypa: -20 °C go 60 °C; oTH. BnaxHocTb: < 85 %

BbicoTa MecTa aKcnnyataymun

<2000 ™

6561,68 pyT

TpeboBaHUs K NOBEPXHOCTH

B noMeLeHnn Ha POBHOM afkoM nony

MuTaHue Ha BXo[e 3apanHoro
ycTpolicTea

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

[MuTaHWe Ha BbIxoae 3apsfHOro
ycTpolicTBa

29.2B,15A

3. UHCcTpyKLMKM No aKkcnnyaTauum usgenus

3.1 OnucaHue KHoMok

BknioueHue nutaHus:

MepemectnTe poboTa B MecTo 3anycka. HaxmuTe v yaepxuBaiTe KHOMKY NWUTaHWA B TeuyeHue 3 cekyHp, nocne yero

CBeTO,qMOAHbIIZ nHonKaTtop p06OTa 3aropuTcs CMHUM LIBETOM, YKa3blBas Ha ero ycrnewHoe BKIto4YeHue.
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BbikntoueHne nuTaHus:
Haxxmute n ynep»(waal?ﬁe KHOMKY MUTaHWA B Te4YeHune 3 CeKyHzA, nocne 4yero nosaBuTCA COO6LIJ,eHl46 O BblK/toYeHUU. Haxxmute
((BbIKJ'I}OHMTb», rnocne 4ero cCBeToBas nosoca B BEpXHeﬁ 4actu p060Ta W 3KpaH noracHyT, yka3biBas Ha ero ycnewHoe

BblIK/IlOYEHMe.

MpuocTaHoBka pa6oTbi:
Korga po6oT HaxoauTcs B ABKEHNM, TEKYLLYIO 3aa4y MOXHO NPUOCTAHOBWUTb, HAXKaB Ha dKkpaH. [MoBTOpHOE HaxaTuhe Ha IKpaH

BO306HOBUT TekylLyto 3aauy.

ABapuitHbIi OCTaHOB:
Mpun BO3HMKHOBEHUM Upe3BbIYaiHOW CUTYaLIMK BO BPEMS [BIKeHUs poboTa HaXMWTe nepekoYaTeslb aBaputHOro OCTaHOBa,
4T06bI OCTaHOBUTL PoboTa. MOBEPHUTE NepekntoyaTeNb aBapUtHOro OCTaHOBA MO YaCoBOW CTPENKe U CneayiTe MHCTPYKLMSM

Ha 3KpaHe, yTo6bI BO306HOBUTL 3KcnnyaTauuto p060Ta.

MepekniouaTens TopMosa:

[ns obecneyeHns 6e3onacHoCTM NepkioyaTeNb TopMo3a cpabaTbiBaeT TONbKO Mocne ocTaHoBa poboTa. Kora nepeksoyatens
TopMo3a HaxoguTcs B ronoxeHun "ON", B uensx obecrieyeHuss 6e30MacHOCTV MpPU aBapUMHOM OCTaHOBKE ABWUraTeNb
aBTOMaTM4Yecku ocTaHaBnuBaeTcs. Ecnu Bam HeO6X0,D,l/IMO nepensuratb po60Ta, yCTaHOBUTE nepeks4vaTenb TopMo3a B

nonoxetue "OFF".

U

o

0,
i}

[®)

3.2 3apsapaka n 3aMeHa akKyMynsTopa

3apsgka:

T300 MOXHO 3apsaTb C MOMOLLbIO 3aPALHOIO YCTPOMCTBA MK 3aPSAHOTO CTaHLWM.

a) Vcnonb3oBaHue 3apsifHOro ycTpoiicTsa: MpocTo BCTaBbTE COOTBETCTBYIOLIEE 3apsSAHOE YCTPOMCTBO B 3apsigHbIi MmopT
poboTa, UTobbl HauaTb 3apSAAKY.

b) Ucnonb3osaHue 3apsgHoi ctaHumu: Mocne pasBepTbiBaHKs 3apsAHOrO YCTPOMCTBA B COOTBETCTBUM C UHCTPYKLMAMU MO
pa3BepTbiBaHUIO 3amycTuTe poboTa B 06bIMHOM pesxmMe. HaxmuTe KHOMKY «BepHyTbCs K 3apsake» B UHTepdelice poboTa,

yTO6bI HauaTh npouecc Bo3BpaTa K 3apskKe.
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3aMeHa akKymynsTopa:
Korzia poboT BbIKNOUYEH, OTKPOMTE KPbILWKY aKKYMyNSTOPHOrO oTceka. YTobbl 3aMeHUTL akKyMYSTop, OTCOeAUHUTE pasbeM
nnTaHuA, I'IO,ElKJ'I}OHeHHbIl;I K aKKyMynaTopy. [Mocne 3ameHbI NOoAOKNIOYNTE pasbeM NMUTaHNAa n 3a|<p0171Te KPbILKY aKKyMYNIATOPHOIO

OTCeKa, npexnae 4YeM BK4YaTb p060Ta ansa ,ﬂaﬂbHeﬁLUeﬁ 3KcnnyaTauun.

3.3 OnucaHue nHTepdeiica

e 0 () o ©O
ijwtﬁ ——

o016 SIM D

UsB

LED IO DC ouT
24v=25A

|-|O,IJ, IAHTepq)eljiCHblM OKHOM HaxogAaTcA BHeWwHue MHTep¢eIﬁCbl, KOTOpPble MOXHO UCMNO/b30BaTh A/14 paclunMpeHns

060pyfoBaHNA 1 OTNAAKM YCTPONCTBA. TEXHUUECKME XapaKTEPUCTUKN MHTEPdECOB:

Ne ma Onucaxne
1 WHTepdeiic ncTouHUKa 24 B (HanpshkeHWe akKyMynsTopa), MakcuMasbHbI BbIXOLHOW TOK 2,5 A.
nuTaHua JvameTp wrekepa nocT. Toka: @ 2,5 MM
2 usB USB 2.0, ans nepefaun AaHHbIX Ha BHeLLHWE yCTpoicTBa
McnonbsyeTcs 41 nepefaym CUrHanoB JONOMHUTENbHbBIX
3 Beoa-BbiBOL .
NpVHaANEXHOCTEN.
4 Cnot gns SIM-kapTbl MoppepxuBaeT kapTbl popmata Nano-SIM
5 OTG McnonbsyeTcs g1 oTnagkm ycTponcTsa

3.4 O3HaKoMNeHUe ¢ pexxmmamm

Po6oT OCHaLLEH HECKOTbKUMU peXXnMamu paﬁOTbI ANa pa3HbIX CLLEHapWeB, B TOM YUCTie PEXXMMOM O0CTaBKU, PEXUMOM Kpyn3a

W pexMMoM noabema.
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Pexum ncaHve

Monb3oBaTenn MoryT pasmellaTh Ha Fpy30BOI NioLagke poboTa MaTepuarbl 415 HECKOMbKMUX
MYHKTOB Ha3Ha4YeHnA 1 OTNpaBAaTb 3afaHNA Ha [OCTaBKy MaTepnasioB C MOMOLLbIO 3KpaHa. Po6oT
MOXET CaMOCTOATENbHO MIaHMPOBaTb ONTUMAasbHbIA MapLIPYT, 4TO6bI JOCTaBUTL rpy3 BO BCe
MYHKTbl HA3Ha4YeHus. Mocne 3aBepLlIeHna OCTaBKM OH aBTOMaTn4yeCckn BEpPHETCs B MYHKT OXXUOaHUA.

Pexkum goctasku

Monb3oBaTenb MOXeT 3aAaTb NyTb, NOC/NE Yero PoboT ByAeT LMKNNYECKM NepeBMraTbes no
3aaHHoMy nyTu. Kpome Toro, poboT MOXeT OCTaHaBMMBATLCSA B TOUKE OCTAHOBKM Ha MaplupyTe
[IBVKeHWs, UToBbI Nonb3oBaTeNto 6bino nerye 6paTh U pasMelLaTb MaTepuanbl B npoLecce
3KcnnyaTauyumn poborta.

Kpyw3-pexum

Monbsopatenu MOryT 3afiaBaTb TOYKU NoAbEMa U TOUKKN OMyCKaHUA. PoboT aBTOMaTMueCKM
PeskiM nobema * | HaNpaBuTCs K ToUke Nofbema, YTobbl HalTh 1 3abpaTb MaTepuankl, a 3aTeM aBToMaTU4ecku
BbIFPY3UT UX NOCNe TPaHCMOPTUPOBKU K MECTY HasHa4yeHua.

A Pexxkvum nogbema nopepxvaeTcs Tonbko mogensio WTIDLT.

MoppobHble MHCTPYKLMK MO 3KCMyaTaLmm poboTa cM. B pykoBoACTBe Mo akcrnnyaTauun PUDU T300.

4. TexHnueckoe obcny>kmBaHne U peMOHT

O6cny>uBaeMblit CocTosiHne YactoTa Cnocob npoBepku 1 obcny>xmBaHuUs

ysen po6ota NpOoBepKM

Bepywve n MpoTpuTe NOBEPXHOCTb YNCTOM TKaHbo. MpoBepsTe
[IONONHUTENbHble BbikntoueH OpHa Hepens MOBEPXHOCTb KOMEC Ha Hannumne N3Hoca v 3aMeHuTe npu
Koneca HeobXxoAMMOCTH.

MpoTpuTe NoBepxXHOCTb YNCTOM TKaHblo. B cnyuae

BM,D,EO}J,aTLIIAK “u 3arpsasHeHnsa unu cnyqaﬁHoro noBpexneHnsa yctpaHute
BbikntoueH OpHa Hepens

nvaap MX Kak MOXHO cKkopee, 4Tobbl He oMyCcTUTb 6rI0KMPOBKM

[laTuMKa v BO3HUKHOBeHUs cboes B paboTe poboTa.

MpoTpuTe NoBepxHOCTb YMCTOM TKaHbio. [poBepbTe
Kopnyc po6ota BbiknioueH OpnuH mecs, yCTaHOBKY. YbenuTech, UTo Kopryc poBHbIi
M Ha[leXXHO 3aKpersieH.

CeeToBas
MpoBepbTe UCMPABHOCTbL BCEX CBETOBbIX MHAMKATOPOB U1
1 3ByKOBas BikntoueH OpnuH MecsiL,
3BYKOBbIX CUrHAsOB.
MHAVKaLuMs
KHonka o
N MpoBepbTe Hafexallyto paboTy KHOMKM aBapUitHOro
aBapuitHoro BkntoueH OpauH Mecay,
OCTaHoOBa.
ocTaHoBa
YcTaHoBWTE NepeksoyvaTenb TOpMo3a B nosioxeHue «BbIKIT.»
1 OCTOPOXHO TOJIKHUTE poboTa Bnepes, YTobbl NpoBepUTL
Mepekniovatens LWecTb P P P posep
BxknoueH MCMPaBHOCTb NepeksiioyaTesnisi TopMo3a.
TopMo3a MecsiLeB
MpvMeyaHwe. Mocne npoBepky cHoBa NepeBeuTe
nepeknoyaTtenb TOpMo3a B nosnoxexne «BKJ1.».
Hakneriku .
LWecTb Y6epnutech, Uto NpeaynpexaatoLmne Haknenku, STUKETKN 1
1 Tabnnuku BbIkntoueH
MecsiLeB Tabnnukn Ha poboTe He MOBPEXAEHbI U XOPOLLO BUAHbI.
6e3onacHocTn

MopapobHbie MHCTPYKLIMK MO TeXHUYECKOMY 06Cny)VBaHUIO CM. B pykoBofcTBe nonb3osatens PUDU T300.
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5. Mocnenpopa)kHoe obcny>xnBaHue

Komnanus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. 06s3yeTcs npenoctaBnsTh 6ecrinaTHoe rapaHTuitHoe obcnyxvBaHne usgenus
B TeUeHME rapaHTUNHOrO CpoKa (pasnuuHbie feTanu Usgenuns MoryT UMeTb PasHble rapaHTUiHbIe CPOKM). 3amnacHble YacTy
B TeUeHMe 3TOro cpoka npegocTaesioTcs 6ecnnatHo. Ecnm rapaHTUIHBINA CPOK UCTEK UK B ciyyasx, Korpa 6ecnnatHas
rapaHTUs Ha U3fenue He PacnpPOCTPAHSAETCS, NMPUMEHSIOTCS CTaHAaPTHbIE pacLeHKW. KNMeHTbl MOryT NO3BOHUTL Ha ropsuyo
JIMHUIO MOCNENPOAAXHOr0 0BCNYXMBaHWSA, YTOObI MONYUYNUTb [OMONHUTENbHbIE CBEAEHUS O MOMUTUKE MOCNENPOAANKHOTO
06CnyKMBaHNA M TEXHUUECKOM 06CNY)XMBaHUM U3Aenus, Unu obpaTuTbcs K pyKkoBoACTBY nonb3osatens PUDU T300 ans
nonyyeHns nofpo6HoN MHPOPMALIMK O NONUTUKE MOCNENPOAAKHOrO 0BCyXMBaHUS.

lopsivas nuHKs nocnenpogaxHoro obcnyxwusarus Pudu Technology: +86 755-86952935, an. nouta cnyx6bl nocnenpogaxHoro

obcnyxumsanus: techservice@pudutech.com

6. Undpopmauus o cooTBeTcTBUME

6.1 HpopMaums 06 yTunusauum u nepepaborke

[upekTBa 06 0TX04aX NPOU3BOLCTBA MEKTPUUYECKOrO U 371eKTpoHHOro obopygosarus (WEEE) HanpasneHa Ha
MWHUMN3aLMUIO BO3,D,eﬁCTBMH 3NEeKTPUYECKOro 1 3NeKTPOHHOro OGOPyAOBaHMﬂ Ha OKpy>atollyto cpefy 3a cYeT yBenuyeHusa
obbemoB MOBTOPHOIO UCMONb30BaHUA U nepepa60TKM, a TakKXXe 3a CYeT yMeHbLUeHMA KonmMyecTsa OTXo040B NPOU3BOLACTBaA
3N1EKTPUYECKOro U 3J1IEKTPOHHOTO 06opy,uosaHm|, HamnpaBnseMbIX Ha CBaskKy. CuMBON Ha AaHHOM MpoAyKTe Unn ero
ynakoBKe O3Ha4aeT, YTo Mo OKOHYaHUW CpoKa C}'Iy)KGbI ,D,aHHbIﬁ npoayKT HEOGXO,D,VIMO YTUNnM3npoBaTb OTAENbHO OT 06bIYHbIX
6bITOBbIX OTXOL0B. MMeliTe B BMAY, YTO Bbl HeCceTe OTBETCTBEHHOCTb 3a YTU/IM3aLMIO 3N1eKTPOHHOro obopynoBaHus B
LieHTpax nepepaboTku Ans COXpaHeHUs NPUPOAHbIX PeCcypcoB. B kaxaoi cTpaHe [OmKHbI BbiTb LIEHTPbI cbopa 0Tx0f0B Ans
nepepaboTKN 3NeKTPUUECKOro U 311eKTPOHHOro obopyaoBaHus. [ns nonyyeHns nHGopMaLmm o MecTe npuemMa oTXof0B
06paTIATer B COOTBETCTBYIOLLME OpPraHbl MO yTUIn3aLuum oTXo40B 3N1EKTPUYECKOTo N IIEKTPOHHOIO o6opy,u,oaaHm|, B MeCTHoe

roponckoe ynpasneHue nnm C}'Iy>K6y no yTunnsauum oTxonos.

Mepep, NoMelLeHWeM 3M1EKTPUYECKOro U 3N1eKTPOoHHOro obopyaosaHus (EEE) B notok c6opa 0TX040B WK OTMpaBeHUeM
B MyHKTbl cbopa OTXO[0B KOHEYHbI Nonb3oBaTenb obopynoBaHus, cogepyalliero 6atapen U/Mnn akKyMynsTopbl, AOMKEH

n3sneyb UX Os pa3fenbHoro c60paA
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tutti i diritti riservati.

Non & consentito ad alcuna organizzazione o individuo imitare, copiare, trascrivere o tradurre i contenuti di questa guida
per I'utente, in tutto o in parte, senza il consenso scritto esplicito di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., né di distribuirla a
scopo di lucro in qualsivoglia modo (elettronicamente o tramite fotocopiatura, registrazione, ecc.). Le specifiche del prodotto
e le informazioni fornite nelle presenti istruzioni per I'uso hanno solo scopo di riferimento e sono soggette a variazione senza
ulteriore preavviso. Salvo diversa indicazione, questa guida per 'utente & destinata unicamente a fornire istruzioni per ['utilizzo,

e nessuna affermazione in esse contenuta dovra essere considerata come una garanzia di qualsiasi tipo.

1. Istruzioni per la sicurezza

1.1 Requisiti elettrici

- E strettamente vietato usare caricatori diversi dall’originale per ricaricare il robot. Se il caricatore risulta difettoso, sostituirlo
il prima possibile.

+  Caricare completamente la batteria al 100% prima del primo utilizzo.

+Accertarsi di ricaricare il robot non appena la carica residua € inferiore al 20%. Lavorare con livelli di carica bassi per lunghi
periodi di tempo ridurra la durata della batteria.

- Accertarsi che la tensione di alimentazione corrisponda all'intervallo di tensione del caricatore, altrimenti il caricatore
potrebbe danneggiarsi.

+ Per evitare danni, non far cadere il caricatore né urtarlo con oggetti estranei.

+  Smaltire la batteria secondo le normative locali e non smaltirla tra i rifiuti domestici. Una manipolazione impropria pud

causare |'esplosione della batteria.

1.2 Requisiti di utilizzo

+ Non bloccare il sensore del robot. In caso contrario, il robot potrebbe non muoversi in modo corretto o perdere 'orientamento.

+ Sono vietati interventi di pulizia 0 manutenzione mentre il robot € acceso.

- Non posizionare sul robot fornelli con fiamme libere o oggetti infiammabili o esplosivi.

- Non prelevare o posizionare oggetti mentre il robot & in movimento, per evitare danni alle proprieta o lesioni personali
causate da collisioni accidentali.

+ Non spingere o trasportare il robot mentre € in movimento, per evitare che funzioni in modo anomalo.

+ Il robot non deve essere smontato o riparato da nessuno che non sia un professionista qualificato. In caso di guasti al robot,
contattare immediatamente un tecnico dell'assistenza.

+ Qualora sia necessario spostare il robot, rispettare i requisiti relativi al peso massimo consentito per una singola persona
stabiliti dalle leggi e dai regolamenti locali. Durante lo spostamento del robot, assicurarsi di tenerlo sempre in posizione
verticale.

+ Per evitare inutili pericoli, non € consentito giocare di fronte al robot quando esso & in movimento.

+  Sebbene il robot sia dotato di un sistema automatico di aggiramento degli ostacoli, non bloccarlo mai mentre si muove ad
alta velocita per evitare incidenti.

+  Evitare urti o colpi violenti al robot per evitare danni.

+ Non pulire il robot con prodotti chimici o detergenti caustici. Pulire sempre il robot con un panno pulito e asciutto.

1.3 Requisiti ambientali

+ Per evitare lesioni personali o danni al prodotto, non utilizzare o caricare il robot in ambienti pericolosi con alte temperature, alta
pressione o rischi di fiamme o esplosioni.

+ Per evitare di danneggiare il robot, non utilizzarlo in ambienti umidi o in presenza di sostanze liquide o viscose sul pavimento.

+ Non utilizzare il robot in luoghi in cui l'uso di dispositivi wireless sia espressamente vietato, poiché potrebbe interferire con altri

dispositivi elettronici o causare altri pericoli.
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+ Per evitare danni al robot, non utilizzarlo in un ambiente umido o su superfici ricoperte di liquidi o sostanze appiccicose.

Il robot & adatto all'uso su suolo piano. Non utilizzarlo in ambienti con gradini o pendii ripidi.

+ Enecessario utilizzare il robot nellambiente operativo del prodotto dichiarato nel presente manuale. In caso contrario, potrebbero
verificarsi anomalie di funzionamento dell'apparecchiatura o altri pericoli.

+ Non smaltire il robot o i suoi accessori come rifiuti domestici. Rispettare le normative locali relative allo smaltimento del robot e

dei suoi accessori e di sostenere il riciclaggio.

2. Componenti del prodotto
2.1 Panoramica

PUDU T300 & un robot di consegna utilizzato per il trasferimento di materiali in ambienti industriali e per la movimentazione di
carichi di grandi dimensioni in ambienti commerciali. E dotato di un telaio di carico come elemento centrale e di uno schermo
operativo per un utilizzo intuitivo. Il carico massimo del robot puo raggiungere i 300 kg. Lo spazio di carico & aperto e flessibile
e puo essere abbinato a diversi accessori per soddisfare diverse esigenze di trasporto. Dispone inoltre di interfacce avanzate, utili

per l'espansione hardware e l'interconnessione loT.

2.2 Contenuto della confezione

Robot x1, Manuale utente PUDU T300 x1, Certificato di qualita x1, Caricatore x1.

2.3 Aspetto e componenti

j

o—

@ Vano batteria

o Spia luminosa (6] Maniglie Piastra elettrodo di ricarica

Schermo LCD @ Videocamera anteriore Interruttore arresto di emergenza @) Porta di ricarica
@ Interruttore del freno

RGBD © Ruote motrici Videocamera superiore

Finestra dell'interfaccia

Pulsante di scelta rapida @ sensore di collisione @® Interruttore di accensione
Lidar @ Ruote ausiliarie ®
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2.4 Specifiche tecniche

Funzionalita del prodotto ‘ Descrizione

Tensione di lavoro 20,8 V~29,2V CC

Capacita della batteria 30 Ah

Carico massimo 300 kg | 661,39 libbre

Tempo di carica Circa 2 ore (da 0% a 90%)

Durata della batteria 12 h (senza carico); 6 h (carico massimo)

Peso complessivo 65 kg (WTIDO1); 143,30 Iibbre (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1) 178,57 libbre (WTIDL1)

Specifiche dello schermo Schermo LCD da 10,1 pollici

Dimensioni complessive 835 x 500 x 1350 millimetri 32,87 x 19,69 x 53,15 pollici

Dimensioni del telaio 780 x 500 x 240 mm 30,71 x 19,69 x 9,45 pollici

Velocita di crociera 0,2-1,2 m/s (regolabile) 0,66-3,94 ft/s (regolabile)

Metodo di navigazione SLAM visivo, SLAM laser

:;?;:;:istanziamento del 60 cm 23,62 pollici

Massima altezza superabile 20 mm 0,79 pollici

Massimo spazio superabile 35 mm 1,38 pollici

Sistema operativo Android

Potenza dell'altoparlante Altoparlante stereo da 10 W x 2

Ambiente di lavoro Temperatura: da 0 ° C a 40 ° C; umidita relativa: < 85%

Ambiente di conservazione Temperatura: da -20 ° C a 60 ° C; umidita relativa: < 85%

Altitudine di lavoro <2000 m 6561,68 piedi

Requisiti della superficie

Ambiente interno con superfici piane e lisce
stradale

Ingresso alimentazione

. 100 VCA - 240 VCA, 50/60 Hz
caricatore

Potenza di uscita del 292V,15A
caricatore

3. Istruzioni del prodotto

3.1 Descrizione dei pulsanti

Accensione:
Spostare il robot nella posizione di partenza. Premere e tenere premuto l'interruttore di accensione per 3 secondi: la spia del

robot diventera blu, a indicare che il robot & stato acceso correttamente.
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Spegnimento:
Premere e tenere premuto I'interruttore di accensione per 3 secondi e verra visualizzata una richiesta di conferma dello
spegnimento. Cliccare su "Spegnimento™: la striscia luminosa sulla parte superiore del robot e lo schermo si spegneranno,

indicando che il robot e stato spento correttamente.

Pausa:
Mentre il robot & in movimento & possibile mettere in pausa l'attivita in corso toccando lo schermo. Toccando nuovamente lo

schermo si riprendera ['attivita in corso.

Arresto di emergenza:

In caso di emergenza mentre il robot & in movimento, premere l'interruttore di arresto di emergenza per arrestare il robot.
Ruotare l'interruttore di arresto di emergenza in senso orario e seguire le istruzioni sullo schermo per riprendere il funzionamento
del robot.

Interruttore freno:
Per garantire la sicurezza, le ruote motrici cercheranno di bloccarsi e fermarsi automaticamente quando il robot viene spento o
in determinate situazioni anomale se l'interruttore del freno & impostato su "ON". Se si desidera spingere il robot, & necessario

impostare l'interruttore del freno su "OFF".

1]
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3.2 Ricarica e sostituzione della batteria

Ricarica:

11 T300 supporta la ricarica tramite caricatore o colonnina di ricarica.

a) Utilizzo del caricatore: Per avviare la ricarica, basta semplicemente inserire il caricatore corrispondente nella porta di ricarica
del robot.

b) Utilizzo della colonnina di ricarica: Dopo aver messo in funzione la colonnina di ricarica secondo le istruzioni, avviare il robot

normalmente. Fare clic sul pulsante "Ritorno alla ricarica" sull'interfaccia del robot per avviare il processo di ritorno alla ricarica.
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Sostituzione della batteria:
Quando il robot & spento, aprire il coperchio del vano batteria. Per sostituire la batteria, scollegare il connettore di alimentazione
collegato alla batteria. Dopo la sostituzione, ricollegare il connettore di alimentazione e chiudere il coperchio del vano batteria

prima di accendere il robot per utilizzarlo.

3.4 Introduzione alle modalita

Il robot & dotato di varie modalita per adattarsi a diversi scenari, tra cui la modalita Consegna, la modalita Crociera e la

modalita Sollevamento.

Pexxum ‘ Onwucanne

E possibile posizionare materiali per pit destinazioni sul robot e utilizzare lo schermo

Modalita per predisporre attivita di consegna dei materiali. Il robot € in grado di pianificare autonomamente
Consegna il percorso migliore e consegnare gli articoli a tutte le destinazioni.

Una volta completata la consegna, il robot tornera automaticamente al punto di attesa.

E possibile impostare un percorso che il robot seguira durante un ciclo. Inoltre, il robot puo fermarsi
Modalita Crociera in un punto di arresto lungo il percorso di crociera, per consentire all'utente di raccogliere e

posizionare piu facilmente i materiali mentre il robot & in funzione.

3.3 Descrizione dell'interfaccia

e 0 (3] e ©
— U — ﬁim

ore SIM D
J'E‘L Lepio becour
24V =25A
J

Nella finestra dell'interfaccia sono presenti interfacce esterne che possono essere utilizzate per I'espansione hardware e il

debug del dispositivo. Le specifiche dell’'interfaccia sono le seguenti:

ol E possibile impostare i punti di sollevamento e di abbassamento. Il robot si rechera
Modalita

Soll to* automaticamente al punto di sollevamento per identificare e sollevare i materiali, per poi scaricarli
ollevamento

automaticamente dopo averli trasportati a destinazione.

Num. Nome ‘ Descrizione

X . . 24V (tensione della batteria), corrente di uscita massima di 2,5 A.
1 Interfaccia dell’alimentazione X K

Diametro del perno della spina CC: @2,5 mm

2 USB USB 2.0, per la comunicazione dati con dispositivi esterni
3 10 Utilizzato per la comunicazione con accessori esterni opzionali
4 Slot della scheda SIM Supporta la scheda Nano SIM
5 oTG Utilizzato per il debug del dispositivo
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A La modalita di sollevamento & supportata solo dal modello WTIDL1.

Per istruzioni dettagliate sull'utilizzo del robot, fare riferimento alla Guida operativa del PUDU T300.

4, Manutenzione e assistenza

Parte da mantenere |  Stato del Frequenza del Metodo di ispezione e manutenzione

robot controllo

Ruote motrici e Una

Spent Pulire la superficie con un panno pulito. Controllare I'usura
- ento . . o .
ruote ausiliarie P settimana della superficie della ruota e sostituirla se necessario.

Pulire la superficie con un panno pulito. In caso di sporcizia o
danni improwvisi, intervenire tempestivamente per evitare di
settimana bloccare il sensore e causare un funzionamento anomalo del
robot.

Sensore visivo e Spento Una
LiDAR P

Pulire la superficie con un panno pulito. E controllare
Corpo del robot Spento Un mese l'installazione. Assicurarsi che l'alloggiamento sia piatto e
fissato saldamente.

Spie luminose e Controllare che tutte le spie luminose e gli avvisi acustici

. . Acceso Un mese o
avvisi acustici funzionino correttamente.
Interruttore arresto Controllare che il pulsante di arresto di emergenza funzioni
X Acceso Un mese
di emergenza correttamente.
Posizionare l'interruttore del freno su "OFF" e spingere
Interruttore del A Sei . delicatamente il robot in avanti per verificare che l'interruttore
cceso ei mesi
freno del freno funzioni correttamente.
Nota: dopo aver controllato, riportare il freno su "ON".
Adesivi e targhette . X Controllare che gli adesivi di sicurezza, le etichette e le
Spento Sei mesi

di sicurezza targhette sul robot siano intatti e ben visibili

Per istruzioni dettagliate sulla manutenzione, fare riferimento alla Guida utente del PUDU T300.
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5. Assistenza post-vendita

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. si impegna a fornire servizi di garanzia gratuiti durante il periodo di garanzia del prodotto
(parti diverse del prodotto possono avere periodi di garanzia diversi). Il cliente non deve pagare alcun costo per i pezzi di
ricambio. Si applicano le tariffe standard se il periodo di garanzia & scaduto o nei casi in cui la garanzia gratuita del prodotto
non sia applicabile. Chiamare la hotline del servizio post-vendita per avere maggiori informazioni sulla politica del servizio
post-vendita e sulla manutenzione del prodotto oppure fare riferimento alla Guida utente del PUDU T300 per politiche
dettagliate del servizio post-vendita.

Hotline del servizio post-vendita di Pudu Technology: +86 755-86952935; e-mail del servizio post-vendita: techservice@

pudutech.com

6. Informazioni sulla conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento e sul riciclo

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 l'apparecchiatura elettrica ed elettronica (EEE) nel circolo o nelle strutture per la raccolta differenziata, l'utente

finale deve rimuovere eventuali batterie e/o accumulatori presenti per la raccolta separata.
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos los derechos reservados.

Ninguna persona ni organizacion puede imitar, copiar, transcribir o traducir el contenido de esta guia del usuario, en parte o en
su totalidad, sin el consentimiento expreso por escrito de Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. La difusion de esta guia del
usuario por cualquier medio (electrénico, fotocopia, grabacion, etc.) no se llevara a cabo con fines de lucro. Las especificaciones
del producto y la informaciéon mencionada en esta guia del usuario sirven solo como referencia y estan sujetas a cambios sin
previo aviso. A menos que se especifique lo contrario, esta guia del usuario sirve Gnicamente como unas instrucciones de uso y

no ofrece garantias de ningun tipo.

1. Instrucciones de seguridad

1.1 Requisitos eléctricos

+ Esta prohibido utilizar cargadores que no sean originales para cargar el robot. Si se detecta que el cargador esta defectuoso,
reemplacelo lo antes posible.
Cargue completamente la bateria al 100 % antes del primer uso.
Asegurese de cargar el robot tan pronto como le quede menos del 20 % de energia. Trabajar con niveles de bateria bajos
durante periodos prolongados acortara la vida util de la bateria.
Asegurese de que el voltaje de la fuente de alimentacion cumpla el rango de voltaje del cargador; de lo contrario, el cargador
podria dafiarse.
No deje caer el cargador ni lo golpee contra objetos extrafos para evitar dafios.
Deseche la bateria de acuerdo con las normativas locales; no la deseche junto con la basura doméstica. Una manipulacion

inadecuada puede provocar que la bateria explote.

1.2 Requisitos de uso
No bloquee el sensor del robot. De lo contrario, es posible que el robot no se mueva correctamente o se pierda.
Esté prohibido realizar trabajos de limpieza o mantenimiento con el robot encendido.

+ No coloque hornillos con fuego ni elementos inflamables o explosivos sobre el robot.
No recoja ni coloque articulos mientras el robot se estd moviendo para evitar pérdidas materiales o lesiones personales
provocadas por colisiones accidentales.
No empuije ni transporte el robot cuando esté en movimiento para evitar un funcionamiento anémalo.
Solo los profesionales con la formaciéon adecuada pueden desmontar o reparar el robot. En caso de cualquier fallo del robot,
comuniquese inmediatamente con un ingeniero de soporte técnico.

+ Al mover el robot, tenga en cuenta los requisitos sobre el peso maximo permitido para una sola persona estipulados por las
leyes o normativas locales. Mientras mueve el robot, asegurese de mantenerlo siempre en posicién vertical.
Cuando el robot estd en movimiento, no se permite jugar delante del robot para evitar perjuicios innecesarios.
Aunque el robot cuenta con un sistema automético para evitar obstaculos, nunca bloquee el robot cuando se mueva a una
velocidad alta para evitar accidentes.
Evite que el robot sufra impactos o golpes violentos para evitar dafos.

+ No limpie el robot con productos quimicos, limpiadores o detergentes causticos. Limpie siempre el robot pasandole un pafio

limpio y seco.

1.3 Requisitos medioambientales

No utilice ni cargue el robot en entornos peligrosos con temperaturas altas, presion alta o riesgos de llamas o explosiones, para
evitar lesiones personales o dafios en el producto.
No utilice el robot en un ambiente himedo o en presencia de sustancias liquidas o viscosas en el suelo, para evitar dafiar el

producto.
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No utilice el robot en lugares donde los dispositivos inaldmbricos estén explicitamente prohibidos, ya que esto puede
interferir con otros dispositivos electrénicos o provocar otros peligros.

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

El uso del robot es adecuado para un entorno nivelado. No lo utilice en un entorno con escalones o pendientes pronunciadas.
Es necesario utilizar el robot en el entorno operativo del producto indicado en este manual. De lo contrario, podria producirse
un funcionamiento anémalo del equipo u otros peligros.

No deseche el robot ni sus accesorios como residuos domésticos normales. Cumpla las normativas locales sobre la

eliminacién del robot y sus accesorios y contribuya al reciclaje.

2. Componentes del producto
2.1 Informacién general

PUDU T300 es un robot de reparto dedicado a la transferencia de materiales en entornos industriales y a la manipulacién de
grandes cargas en entornos comerciales. Esta equipado con un chasis portador de carga como nucleo y una pantalla de
funcionamiento para facilitar el uso. La carga maxima del robot puede alcanzar 300 kg, el espacio de transporte es abierto y
flexible, y se puede combinar con diferentes accesorios para satisfacer necesidades de transporte variadas. Ademas, cuenta con

diversas interfaces, lo que resulta practico para la expansion del hardware y la interconexion del loT.

2.2 Lista de embalaje

Robot x1, manual de usuario del PUDU T300 x1, certificado de calidad x1, cargador x1.

2.3 Aspecto y componentes
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Luz indicadora (6]
Pantalla LCD 0
Botdn de acceso directo 9

RGB-D 2]

Tecnologia LiDAR [10]

Asas

Cémara de vista frontal
Sensor de colision
Ruedas motrices

Ruedas auxiliares

®06 666

2.4 Especificaciones técnicas

Funcién del producto

Voltaje de funcionamiento

‘ Descripcion

20,8V~29,2V CC

Placa de electrodos de carga

Interruptor de alimentacion

Interruptor de parada de emergencia ) Puerto de carga

Cémara de vista superior

Ventana de interfaz

Capacidad de la bateria

30 Ah

Carga méxima

300 kg

661,39 libras

Tiempo de carga

Aproximadamente 2 h (del 0 % al 90 %)

Duracién de la bateria

12 h (sin carga); 6 h (carga maxima)

Peso total

65 kg (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1)

143,30 libras (WTIDO1);
178,57 libras (WTIDL1)

Especificaciones de pantalla

Pantalla LCD de 10,1"

Dimensiones generales

835 x 500 x 1350 mm

32,87 x 19,69 x 53,15 pulgadas

Dimensiones del chasis

780 x 500 x 240 mm

30,71 x 19,69 x 9,45 pulgadas

Velocidad de desplazamiento

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

0,66-3,94 pies/s (ajustable)

Método de navegacién

SLAM visual, SLAM por laser

Ancho minimo de recorrido 60 cm 23,62 pulgadas
Altura méaxima superable 20 mm 0,79 pulgadas
Hueco méaximo superable 35 mm 1,38 pulgadas
Sistema operativo Android

Alimentacion de altavoces

Altavoces estéreo de 10 W x 2

Entorno de trabajo

Temperatura: 0 °C a 40 °C; humedad: < 85 % HR

Entorno de almacenamiento

Temperatura: -20 °C a 60 °C; humedad: < 85 % HR

Altitud de funcionamiento

<2000 m

6561,68 pies

Requisitos de superficie

Entorno interior con superficies planas y lisas

Entrada de alimentacion del
cargador

100 ~ 240V CA, 50/60 Hz

Salida de alimentacion del
cargador

292V, 15A

3. Instrucciones del producto

3.1 Descripcion de botones

Encendido:

Mueva el robot a la ubicacién de inicio. Mantenga pulsado el interruptor durante 3 segundos; la luz indicadora del robot

cambiara a azul, lo que indica que el robot se ha encendido correctamente.
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Apagado:
Mantenga pulsado el interruptor de alimentacién durante 3 segundos y aparecerd un mensaje de apagado. Haga clic en
«Apagado; la franja luminosa en la parte superior del robot y la pantalla se desactivaran, lo que indica que el robot se ha

apagado correctamente.

Pausa:
Mientras el robot estd en movimiento, la tarea actual se puede poner en pausa tocando la pantalla. Al tocar la pantalla

nuevamente se reanudara la tarea actual.

Parada de emergencia:
En caso de emergencia mientras el robot esta en movimiento, pulse el interruptor de parada de emergencia para detener el
robot. Gire el interruptor de parada de emergencia en el sentido de las agujas del reloj y siga las indicaciones en pantalla para

reanudar el funcionamiento del robot.

Interruptor de freno:
Para garantizar un uso seguro, cuando el interruptor de freno esta en posicién "ON", las ruedas motrices intentaran bloquearse
automaticamente y detenerse en su lugar cuando el robot se apague o en algunas situaciones anormales. Si desea empujar el

robot, debe colocar el interruptor de freno en posicién "OFF".

4

(0]

3.2 Carga y reemplazo de la bateria

Carga:

EI T300 admite la carga con un cargador o una pila de carga.

a) Uso del cargador: simplemente inserte el cargador correspondiente en el puerto de carga del robot para comenzar la carga.
b) Uso de la pila de carga: después de desplegar la pila de carga segun las instrucciones de despliegue, inicie el robot de la
manera normal. Haga clic en el boton «Regresar a pila de carga» en la interfaz del robot para iniciar el proceso de regreso a la

pila de carga..
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Reemplazo de la bateria:
Con el robot apagado, abra la tapa del compartimento de la bateria. Desconecte el conector de alimentacion acoplado a la
bateria para reemplazarla. A continuacion, vuelva a conectar el conector de alimentacion y cierre la tapa del compartimiento de

la bateria antes de encender el robot para su uso.

3.3 Descripcion de la interfaz

o O (3] e O
iiUg ﬁim

o016 SIM O

LED IO DC ouT
24V =25A

Debajo de la ventana de interfaz, hay interfaces externas que se pueden utilizar para la expansion del hardware y la depuracion

de dispositivos. Las especificaciones de la interfaz son las siguientes:

N.° ‘ Nombre ‘ Descripc
1 Interfaz de fuente de 24V (voltaje de bateria), corriente de salida méaxima de 2,5 A. Didmetro
alimentacion de clavija del enchufe de CC: @ 2,5 mm
2 usB USB 2.0, para la comunicacion de datos con dispositivos externos
3 E/S Se utiliza para la comunicacién de sefiales de accesorios opcionales
externos
4 Ranura para tarjetas SIM Admite tarjetas Nano SIM
5 OTG Se utiliza para la depuraciéon de dispositivos
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3.4 Introduccion a los modos de trabajo

El robot incluye varios modos para adaptarse a diferentes situaciones, incluido el modo de reparto, el modo de desplazamiento

y el modo de elevacion.

Modo ‘ Descripcion

Los usuarios pueden colocar materiales para varios destinos en el robot y usar la pantalla para
enviar tareas para el reparto de materiales. El robot puede planificar por si mismo la mejor
ruta y repartir los articulos a todos los destinos. Una vez completado el reparto, regresara
automaticamente al punto de espera.

Modo de reparto

El usuario puede establecer la ruta y el robot recorrerd la ruta preestablecida en un ciclo. Ademas,
el robot puede detenerse en un punto de parada de la trayectoria de desplazamiento para facilitar
que el usuario recoja y coloque materiales mientras el robot esta en funcionamiento.

Modo de
desplazamiento

Los usuarios pueden establecer puntos de elevacién y puntos de bajada. El robot ira
automaticamente al punto de elevacién para identificar y elevar los materiales y, a continuacién,
descargara automaticamente los materiales después de transportarlos al destino.

Modo de

elevacion *

A El modo de elevacion solo lo admite el modelo WTIDL1.

Para obtener instrucciones detalladas sobre el uso del robot, consulte la Guia de operacién del PUDU T300.

4. Mantenimiento y servicio

Pieza para Estado del Frecuencia de Método de inspeccién y mantenimiento

mantenimiento robot comprobacion

Ruedas motrices y
ruedas auxiliares

Limpie la superficie con un pafio limpio. Verifique el desgaste

Apagado Una semana .. , N .
de la superficie de las ruedas y reemplacelas si es necesario.

Limpie la superficie con un pafio limpio.
Sensor visual y Si aparece suciedad o dafios repentinos, resuélvalos de
X Apagado Una semana R
LiDAR manera oportuna para evitar bloquear el sensor y provocar un
funcionamiento anémalo del robot.

Limpie la superficie con un pafio limpio. Compruebe la
Cuerpo del robot Apagado Un mes instalacion. Asegurese de que la carcasa esté plana y fijada de
forma segura.

Luces indicadoras y Compruebe que todas las luces indicadoras y advertencias

Encendido Un mes

sonido acusticas funcionen correctamente.
Interruptor , . .
P . Compruebe que el botdn de parada de emergencia funcione
de parada de Encendido Un mes
. correctamente.
emergencia
Coloque el interruptor de freno en la posicion «OFF» y empuje
Int tor d suavemente el robot hacia adelante para verificar que el
nterruptor de ’ ) ) )
p P Encendido Seis meses interruptor de freno funcione correctamente.
reno . L i
Nota: Gire el freno a la posicion «ON» de nuevo después de la
verificacion.
Hakneviku u Compruebe que las pegatinas, etiquetas y placas de
eCTb . P N P
1 Tabnmuku BbikntoueH identificacion de seguridad del robot estén intactas y se
MecsiLeB )
6e3onacHoCcTv puedan ver con claridad.

Para obtener instrucciones detalladas de mantenimiento, consulte la Guia del usuario del PUDU T300.
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5. Servicio posventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. se compromete a proporcionar servicios de garantia del producto gratuitos durante el
periodo de garantia del producto (las distintas piezas del producto pueden tener diferentes periodos de garantia). El cliente no
tiene que pagar nada por las piezas de repuesto. Se aplican tarifas estandar si el periodo de garantia ha vencido o en casos en
los que la garantia gratuita del producto no sea de aplicacion. Los clientes pueden llamar a la linea directa de servicio posventa
para obtener mas informacion sobre la politica de servicio posventa y el mantenimiento del producto; también pueden
consultar la Guia del usuario del PUDU T300 para obtener informacion detallada sobre las politicas de servicio posventa.

Linea directa de servicio posventa de Pudu Technology: +86 755-86952935, correo electrénico de servicio posventa:

techservice@pudutech.com

6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacién sobre desecho y reciclaje

La Directiva sobre residuos de aparatos eléctricos y electronicos (RAEE) tiene como objetivo minimizar el impacto de los
aparatos eléctricos y electrénicos en el medioambiente, aumentando la reutilizacion 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 Util. Tenga en cuenta que es su responsabilidad desechar
los aparatos electronicos 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 informacion sobre tu 4rea de entrega para
reciclaje, ponte en contacto con las autoridades de gestion de residuos de aparatos eléctricos y electrénicos, tu oficina

municipal o el servicio de eliminacién de residuos domésticos.

Antes de dejar aparatos eléctricos y electronicos (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 © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Todos os direitos reservados.

Nenhuma organizacédo ou individuo deve imitar, copiar, transcrever ou traduzir o conteudo deste guia do utilizador, parcial ou
totalmente, sem o consentimento expresso por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ou distribuir este guia do
utilizador com vista a obter lucro de qualquer forma (eletronicamente ou por fotocopia, gravacéo, etc.). As especificagdes do
produto e as informagdes fornecidas neste guia do utilizador servem apenas de referéncia e estao sujeitas a alteragdes sem
aviso prévio. Salvo especificagdo em contrario, este guia do utilizador destina-se a servir de instrugdes de utilizagdo e nenhuma

representagdo deve ser considerada como uma garantia de qualquer tipo.

1. Instrucdes de seguranca

1.1 Requisitos elétricos

E estritamente proibido utilizar carregadores que nao sejam o carregador original para carregar o robd. Se o carregador
estiver defeituoso, deve ser substituido o mais rapidamente possivel.

Carregue totalmente a bateria (100%) antes da primeira utilizag&o.

Certifique-se de que carrega o robd assim que este tiver menos de 20% de energia restante. Trabalhar com niveis de bateria
baixa durante longos periodos de tempo encurtara a vida (til da bateria.

Certifique-se de que a tensdo da fonte de alimentagao estd em conformidade com o intervalo de tensdo do carregador, caso
contrério o carregador pode ficar danificado.

Néo deixe cair o carregador nem o golpeie com outros objetos para evitar danos.

Recicle a bateria de acordo com os regulamentos locais e ndo a recicle junto com o lixo doméstico. Um manuseamento

incorreto pode provocar a explosdo da bateria.

1.2 Requisitos de utilizagdo

+ N&o bloqueie o sensor do robé. Caso contrario, o rob6 pode ndo se mover corretamente ou perder a localizagao.
E proibido efetuar trabalhos de limpeza ou de manutengao com o robd ligado.
Nao coloque fogées com chama aberta ou objetos inflamaveis ou explosivos sobre o robé.
N&o recolha nem coloque artigos no robd quando este estiver em movimento para evitar danos materiais ou ferimentos
devidos a colisdo acidental.
N&o empurre nem transporte o robé quando este estiver em movimento para evitar um funcionamento irregular.

+ Orobd nao deve ser desmontado ou reparado por pessoal ndo formado. Em caso de avaria do rob, contacte imediatamente
um técnico de assisténcia.
Ao deslocar o robd, tenha em atengéo os requisitos relativos ao peso méaximo permitido para uma Unica pessoa, estipulados
pelas leis ou regulamentos locais. Durante a deslocagéo do robd, certifique-se de que o mantém sempre na posigéo vertical.
Néo é permitido brincar em frente ao robé quando este esta em movimento para evitar ferimentos desnecessarios.
Embora o robé disponha de um sistema automatico de desvio de obstaculos, para evitar acidentes, nunca bloqueie um robé
que se desloca a alta velocidade.
Evite que o robd sofra impactos ou choques violentos para evitar danos.
Nao limpe o robé com produtos quimicos cdusticos, produtos de limpeza ou detergentes. Limpe sempre o robé com um

pano limpo e seco.

1.3 Requisitos ambientais

Néo utilize ou carregue o rob6 em ambientes com temperatura elevada, alta pressao ou risco de chamas ou explosdes, de modo
a evitar ferimentos a pessoas ou danos no produto.

Nao utilize o robé num ambiente hiimido ou na presenca de substancias liquidas ou viscosas no solo, para evitar danos no robé.
Nao utilize o robd em locais onde dispositivos sem fios sejam explicitamente proibidos, uma vez que pode interferir com
outros dispositivos eletrénicos ou causar outros perigos.

Nao utilize o robd em ambientes himidos ou em superficies cobertas com fluidos ou substancias viscosas para evitar danos ao robé.
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O robd é adequado para utilizagdo em pavimento plano. Nao o utilize em ambientes com degraus ou declives acentuados.
Utilize o rob6 exclusivamente num ambiente de funcionamento conforme mencionado neste manual. Caso contrario, pode
ocorrer um funcionamento anormal do equipamento ou outros perigos.

Nao elimine o robd e os seus acessorios junto com o lixo doméstico. Respeite os regulamentos locais sobre a eliminagéo do

robo e dos seus acessorios e apoie a reciclagem.

2. Componentes do produto
2.1 Viséo geral

O PUDU T300 é um rob6 de entrega aplicado a transferéncia de materiais em cenarios industriais e 8 movimentagéo de grandes
cargas em cendrios comerciais. Estd equipado com um chassis de transporte de carga como nticleo e um ecra de operagéo para
uma utilizagdo facil. O robd pode carregar um maximo de 300 kg, e o espago de transporte deve ser aberto e flexivel, podendo
ser combinado com diferentes acessérios a fim de satisfazer diferentes necessidades de transporte. O robd possui interfaces

avancadas, sendo pratico para a expansdo de hardware e a interligagéo IOT.

2.2 Itens na embalagem

1 robd, 1 manual do utilizador PUDU T300, 1 certificado de qualidade, 1 carregador.

2.3 Aparéncia e componentes
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O Luzindicadora @ Pegas @® Placa de elétrodo de carga @ Compartimento da bateria
® EcralcD @ Camara de vista frontal @ Interruptor de paragem de emergéncia @) Porta de carregamento
9 Botdo de atalho 9 Sensor de colisdo @ Bot&do On/Off @ Interruptor do travdo
O RGBD © Rodas motrizes @ Camara de vista superior
e Lidar @ Rodas auxiliares @ Janela da interface

70



2.4 Especificagdes técnicas

Funcéo do produto ‘ Descricao

Tensdo de funcionamento

20,8VCC~292V

Capacidade da bateria

30 Ah

Carga maxima

300 kg

661,39 libras

Tempo de carregamento

Cercade 2 h (de 0 a 90%)

Duracéo da bateria

12 h (sem carga); 6 h (carga maxima)

Peso total

65 kg (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1)

143,30 libras (WTIDO1);
178,57 libras (WTIDL1)

Especificagdes do ecra

Ecrd LCD de 10,17

Dimensdes gerais

835x500%1350 mm

32,87x19,69%53,15 polegadas

Dimensées do chassis

780%500%240 mm

30,71x19,69x9,45 polegadas

Velocidade de circulagdo

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

0,66-3,94 pés/s (ajustavel)

Método de navegagao

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Espago min. de passagem 60 cm < 23,62 polegadas
Altura méxima ultrapassavel 20 mm 0,79 polegadas
Lacuna méx. ultrapassavel 35 mm 1,38 polegadas
Sistema operativo Android

Poténcia dos altifalantes

2 altifalantes estéreo de 10 W

Ambiente de funcionamento

Temperatura: 0 °C a 40 °C; humidade: < 85% HR

Ambiente de armazenamento

Temperatura: -20 °C a 60 °C; humidade: < 85% HR

Altitude de funcionamento

<2000 m

6561,68 pés

Requisitos do pavimento

Ambiente interior com pavimento plano

Entrada de alimentagéo do
carregador

100~240 V CA, 50/60 Hz

Saida de alimentagéo do
carregador

292V, 15A

3. Instrugoes do produto

3.1 Descrigdo do botdo

Ligar:

Mova o robd para o local de arranque. Mantenha o interruptor de alimentagdo premido durante trés segundos. A luz indicadora

do rob¢ ficara azul, indicando que o robé foi ligado com éxito.
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Desligar:
Mantenha o interruptor de alimentacdo premido por trés segundos. Sera apresentada a indicagéo de que o robd se vai desligar.

Clique em Desligar e a luz na parte superior do robé e o ecra desligam-se, indicando que o robd foi desligado.

Colocar em pausa:
Enquanto o robd se desloca, a tarefa atual pode ser interrompida tocando no ecré. Se voltar a tocar no ecr3, a tarefa atual sera

retomada.

Paragem de emergéncia:
Em emergéncia, pressione o interruptor de paragem de emergéncia para parar o robd. Rode o interruptor de paragem de

emergéncia para a direita e siga as indicagdes no ecréd para colocar o rob6é novamente em funcionamento.

Interruptor do travao:
Para garantir a seguranga, quando o interruptor do travdo esta na posicdo "ON", as rodas travam automaticamente em situagdes

que o robd seja desligado ou em condi¢des anormais. Se desejar empurrar o robd, coloque o interruptor do travdo no "OFF".

1]
1T

O

3.2 Carregamento e substituicdo da bateria

Carregamento:

O T300 pode ser carregado com um carregador ou uma estagéo de carregamento.

a) Com o carregador: Basta inserir o carregador correspondente na porta de carregamento do robd para comecar a carregar.
b) Com a estagdo de carregamento: Coloque a estagdo de carregamento de acordo com as instrucdes de instalacéo e ligue o
robd normalmente. Clique no botdo “Regressar para carregar” na interface do robd para iniciar o processo de regresso para

carregamento.

Substitui¢do da bateria:
Con el robot apagado, abra la tapa del compartimento de la bateria. Desconecte el conector de alimentacion acoplado a la
bateria para reemplazarla. A continuacion, vuelva a conectar el conector de alimentacion y cierre la tapa del compartimiento de

la bateria antes de encender el robot para su uso.
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3.4 Introdugao de modo

O robd estd equipado com varios modos para responder a diferentes cenarios, incluindo o modo de entrega, o modo de

circulagdo e o modo de elevacéo.

Modo

Modo de entrega

‘ Descrigdo

O utilizador carrega materiais, define tarefas no ecra, e o rob6 planeia a rota. Apds as entregas,
retorna ao ponto de standby.

3.3 Descricdo da interface

o016 SIM B
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Sob a janela da interface, existem interfaces externas que podem ser utilizadas para a expansdo do hardware e a depuragéo do

Modo de O utilizador define o percurso, e o robd segue em ciclo. Pode parar em pontos especificos para
circulagdo recolha e entrega de materiais.

Modo de O utilizador define pontos de elevagdo e descarga. O robd eleva os materiais, transporta-os e
elevagao* descarrega automaticamente no destino.

A O modo de elevagéo sé é compativel com o modelo WTIDL1.

Para mais informagdes sobre a utilizagdo do robo, consulte o Guia de funcionamento PUDU T300.

4. Manutencao e assisténcia técnica

Parte sujeita a Estado do Frequéncia de Método de inspecdo e manutengéo
dispositivo. As especificagdes da interface séo as seguintes: manutengio robd verificagao
~ Rodas motrizes e . Limpe a superficie com um pano limpo. Verifique o desgaste
N.° Nome Descrigao . Desligado Semanalmente L ) L.
rodas auxiliares da superficie da roda e substitua-a, se necessario.
1 Interface da fonte de 24V (tensdo da bateria), corrente de saida maxima de 2,5 A. Didametro . f i
alimentagao do pino da ficha CC: @ 2,5 mm Sensor visual e . Limpe a Su?er icie com 'fm pano fimpo. .
X Desligado Semanalmente Resolva rapidamente sujidade ou danos para evitar falhas no
2 usB USB 2.0, para comunicagao de dados com dispositivos externos LiDAR sensor.
3 10 Utilizado para comunicagéo de sinais de acessérios opcionais externos ‘ . K —
Limpe a superficie com um pano limpo. e verifique a
4 Ranhura do cartéo SIM Suporta cart&o Nano SIM Estrutura do robd Desligado Mensalmente montagem. Certifique-se de que a estrutura esta plana e bem
5 oTG Utilizado para a depuragéo do dispositivo fixa.
Luzes indicadoras . Verifique se todas as luzes indicadoras e avisos sonoros estdo
Ligado Mensalmente .
e som a funcionar corretamente.
Interruptor de
P . Verifique se o botdo de paragem de emergéncia esta a
paragem de Ligado Mensalmente X
. funcionar corretamente.
emergéncia
Interruptor do Coloque o interruptor do travao na posi¢do “OFF” e empurre
. P Ligado Semestralmente qh P . P §~ “AN ”p
travdo o robd para testar. Depois, retorne o travao para “ON”.
Autocolantes de . ;
. Verifique se os autocolantes de seguranca, as etiquetas e as
seguranca e placas Desligado Semestralmente K L . L L.
: S placas de identificagdo do robd estdo intactas e bem visiveis.
de identificagdo
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Para obter instrugdes de manutengédo pormenorizadas, consulte o Guia do utilizador PUDU T300.
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5. Servico pés-venda

A Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. compromete-se a fornecer servigos gratuitos de garantia do produto durante o periodo
de garantia do produto (diferentes partes do produto podem ter diferentes periodos de garantia). O cliente ndo tem de pagar
qualquer taxa pelas pecas sobresselentes. Aplicam-se taxas normais se o periodo de garantia tiver expirado ou nos casos
em que a garantia gratuita do produto nédo ¢ aplicavel. Os clientes podem ligar para a linha do servico pés-venda a fim de
obterem mais informagdes sobre a politica de servigo pés-venda e para a manutengéo do produto, ou consultar o Guia do
utilizador PUDU T300 para obterem informagées pormenorizadas sobre as politicas de servico pés-venda.

Linha do servico pds-venda da Pudu Technology: +86 755-86952935; e-mail do servi¢o pds-venda: techservice@pudutech.
com

6. Informacgdes de conformidade

6.1 Informacgdes sobre eliminagéo e reciclagem

A diretiva 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 util, tem de ser eliminado em separado do lixo doméstico normal. Tenha em atencdo que é sua responsabilidade
eliminar os equipamentos eletrénicos nos centros de reciclagem, com vista a preservar os recursos naturais. Cada pais deve ter
0s seus proprios centros de recolha para a reciclagem de equipamentos elétricos e eletrénicos. Para obter informagdes sobre
a area de entrega para reciclagem, contacte a autoridade relacionada com a gestdo de residuos de equipamentos elétricos e

eletrénicos, o gabinete da cidade local ou o servigo de eliminagéo 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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Zadna osoba fizyczna ani prawna nie moze imitowa¢, kopiowaé, przepisywaé ani tlumaczy¢ tresci niniejszego podrecznika
uzytkownika — w catosci lub w czesci - bez jednoznacznej pisemnej zgody Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ani
rozpowszechnia¢ niniejszego podrecznika uzytkownika w zaden sposéb w celach zarobkowych (ani elektronicznie, ani poprzez
kserowanie, nagrywanie itp. technikami). Specyfikacje produktu i informacje zawarte w niniejszym podreczniku uzytkownika
maja charakter informacyjny i moga ulec zmianie bez uprzedzenia. Jesli nie zaznaczono inaczej, niniejszy podrecznik uzytkownika

jest przeznaczony wytgcznie jako instrukcja uzytkowania i nie mozna go traktowac jako gwarancji jakiegokolwiek rodzaju.

1. Instrukcje bezpieczenstwa

1.1 Wymagania elektryczne

Surowo zabrania sie tadowania robota za pomocg tadowarek innych niz oryginalna. Jesli tadowarka okaze sie uszkodzona,
nalezy jg wymienic¢ najszybciej jak to mozliwe.

Przed pierwszym uzyciem produktu nataduj jego akumulator do 100%.

Pamigtaj o natadowaniu robota, gdy poziom natadowania baterii spadnie ponizej 20%. Dtugotrwata praca przy niskim
poziomie natadowania akumulatora skraca jego zywotnosc.

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

Nie upuszczajwolno upuscic¢ tadowarki i nie uderzajuderzac¢ w nig zadnymi przedmiotami, aby unikngé¢ uszkodzenia.
Prosimy o utylizacje baterii zgodnie z lokalnymi przepisami. Nie nalezy wyrzucac jej razem z odpadami domowymi.

Niewtasciwe obchodzenie si¢ z akumulatorem moze spowodowac jego eksplozje.

1.2 Wymagania dotyczace uzytkowania
Nie blokuj czujnika robota. W przeciwnym razie robot moze przestac poruszac si¢ prawidtowo lub moze zgubi¢ droge.
Czyszczenie i konserwacja robota sg zabronione, gdy jest on wtgczony.
Nie umieszczaj na robocie kuchenek z otwartym ogniem ani przedmiotéw tatwopalnych lub wybuchowych.
Aby uniknac strat mienia lub obrazen spowodowanych przypadkowa kolizjg,nie pobierac¢zabierac ani nie umieszczaé zadnych
przedmiotéw podczas poruszania sie robota.
Aby zapobiec nietypowym ruchom, nie nalezy przepychac lub transportowac czy przenosi¢ robota podczas ruchu.
Nie wolno powierza¢ demontazu lub naprawy robota nieprzeszkolonemu personelowi. W razie jakichkolwiek usterek robota
prosimy o natychmiastowy kontakt z inzynierem wsparcia technicznego.
Podczas przemieszczania robota nalezy przestrzega¢ wymagan dotyczgcych maksymalnego dopuszczalnego cigzaru jednej
osoby okreslonych w lokalnych przepisach i regulacjach. Podczas przemieszczania robota nalezy upewnic sie, ze zawsze
znajduje sie on w pozycji pionowej.
Gdy robot jest w ruchu, zabrania sie zabawy przed robotem, aby uniknac¢ obrazen ciata.
Mimo ze robot jest wyposazony w funkcje automatycznego omijania przeszkéd, nigdy nie blokuj go, gdy porusza sie z duzg
predkosciag, aby uniknag¢ wypadkow.
Aby uniknac¢ uszkodzen, chron robota przed gwattownymi uderzeniami i wstrzgsami.
Nie czys¢ robota zragcymi srodkami chemicznymi, Srodkami czyszczacymi ani detergentami. Zawsze czysé robota, przecierajac

go czystq i suchg szmatka.

1.3 Wymagania srodowiskowe
Aby unikna¢ obrazen ciata lub uszkodzenia produktu, nie nalezy uzywac ani tadowac robota w niebezpiecznych warunkach, w
ktérych wystepuja wysokie temperatury, wysokie cisnienie lub istnieje ryzyko wystapienia ptomieni badz eksplozji.
Aby unikngc¢ uszkodzenia robota, nie nalezy uzywac go w wilgotnym srodowisku ani w obecnosci cieczy lub substangji lepkich na

podtozu.
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Nie nalezy uzywac robota w miejscach, w ktérych uzywanie urzadzen bezprzewodowych jest wyraznie zabronione, poniewaz
moze to zaktdcac dziatanie innych urzadzen elektronicznych lub stwarzac inne zagrozenia.

Nie wolno uzywa¢ robota w warunkach duzej wilgotnosci ani na powierzchniach pokrytych cieczami lub substancjami
mazistymi — pozwoli to unikna¢ uszkodzenia robota.

Robot nadaje sie do uzytku na ptaskim podtozu. Nie nalezy uzywac urzadzenia w miejscach, w ktérych wystepujg schody lub
strome podjazdy.

Robota nalezy uzywac¢ wytgcznie w srodowisku operacyjnym okreslonym w niniejszej instrukcji. W przeciwnym razie moze
dojs¢ do nieprawidtowego dziatania sprzetu lub wystapienia innych zagrozen.

Nie wolno wyrzuca¢ zuzytego robota ani jego akcesoriow ze zwyklymi odpadami gospodarstwa domowego. Prosimy o

stosowanie sig do lokalnych przepiséw dotyczgcych utylizacji robota i jego akcesoriéw oraz wspieranie recyklingu.

2. Elementy produktu
2.1 Przeglad

PUDU T300 to robot dostawczy stosowany do transportu materiatéw w zastosowaniach przemystowych oraz do przenoszenia
duzych fadunkéw w zastosowaniach komercyjnych. Wyposazono go w podwozie nosne w postaci bazy urzgdzenia oraz ekran
obstugowy utatwiajgcy obstuge. Maksymalne obcigzenie robota moze osiggnac 300 kg, a przestrzen transportowa jest otwarta i
elastyczna, co pozwala na dopasowanie jej do réznych akcesoriow w celu spetnienia réznych potrzeb transportowych.

Jednoczesnie posiada bogate interfejsy, co utatwia rozbudowe sprzetu i taczenie sig z systemami loT.

2.2 Lista pakowa

Robot x1, instrukcja obstugi PUDU T300 x1, certyfikat jakosci x1, tadowarka x1.

2.3 Wyglad i komponenty

i
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Lampka kontrolna
Ekran LCD
Przycisk skrétu

RGBD

Uktad lidar

2.4 Dane techniczne

Cecha produktu

Napigcie robocze

Uchwyty
Kamera przednia

Czujnik kolizji

Ptytka elektrody tadowania

Wytacznik awaryjny

Przetgcznik zasilania

@ Komora akumulatora
@ Gniazdo tadowania
@® Wytacznik hamulca

600006

Kota jezdne Kamera gorna

®6 666

Kota pomocnicze Okno interfejsu

‘ Opis

DC 20,8 V~29,2V

Pojemnos¢ akumulatora

30 Ah

Maksymalne obcigzenie

300 kg | 661,39 funta

Czas tadowania

Okoto 2 godz. (od 0% do 90%)

Zywotnos¢ akumulatora

12 h (bez obcigzenia);6 godz. (maksymalne obcigzenie)

Masa catkowita

65 kg (WTIDO1); 143,30 funta (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1) 178,57 funta (WTIDL1)

Specyfikacje ekranu

Ekran LCD 10,1”

Wymiary catkowite

835 x 500 x 1350 mm 32,87 x 19,69 x 53,15 cala

Wymiary podwozia

780 x 500 x 240 mm 30,71 x 19,69 x 9,45 cala

Predkos¢ jazdy

0,2-1,2 m/s (regulowana) 0,66-3,94 ft/s (regulowana)

Metoda nawigacji

Uktad wizualny SLAM, uktad laserowy SLAM

Min. szeroko$¢ przejazdu 60 cm 23.62 cala
Maks. kos¢ pok j

aks. wysokos$¢ pokonywanej 20 mm 0.79 cala
przeszkody
Maks. mozliwa d k i

aks. Amoz iwa do pokonania 35 mm 138 cala
szczelina
System operacyjny Android

Moc gtosnika

Gtosnik stereo 10 W x 2

Warunki pracy

Temperatura: 0°C do 40°C; wilgotnos¢: < 85% wilgotnosci wzglednej

Warunki przechowywania

Temperatura: -20°C do 60°C; wilgotnos¢: < 85% wilgotnosci wzglednej

Wysokos$¢ robocza

<2000 m 6561,68 stopy

Wymagania dotyczace
nawierzchni drogi

Srodowisko wewnetrzne o ptaskich, gtadkich powierzchniach

Wejscie zasilania tadowarki

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Moc wyjsciowa tadowarki

292V, 15A
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3. Instrukcje dotyczace produktu
3.1 Opis przycisku

Wiaczanie:
Przenies robota do lokalizacji startowej. Nacisnij i przytrzymaj przetgcznik zasilania przez 3 sekundy, a kontrolka robota zaswieci

si¢ na niebiesko, co bedzie oznaczac, ze robot zostat pomysinie wtgczony.

Wytaczanie:
Nacisnij przetacznik zasilania i przytrzymaj go przez 3 sekundy, po czym wyswietli sie monit o wytgczenie. Kliknij przycisk

JWylaczenie”, a listwa $wietlna na gorze robota i ekran zgasng, co oznacza, ze robot zostat pomyslnie wytgczony.

Pauza:
Gdy robot jest w ruchu, biezgce zadanie mozna wstrzymac, dotykajgc ekranu. Ponowne dotknigcie ekranu spowoduje wznowienie

biezgcego zadania.

Zatrzymanie awaryjne:
W przypadku awarii, gdy robot jest w ruchu, nacisnij wytgcznik awaryjny, aby zatrzymac robota. Aby wznowi¢ prace robota,

przekrec¢ wytgcznik awaryjny zgodnie z ruchem wskazéwek zegara i postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie.

Wytacznik hamulca:
Aby zapewni¢ bezpieczne uzytkowanie, gdy wytacznik hamulca jest w pozycji "ON", kota jezdne beda probowaty zablokowac sie
automatycznie i zatrzymac sie w miejscu podczas wytgczania robota lub w pewnych sytuacjach awaryjnych. Jedli chcesz

popychac robota, musisz ustawi¢ wytacznik hamulca w pozycji "OFF".
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3.2 tadowanie i wymiana akumulatora

tadowanie:

Urzadzenie T300 mozna tadowac¢ za pomocg tadowarki lub stacji tadowania.

a) Uzywanie tadowarki: Aby rozpocza¢ tadowanie, wystarczy wtozy¢ odpowiednig tadowarke do portu fadowania robota.

b) Korzystanie ze stacji tadowania: Po roztozeniu stacji tadowania zgodnie z instrukcja rozmieszczania uruchom robota normalnie.

Kliknij przycisk ,,Powrét do tadowarki” w interfejsie robota, aby rozpocza¢ proces powrotu do tadowania.

Wymiana akumulatora:
Gdy robot jest wytagczony, otwérz pokrywe komory akumulatora. Aby wymieni¢ akumulator, odtacz ztgcze zasilania podtaczone

do akumulatora. Nastepnie podtgcz ponownie ztgcze zasilania i zamknij pokrywe komory akumulatora przed wigczeniem robota.

3.3 Opis interfejsu

— Ubﬁ ——
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W oknie interfejsu znajduja sig interfejsy zewnetrzne, ktére mozna wykorzysta¢ do rozbudowy sprzetu i debugowania urzadzenia.

Szczegotowe specyfikacje interfejsu sg nastepujgce:

Nr ‘ Imig i nazwisko ‘ Opis

1 Interfejs napiecia zasilania Elc:l\:a(r;:tr;f;;;?;\;I:t:\:), maksymalny prad wyjéciowy 2,5 A. Srednica

2 USB USB 2.0 do komunikacji danych z urzadzeniami zewnetrznymi

3 10 Stuzy do komunikacji sygnatowej zewnetrznych akcesoriow
opcjonalnych.

4 Gniazdo karty SIM Obstuguje karty nano SIM

5 OTG Stuzy do debugowania urzgdzenia
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3.4 Wprowadzenie trybu

Robot moze pracowac¢ w réznych trybach, dostosowanych do réznych scenariuszy, w tym w trybie dostawy, trybie obchodu i

trybie podnoszenia.

Tryb ‘ Opis

Tryb dostawy

Uzytkownicy moga umieszczad na robocie materiaty przeznaczone do réznych miejsc docelowych

i uzywac ekranu do zlecania zadan dostawy materiatéw. Robot potrafi samodzielnie zaplanowac
najlepsza trase i dostarczy¢ przedmioty do wszystkich miejsc docelowych. Po zakoriczeniu dostawy
urzadzenie automatycznie powréci do punktu oczekiwania.

Uzytkownik moze ustali¢ $ciezke, a robot bedzie poruszat sie po niej w cyklu. Ponadto robot moze
Tryb obchodu zatrzymac sie w punkcie postoju na $ciezce obchodu, aby utatwi¢ uzytkownikowi podnoszenie i
umieszczanie materiatéw podczas pracy robota.

roztaduje po przetransportowaniu do

Uzytkownicy moga ustawic¢ punkty podnoszenia i opuszczania. Robot automatycznie podjedzie
Tryb podnoszenia * do punktu podnoszenia, aby zidentyfikowac i podnies¢ materiaty, a nastgpnie automatycznie je

miejsca docelowego.

A Tryb podnoszenia obstugiwany jest wytgcznie w modelu WTIDL1.

Szczegodtowe instrukcje dotyczace korzystania z robota znajdziesz w instrukgji obstugi PUDU T300.

4. Konserwacja i serwisowanie

Czes¢ do Stan robota Czestotliwos¢ Metoda kontroli i konserwacji
utrzymania kontroli
Kota jezdne i kota Wytgczone Jeden tydzien Wytrzyj powierzchnie czysta sciereczky. Sprawdz powierzchnie
eden tydzien
pomocnicze zasilanie Y kota pod katem zuzycia i w razie potrzeby wymien.
Wytrzyj powierzchnie czystq Sciereczka. Jesli wystapi
Czujnik wizualny Wytaczone Jeden tydzier nagte zabrudzenie lub uszkodzenie, nalezy zajgc sie tym
i LIDAR zasilanie 4 w odpowiednim czasie, aby nie zablokowac czujnika i nie
spowodowac nieprawidtowej pracy robota.
Korpus robota Wy{'qcz'one Jeden miesiac Wytrzyj 'powierzchnie c%ystq s'cieref:zk:-%, S;lJrawdi instalacje.
zasilanie Sprawdz, czy obudowa jest ptaska i solidnie zamocowana.
Wyk dz kie ki ki i swigk dziataj
Kontrolki i dawiek y.qcz_one Jeden miesiac Spra\fv 2, czy wszystkie kontrolki i sygnaty dzwigkowe dziatajg
zasilanie prawidtowo.
Wiaczone Sprawdz, czy przycisk zatrzymania awaryjnego dziata
Wytacznik awaryjny Q R Jeden miesigc P R ¥ przy Y yineg
zasilanie prawidtowo.
Ustaw wytgcznik hamulca w pozycji ,OFF” i delikatnie pchnij
. Wiaczone o rol?ota do Przodu, aby sprawdzi¢, czy wytacznik hamulca
Wytacznik hamulca Jasilanie Szed¢ miesiecy dziata prawidtowo.
Uwaga: Po sprawdzeniu nalezy ponownie przestawi¢ hamulec
do pozycji ,ON”.
Naklejki i tabliczki
‘J ! 1zl Wiaczone L Sprawdz, czy naklejki bezpieczenstwa, etykiety i tabliczki
znamionowe S Sze$¢ miesiecy . ) ) ; L
. X zasilanie znamionowe na robocie sg nienaruszone i wyraznie widoczne.
bezpieczenstwa

Szczegoétowe instrukcje dotyczace konserwacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi PUDU T300.
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5. Serwis posprzedazowy

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. zobowigzuje si¢ do $wiadczenia bezptatnych ustug gwarancyjnych na produkt w okresie
Jjego gwarancji (rézne czesci produktu moga mieé rozne okresy gwarangji). Klient nie ponosi zadnych optat za czgsci zamienne.
Opfaty standardowe majg zastosowanie, jesli okres gwarancji wygast lub w przypadku, gdy bezptatna gwarancja na produkt
nie ma zastosowania. Klienci moga zadzwonic¢ na infolinie obstugi posprzedazowej, aby dowiedzie¢ si¢ wigcej o zasadach
serwisu posprzedazowego i konserwacji produktu lub zapoznac si¢ ze szczegétowymi zasadami serwisu posprzedazowego w
instrukcji uzytkownika PUDU T300.

Infolinia obstugi posprzedazowej Pudu Technology: +86 755-86952935, e-mail dziatu obstugi posprzedazowej: techservice@

pudutech.com

6. Informacje o zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

Dyrektywa dotyczaca zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE) ma na celu zminimalizowanie wptywu
produktéw elektrycznych i elektronicznych na srodowisko poprzez zwigkszenie ich ponownego wykorzystania i recyklingu
oraz zmniejszenie ilosci odpadéw WEEE trafiajgcych na wysypiska. Symbol na produkcie lub jego opakowaniu oznacza, ze po
zakonczeniu eksploatacji produktu nie wolno go utylizowa¢ wraz ze zwyktymi odpadami gospodarstwa domowego. Nalezy
pamietac, ze uzytkownik ponosi odpowiedzialnos$¢ za utylizacje sprzetu elektronicznego w centrach recyklingu, aby chroni¢
zasoby naturalne. W kazdym kraju powinny znajdowac si¢ punkty zbiorki zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego.
Aby uzyska¢ informacje na temat punktu zbiérki odpadéw przeznaczonych do recyklingu, nalezy skontaktowaé sie z
odpowiednimi organami ds. gospodarki zuzytym sprzetem elektrycznym i elektronicznym, z lokalnym urzedem miejskim lub

lokalna firma $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 odpadéw uzytkownik koncowy sprzetu zawierajgcego baterie i/lub akumulatory musi

wyjac te baterie i akumulatory w celu ich oddzielnego przekazania.
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Hak Cipta © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta terpelihara.

Tiada organisasi atau individu boleh meniru, menyalin, menyalin atau menterjemah kandungan panduan pengguna ini,
sebahagian atau sepenuhnya, tanpa kebenaran bertulis nyata daripada Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., atau mengedarkan
panduan pengguna ini untuk keuntungan dalam apa jua cara (secara elektronik atau melalui fotokopi, rakaman, dll.). Spesifikasi
produk dan maklumat yang diberikan dalam panduan pengguna ini adalah untuk rujukan sahaja dan tertakluk pada perubahan
tanpa sebarang notis lanjut. Melainkan dinyatakan sebaliknya, panduan pengguna ini hanya bertujuan sebagai arahan untuk

digunakan, dan tiada representasi boleh dianggap sebagai jaminan dalam apa jua bentuk.

1. Arahan Keselamatan

1.1 Keperluan elektrik

Dilarang sama sekali menggunakan pengecas selain daripada pengecas asal untuk mengecas robot. Jika pengecas didapati
rosak, sila gantikannya secepat mungkin.

Sila cas sepenuhnya bateri kepada paras 100% sebelum penggunaan kali pertama.

Pastikan untuk mengecas robot sebaik sahaja ia mempunyai baki kuasa kurang daripada 20%. Bekerja pada paras bateri
yang rendah untuk tempoh yang lama akan memendekkan hayat perkhidmatan bateri.

Pastikan voltan bekalan kuasa mematuhi julat voltan pada pengecas, jika tidak, pengecas mungkin mengalami kerosakan.
Jangan jatuhkan pengecas atau pukul dengan objek asing untuk mengelakkan kerosakan.

Lupuskan bateri mengikut peraturan setempat dan jangan lupuskannya sebagai sisa isi rumah. Pengendalian yang tidak

betul boleh menyebabkan bateri meletup.

1.2 Keperluan penggunaan
Jangan sekat sensor robot. Jika tidak, robot mungkin gagal untuk bergerak dengan betul atau tersesat.
Kerja pembersihan atau penyelenggaraan adalah dilarang semasa robot dihidupkan.
Jangan letakkan periuk dengan nyalaan terbuka atau item mudah terbakar atau meletup di atas robot tersebut.
Jangan mengambil atau meletakkan sebarang barang semasa robot bergerak, untuk mengelakkan kehilangan harta benda
atau kecederaan diri yang disebabkan oleh perlanggaran tidak sengaja.
Jangan menolak atau membawa robot semasa ia sedang bergerak, untuk mengelakkannya daripada ia berfungsi secara
tidak normal.
Robot tersebut tidak boleh dibuka atau dibaiki oleh sesiapa selain daripada profesional terlatih. Sekiranya berlaku sebarang
kerosakan pada robot tersebut , sila hubungi jurutera sokongan teknikal dengan segera.
Semasa menggerakkan robot, sila patuhi keperluan berat maksimum yang dibenarkan untuk seorang yang ditetapkan oleh
undang-undang atau peraturan setempat. Semasa robot sedang dialihkan, sila pastikan anda sentiasa mengekalkannya
dalam kedudukan tegak.
Apabila robot sedang bergerak, jangan bermain di hadapan robot untuk mengelakkan bahaya yang tidak disengajakan.
Walaupun robot mempunyai ciri pengelakan halangan automatik, jangan sekali-kali menghalang robot bergerak pada
kelajuan tinggi untuk mengelakkan sebarang kemalangan.
Sila elakkan robot daripada impak keras atau kejutan untuk mengelakkan sebarang kerosakan.
Jangan bersihkan robot dengan bahan kimia kaustik, pembersih atau detergen. Sentiasa bersihkan robot dengan

mengelapnya dengan kain bersih dan kering.

1.3 Keperluan alam sekitar
Jangan gunakan atau mengecas robot dalam persekitaran berbahaya dengan suhu tinggi, tekanan tinggi atau risiko nyalaan atau
letupan, untuk mengelakkan kecederaan diri atau kerosakan pada produk.
Jangan gunakan robot dalam persekitaran yang lembap atau dengan kehadiran cecair atau bahan likat di atas lantai, untuk

mengelakkan kerosakan pada robot.
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Jangan gunakan robot di lokasi di mana peranti wayarles dilarang secara jelas, kerana ini boleh mengganggu peranti
elektronik lain atau menyebabkan bahaya lain.

Jangan gunakan robot dalam persekitaran yang lembap atau pada permukaan lantai yang dilitupi dengan bendalir atau
bahan melekit untuk mengelakkan kerosakan pada robot.

Robot ini sesuai digunakan di permukaan lantai yang rata. Jangan gunakannya dalam persekitaran dengan tangga atau
cerun curam.

Anda perlu menggunakan robot di bawah persekitaran pengendalian produk yang diisytiharkan dalam manual ini. Jika tidak,
mungkin terdapat operasi yang tidak normal bagi peralatan atau bahaya lain.

Jangan lupuskan robot dan aksesorinya sebagai sisa domestik biasa. Sila patuhi peraturan tempatan mengenai pelupusan

robot dan aksesorinya serta sokongan kitar semula.

2. Komponen Produk

2.1 Gambaran Keseluruhan

PUDU T300 ialah robot penghantaran yang digunakan untuk pemindahan bahan dalam senario industri dan pengendalian
beban besar dalam senario komersial. Robot tersebut dilengkapi dengan cesi pembawa beban sebagai teras dan skrin operasi
untuk penggunaan mesra pengguna. Beban maksimum robot boleh mencapai 300kg, dan ruang pembawa terbuka dan fleksibel,
yang boleh dipadankan dengan aksesori yang berbeza untuk memenuhi keperluan membawa yang berbeza. Sementara itu, ia

mempunyai antara muka berbilang fungsi, yang sesuai untuk pengembangan perkakasan dan sambungan [OT.

2.2 Senarai pembungkusan

Robot x1, Manual Pengguna PUDU T300 x1, Sijil Kualiti x1, Pengecas x1.

2.3 Rupa dan Komponen
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Lampu penunjuk
Skrin LCD
Butang pintasan

RGBD

60000
80000

Lidar

2.4 Spesifikasi teknikal

Pemegang

Pandangan depan kamera
Sensor perlanggaran
Roda panduan

Roda bantuan

®6 666

‘ Penerangan

Plat elektrod pengecasan
Suis pemberhentian kecemasan

Suis kuasa

@® Suis brek

Pandangan atas kamera

Tetingkap antara muka

@ Kotak bateri

@ Port pengecasan

Ciri Produk

Voltan pengoperasian DC 20.8 V~29.2V

Kapasiti bateri 30 Ah

Beban maks. 300 kg | 661.39 paun

Masa pengecasan

Kira-kira 2 jam (dari 0 % hingga 90 %)

Hayat bateri

12 j (Tanpa beban); 6 j (Beban maks.)

Berat keseluruhan

65 kg (WTIDOT);
81 kg (WTIDL1)

143.30 paun (WTID01);
178.57 paun (WTIDL1)

Spesifikasi skrin

Skrin LCD 10.1 inci

Dimensi keseluruhan

835 x 500 x 1350 mm

32.87 x 19.69 x 53.15 inci

Dimensi cesi

780 x 500 x 240 mm

30.71 x 19.69 x 9.45 inci

Kelajuan rondaan

0.2-1.2 m/s (boleh laras)

0.66-3.94 kps (boleh laras)

Kaedah navigasi

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Kelegaan Laluan Min. 60 cm 23.62 inci
thmgglan maks. yang boleh 20 mm 079 inci
dilalui

Jurang maks. yang boleh dilalui 35 mm 1.38 inci
Sistem pengendalian Android

Kuasa pembesar suara

Pembesar suara stereo 10 W x 2

Persekitaran fungsian

Suhu: 0 °C hingga 40 °C; kelembapan: < 85% RH

Persekitaran penyimpanan

Suhu: -20 °C hingga 60 °C; kelembapan: < 85% RH

Ketinggian pengendalian

<2000 m

6,561.68 kaki

Keperluan permukaan jalan

Persekitaran dalaman dengan permukaan rata dan licin

Input kuasa pengecas

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Output kuasa pengecas

292V,15A
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3. Arahan Produk

3.1 Perihalan butang

Menghidupkan kuasa:
Alihkan robot ke lokasi permulaan. Tekan dan tahan suis kuasa selama 3 saat, dan Lampu penunjuk robot akan bertukar menjadi

biru, menunjukkan bahawa robot telah berjaya dihidupkan.

Mematikan kuasa:
Tekan dan tahan suis kuasa selama 3 saat, dan gesaan penutupan akan dipaparkan. Klik "Matikan" dan jalur cahaya di bahagian

atas robot dan skrin akan dimatikan, menunjukkan bahawa robot telah berjaya dimatikan.

Jeda:
Semasa robot bergerak, tugasan semasa boleh dijeda dengan mengetik skrin. Mengetik skrin sekali lagi akan menyambung

semula tugasan semasa.

Pemberhentian kecemasan:
Sekiranya berlaku kecemasan semasa robot bergerak, tekan suis henti kecemasan untuk menghentikan robot. Putar suis

pemberhentian kecemasan mengikut arah jam dan ikut gesaan pada skrin untuk menyambung semula operasi robot.

Suis brek:
Untuk memastikan keselamatan penggunaan, apabila suis brek berada pada kedudukan "ON", roda panduan akan cuba
mengunci dan berhenti secara automatik apabila mesin dimatikan atau berlaku keadaan tidak normal tertentu. Jika perlu

menolak robot, anda perlu menetapkan suis brek kepada "OFF".

1
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3.2 Pengecasan dan Penggantian Bateri

Pengecasan:

T300 menyokong pengecasan dengan pengecas atau tempat pengecasan.

a) Menggunakan pengecas: Hanya masukkan pengecas yang sepadan ke dalam port pengecasan robot untuk mula mengecas.
b) Pilih tempat pengecasan: Selepas menggunakan tempat pengecasan mengikut arahan penggunaan, mulakan robot seperti

biasa. Klik pada butang "Kembali ke Pengecasan" pada antara muka robot untuk memulakan proses kembali untuk pengecasan.

Penggantian Bateri:
Apabila kuasa robot telah dimatikan, buka penutup petak bateri. Putuskan sambungan penyambung kuasa yang dipasang pada
bateri untuk menggantikan bateri. Selepas itu, sambungkan semula penyambung kuasa dan tutup penutup petak bateri

sebelum menghidupkan robot untuk digunakan.

3.3 Penerangan Antara Muka

I Ubﬁ ——

o6 SIM D
LED 10 DC OUT
2av=25A

Di bawah tetingkap antara muka, terdapat antara muka luaran yang boleh digunakan untuk pengembangan perkakasan dan

penyahpepijatan peranti. Spesifikasi antara muka khusus adalah seperti berikut:

Bil. ‘ Nama ‘ Penerangan

1 Antara muka bekalan kuasa éiY;v;:;nmbateri), arus keluaran maksimum 2.5A. Diameter pin palam
2 USB USB 2.0, untuk komunikasi data dengan peranti luaran

3 10 Digunakan untuk komunikasi isyarat aksesori pilihan luaran

4 SIM slot kad Menyokong kad SIM Nano

5 OTG Digunakan untuk penyahpepijatan peranti
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3.4 Pengenalan Mod

Robot ini dilengkapi dengan pelbagai mod untuk memenuhi senario yang berbeza, termasuk mod Penghantaran, mod

Rondaan dan mod Pengangkatan.

Mod ‘ Penerangan

Pengguna boleh meletakkan bahan untuk berbilang destinasi pada robot dan menggunakan skrin
untuk menghantar tugasan untuk penghantaran bahan. Robot boleh merancang laluan terbaik
dengan sendirinya dan menghantar item ke semua destinasi. Selepas penghantaran selesai, ia
secara automatik akan kembali ke tempat tunggu sedia.

Mod penghantaran

Pengguna boleh menetapkan laluan, dan robot akan berjalan di sepanjang laluan yang telah
Mod rondaan ditetapkan dalam kitaran. Selain itu, robot boleh berhenti di tempat perhentian di laluan rondaan,
untuk memudahkan pengguna mengambil dan meletakkan bahan semasa robot sedang bergerak.

Pengguna boleh menetapkan tempat pengangkatan dan tempat penurunan. Robot akan secara
Mod pengangkatan * automatik pergi ke tempat pengangkatan untuk mengenal pasti dan mengangkat bahan, dan
kemudian secara automatik memunggah bahan selepas mengangkutnya ke destinasi tersebut.

A Mod pengangkatan hanya disokong oleh model WTIDL1.

Untuk arahan terperinci tentang menggunakan robot, sila rujuk Panduan Operasi PUDU T300.

4. Penyelenggaraan dan Servis

Bahagian untuk Status robot Kekerapan Kaedah pemeriksaan dan penyelenggaraan

diselenggara pemeriksaan

Roda panduan dan Kuasa . Sila lap permukaan tersebut dengan kain bersih. Periksa
) K Satu minggu ) .
roda bantuan dimatikan permukaan roda untuk haus dan gantikan jika perlu.
Sila lap permukaan tersebut dengan kain bersih. Jika terdapat
Sensor visual dan Kuasa Satu minagu kotoran atau kerosakan secara tiba-tiba, sila uruskannya
LiDAR dimatikan 99 tepat pada masanya untuk mengelakkan sensor tersekat dan
menyebabkan operasi robot menjadi tidak normal.
Sila | kaan tersebut d kain bersih. D ik
Kuasa ila lap permukaan tersebut dengan kain bersih. Dan periksa

Badan robot dimatikan Satu bulan pemasangan. Pastikan selongsong tersebut rata dan dipasang
dengan selamat.

Lampu dan bunyi Kuasa Periksa sama ada semua lampu penunjuk dan amaran yang
K . Satu bulan ) X )
penunjuk dihidupkan boleh didengar berfungsi dengan baik.
Suis . )
. Kuasa Periksa sama ada butang pemberhentian kecemasan
pemberhentian . Satu bulan )
dihidupkan berfungsi dengan betul.
kecemasan
Letakkan suis brek pada kedudukan "MATI" dan tolak robot ke
Suis brek KAue'lsa Enam bulan hadapanlperlahan-lahan untuk memeriksa sama ada suis brek
dihidupkan berfungsi dengan betul.
Nota: Putar brek ke "HIDUP" semula selepas memeriksa.
Pelekat
Kuasa Periksa sama ada pelekat keselamatan, label dan papan nama
keselamatan dan ) X Enam bulan ) - K
dimatikan pada robot itu utuh dan boleh dilihat dengan jelas
papan nama

Untuk arahan penyelenggaraan terperinci, sila rujuk Panduan Pengguna PUDU T300.
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5. Perkhidmatan Selepas Jualan

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. berjanji untuk menyediakan perkhidmatan jaminan produk percuma semasa tempoh
Jjaminan produk (bahagian produk yang berbeza mungkin mempunyai tempoh jaminan yang berbeza). Pelanggan tidak perlu
membayar sebarang bayaran untuk alat ganti. Yuran standard dikenakan jika tempoh jaminan telah tamat atau dalam kes di
mana jaminan produk percuma tidak terpakai. Pelanggan boleh menghubungi talian hotline khidmat selepas jualan untuk
mengetahui lebih lanjut tentang dasar perkhidmatan selepas jualan dan untuk penyelenggaraan produk, atau merujuk kepada
Panduan Pengguna PUDU T300 untuk mendapatkan dasar perkhidmatan selepas jualan yang terperinci.

Talian hotline khidmat selepas jualan Pudu Technology: +86 755-86952935, e-mel khidmat selepas jualan: techservice@

pudutech.com
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Ban quyén © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Bao luu moi quyén.

Khong mét t6 chiic hodc ca nhan nao dudc phép mo phdng, sao chép, phién am hoac dich ndi dung ctia hudng dan str dung nay,
mét phan hodc toan bd, ma khéng cé sy déng y rd rang bang van ban ctia Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., déng th&i khéng
dugc phép phan phéi huéng dan sif dung nay dé kiém Igi nhuan theo bt ky cach nao (théng qua phudng tién dién tif hodc
thong qua viéc photocopy, ghi am, vv.). Thong s6 ki thuat va thong tin san phdm dugc cung cép trong huéng dan st dung nay
chi mang tinh chat tham khao va cé thé thay déi ma khong can thong bao thém. Trir khi cé quy dinh khéc, hudng dan st dung
nay chi nhdm muc dich huéng dan st dung, khéng mét tuyén bé nao dudgc coi la bao hanh dusi bat ky hinh thic nao.

1. Huéng dan an toan

1.1 Yéu cau vé dién
Nghiém cam sac robot bang bo sac khac vdi bd sac géc. Néu phat hién b sac bj 18i, vui long thay thé sém nhat cé thé.
Vui long sac day pin t8i 100% trudc khi stf dung 1an dau.
Dam bao sac robot ngay khi pin con dugi 20%. Lam viéc khi pin yéu trong thdi gian dai sé lam giam tudi tho clia pin.
Dam bao dién 4p ngudn dién phu hgp véi pham vi dién ap trén bd sac, néu khéng bo sac cé thé bj hdng.
Vui long khang lam roi bd sac hodc dé bo sac va cham véi vat la dé tranh hu héng.
Vui long thai bo pin theo quy dinh tai dia phuong va khong thai bé dudi dang rac thai sinh hoat. XU ly khong dung cach cé
thé khién pin phat né.

1.2 Yéu cAu khi stf dung
Khéng ch&n cam bién cta robot. Néu khang, robot cé thé khang di chuyén ding cach hoic bi lac.
Nghiém cam vé sinh ho3c bao tri khi robot dang bat nguén.
Khéng dat bép nau cé ngon Ita tran hodc cac vat dung dé chay nd 1én robot.
Khéng Iy hodc dat bat ky vat dung nao khi robot dang di chuyén dé tranh mat mat tai san hoéc thuong tich ca nhan do va
cham ngoai y mudn.
Khéng ddy hodc mang robot di khi robot dang di chuyén dé tranh hoat dong bat thudng.
Khéng ai dugc phép théo rdi hodc stfa chifa robot ngoai nhitng chuyén gia da qua dao tao. Trong trudng hgp robot gép bat
ky 16i nao, vui long lién hé ngay véi ky su hd trg ky thuat.
Khi di chuyén robot, vui long tuan tht cac yéu cau vé trong lugng téi da dugc phép cho mét ngudi theo quy dinh trong luat
phép hoéc quy dinh tai dia phudng. Trong qua trinh di chuyén robot, dam bao gitf cho robot ludn & tu thé thing dung.
Khi robot dang chuyén déng, khéng dugc dua nghich phia trudc robot dé tranh nhitng tén hai khéng can thiét.
M3c du robot c6 tinh ndng ty dong tranh chudng ngai vat, nhung tuyét déi khong dugc chan dudng robot khi robot dang
di chuyén & t6c dé cao dé tranh tai nan.
Vi Iong tranh va cham hoéc va dap manh déi vsi robot dé tranh hu hong.
Khéng vé sinh robot bang hoa chat &n mon, chat ty rifa hodc chét giat tdy. Ludn vé sinh robot béng cach dung vai sach va
kho dé lau.

1.3 Yéu cau vé moéi trudng

Khéng stf dung hodc sac robot trong méi trudng nguy hiém cé nhiét dé cao, ap suat cao hodc nguy ca chay nd dé tranh thuang
tich ca nhan hodc hu hdng san pham.

Khéng stf dung robot trong méi trudng &m uét hodc ndi cé chat 1dng hodc chat nhét trén mat dat dé tranh lam hdng robot.
Khéng stf dung robot & nhiing noi cam str dung thiét bi khong day vi diéu nay c6 thé gay nhiéu thiét bi dién tr khac hodc gay ra

cac mé&i nguy hiém khac.
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Khéng str dung robot trong méi trudng 4m uét hodc trén bé mat c6 chat 16ng hodc chat dinh dé tranh lam héng robot.
Robot thich hgp dé sif dung trén mat nén bang phang. Khdng stf dung & noi c6 cau thang hodc do déc I6n.

Can phai sir dung robot trong mai trudng hoat déng clia san phdm nhu dugc néu trong sach huéng dan nay. Néu khéng,
thiét bi c6 thé sé hoat dong bat thudng hodc cé thé xay ra cadc méi nguy hiém khac.

Khoéng thai bo robot va cac phu kién clia robot dudi dang rac thai sinh hoat théng thudng. Vui ldng tuan thi cac quy dinh

tai dia phuong vé viéc thai bé robot va cac phy kién ctia robot cling nhu hd trg tai ché.

2. Cau tao san pham

2.1 Téng quan

PUDU T300 la robot giao dé dung dé van chuyén vat liéu trong tinh hudng céng nghiép va xt ly tai trong 16n trong tinh huéng
thuong mai. Robot dugc trang bj khung gdm chiu tai lam cét 18i va man hinh van hanh dé ngusi duing dé dang str dung. Tai trong
t6i da clia robot c6 thé dat téi 300kg, khong gian van chuyén md va linh hoat, cé thé két hgp véi nhiéu phu kién khac nhau dé
dap Uing cac nhu cau van chuyén khac nhau. Dong thdi, robot cé nhiéu cdng két ndi, thuan tién cho viéc ma rong phan cling va
két ndi vai 10T.

2.2 Danh sach déng goi
Robot x1, Hudng dan st dung PUDU T300 x1, Gidy chiing nhan chat lugng x1, B sac x1.

2.3 Ngoai hinh va thanh phan cau tao

Y Y . T

@ benchibdo @ Taycim ® Tim dién cuc sac @ Hop pin

@ Man hinh LCD @ camera quan sat phia trudc ® nNat ditng khén cap @ Congsac

O Nuttit © Cam bién va cham @® Cong tic ngudn @ Cong téc phanh
O rGBD © Bainhxe din hudéng @ Camera quan sét phia trén

O Lidar @ Banh xe phu @® Cula sé cong két néi

2.4 Théng sb ky thuat

Tinh néng san pham

Dién 4p hoat dong Dién ap mot chiéu 20,8 V~29,2V

Dung lugng pin 30 Ah

Tai trong t6i da 300 kg 661,39 pound

Thai gian sac Khoang 2 gig (tir 0% lén 90%)

Tudi tho pin 12 gi& (Khéng tai);6 gi& (Tai trong téi da)

Trong ludng t6ng thé 65 kg (WTIDO1); 143,30 pound (WTIDO01);
81 kg (WTIDL1) 178,57 pound (WTIDL1)

Théng s6 k§ thuat man hinh Man hinh LCD 10,1"

Kich thudc téng thé 835 x 500 x 1350 mm 32,87 x 19,69 x 53,15 inch

Kich thudc khung gam 780 x 500 x 240 mm 30,71 % 19,69 x 9,45 inch

Téc dd hanh trinh 0,2-1,2 m/s (cé thé diéu chinh) 0,66-3,94 ft/s (c6 thé diéu chinh)

Phuang thirc diéu huéng Visual-SLAM, Laser-SLAM

E?(;?ng tréng tdi thiéu cta 60 em 23,62 inch

Chiéu cao t6i da c6 thé vugt qua | 20 mm 0,79 inch

Khoang hd téi da co thé vugt qua | 35 mm 1,38 inch

Hé diéu hanh Android

Céng suat loa Loa stereo 10 W x 2

Moi trudng lam viéc Nhiét do: 0 °C dén 40 °C; d6 4m: < 85% RH

Mbi trudng bao quan Nhiét do: -20 °C dén 60 °C; d6 4m: < 85% RH

D6 cao hoat dong <2000 m 6561,68 ft

Yéu cau vé mat dusng Mbi trudng trong nha véi bé mat phéng, nhan

Cbéng suat dau vao clia bd sac Dién 4p xoay chiéu 100 V~240 V, 50/60 Hz

Coéng suat dau ra cta bo sac 29,2V, 15A

3. Hudng dan st dung san pham
3.1 Mo ta nat

Bat nguén:
Di chuyén robot dén vj tri khdi dong. Nhan va gitf cong tdc ngudn trong 3 gidy, Deén chi bao cuia robot sé chuyén sang mau xanh

duang, cho biét rang robot d dugc bat ngudn thanh céng.
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Tat ngudn:
Nhén va gilt céng tdc ngudn trong 3 gidy va I8i nhac tét may sé bat 1én. Nhap vao "Tat ngudn’, dai dén & mét trén robot va man

hinh sé tét, cho biét réng robot da dugc tét ngudn thanh cong.

Tam dirng:
Trong qud trinh robot di chuyén, ngusi dung cé thé cham vao man hinh dé tam dimng tac vu hién tai. Cham vao man hinh mét

1an nita dé tiép tuc tac vu hién tai.

Dirng khan cép:
Trong trudng hgp khan cap khi robot dang di chuyén, nhan cong téc ding khan cap dé diing robot. Xoay céng tic dirng khan

cép theo chiéu kim déng ho va lam theo I5i nhac trén man hinh dé tiép tuc van hanh robot.

Céng téc phanh:
D& dam bao an toan sl dung, khi cdng tic phanh dugc dat & vj tri "ON", banh xe dan huéng sé 6 géng tu khda va ding lai trong
trudng hgp may tat ngudn hodc mot sé tinh hudng bat thudng. Néu mudn day robot, ban can dat cong téc phanh & vi tri "OFF".

N

1]

3.2 Sac va thay pin

Sac:

T300 hd trg sac bang bd sac hoéc coc sac.

a) Sir dung bd sac: Chi can cdm bd sac phu hgp vao cdng sac ctia robot dé bat dau sac.

b) Str dung coc sac: Sau khi trién khai coc sac theo huéng dan trién khai, hay khai déng robot nhu binh thudng. Nhap vao nat

"Quay lai ché dé sac" trén giao dién ctia robot dé bat dau qua trinh quay lai ché dd sac.

Thay pin:
Sau khi robot da t&t ngudn, hdy ma nép ngan chira pin. Thao dau néi ngudn dugc gén vao pin dé thay pin. Sau dé, két néi lai dau

ndi ngudn va déng nép ngan chifa pin trudc khi bat robot dé sif dung.

3.3 M ta cbng két noi

e 0 (3] e O
iiwm iim

SIM D
ore usB

LED 10 DC ouT
24V =25A

O phia dusi ctfa s& cdng két ndi, cé cac cdng két néi bén ngoai cé thé dung dé ma rong phan cling va g& 18i thiét bi. Thong sé

k¥ thuat cdng két ndi cy thé nhu sau:

S6 thir ty ‘ Tén ‘ M6 ta

1 Chrgkétnsinguénaitn | S0 R e

2 usB USB 2.0, dé truyén di liéu véi cac thiét bi bén ngoai

3 10 Duing dé truyén tin hiéu ctia cac phy kién tiy chon bén ngoai
4 Khe c3m thé SIM H& trg thé Nano SIM

5 0TG Dung dé g3 16i thiét bj

3.4 Gigi thiéu vé ché do
Robot cé nhiéu ché do khac nhau dé phu hgp véi nhiéu tinh huéng khac nhau, bao gém ché dé Giao dé, ché dé Hanh trinh va
ché do Nang.

Ché do ‘ M6 ta

Ngusi diing c6 thé dt vat liéu cho nhiéu diém dich trén robot va sir dung man hinh dé dua ra
Ché do giao do tac vy giao vat liéu. Robot cé thé ty 1ap ké hoach tuyén dudng tét nhat va giao dé dén moi diém
dich. Sau khi hoan tat viéc giao dé, robot sé tu dong trd vé diém cha.

Ngusi diing cé thé thiét lap tuyén dudng va robot sé di theo tuyén dudng da thiét lap san theo
Ché db hanh trinh chu trinh. Ngoai ra, robot cé thé ding tai diém ding trén tuyén dudng clia hanh trinh, gidp ngusi
dung dé dang lay va dat vat liéu hon trong khi robot dang chay.

Ngusi diing cé thé thiét lap diém nang va diém ha. Robot sé tu dong di chuyén dén diém nang

& dé nana *
Ché dd nang dé nhan dang va nang vat liéu, sau dé tu dong da vat liéu sau khi van chuyén dén diém dich.

A Ché d6 nang chi dugc hd trg trong model WTIDL1.

Dé biét huéng dan chi tiét vé cach st dung robot, vui long tham khao Hudéng dan van hanh PUDU T300.



4. Bao tri va bao dudng

Bo phan can bao tri |  Trang thai Tan suét kiém Phudng thic kiém tra va bao tri

robot tra

Banh xe dan hudng
va banh xe phu

Vui long lau bé mat bang vai sach. Kiém tra xem bé mat banh

T4t ngudn Mot tuan o N R A A g
xe c6 bi mon khong va thay thé néu can thiét.

Vui long lau bé mat bang vai sach.

Cambiénhinhanh | _, | . ! >
am DI AN AN | reingun | Mot tudn N&u c6 bui b&n hodc hu héng dét ngat, vui long xit ly kip théi

a LIDAR . . . ;
vaH dé tranh chédn cdm bién va khién robot hoat déng bat thudng.
Than robot Tt naud Mét tha Vui long lau bé mat bang vai sach. Va kiém tra tinh hinh l&p
an robo &t nguon 6t than . P P
9 ’ 9 dat. Bam bao vo robot phang va dugc co dinh chac chan.
Den chi béo va &m . R . Kiém tra xem tat ca dén chi bao va canh bao b&ng am thanh
Bat nguon Mot thang ) N N N .
thanh c6 hoat dong binh thudng khong.

Kiém tra xem nut diing khan c&p cé hoat déng binh thudng

NGt ding khan cap | Batngudn | Mot thang khong

DAt cong téc phanh vé vj tri "TAT" va day nhe robot vé phia
trudc dé kiém tra xem cong tac phanh cé hoat déng binh

Cong tac phanh Bat nguén Sau thang thung khong,
Luu y: Sau khi kiém tra, van phanh vé lai vj tri "ON".
Nhan dan an toan . N X . Kiém tra xem nhan dan an toan, nhan mac va nhan san pham
Tat ngudn Séau thang

va nhan san pham trén robot c6 con nguyén ven va dé nhin thay khong

Dé xem hudng dan bao tri chi tiét, vui long tham khao Hudng dan sir dung PUDU T300.

5. Dich vu hau mai

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. cam két cung cdp dich vu bao hanh san phdm mién phi trong thsi gian bao hanh san
pham (cac bd phan khac nhau ctia san pham cé thé cé thdi gian bao hanh khac nhau). Khach hang khéng can phai chi tra bat
ky khoan phi nao cho phu tung thay thé. Phi tiéu chudn sé& dugc ap dung néu thdi han bao hanh da hét hoic trong trudng hop
khéng 4p dung ché do bao hanh san pham mién phi. Khach hang cé thé goi dén dudng day néng dich vu hau méi dé tim hiéu
thém vé chinh sach dich vu hau mai va bao tri san phdm hodc tham khdo Hudng dan st dung PUDU T300 dé biét chinh sach
dich vy hau mai chi tiét.

Pudng day nong dich vu hau mai cia Pudu Technology: +86 755-86952935, email dich vu hau mai: techservice@pudutech.

com
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Hak Cipta © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta dilindungi undang-undang.

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

sebagai petunjuk penggunaan, dan tidak ada pernyataan yang dapat dianggap sebagai jaminan dalam bentuk apa pun.

1. Petunjuk Keselamatan

1.1 Persyaratan listrik

Dilarang keras menggunakan pengisi daya selain yang disediakan khusus oleh pabrik aslinya untuk mengisi daya robot. Jika
ditemukan kerusakan pada pengisi daya, segera ganti.

Isi penuh daya baterai hingga 100% sebelum digunakan untuk pertama kali.

Pastikan untuk segera mengisi daya robot saat daya tersisa kurang dari 20%. Mengoperasikannya dengan tingkat baterai
rendah dalam jangka waktu lama akan memperpendek masa pakai baterai.

Pastikan tegangan catu daya sesuai dengan rentang tegangan pada pengisi daya. Jika tidak, pengisi daya dapat rusak.
Jangan menjatuhkan pengisi daya atau membenturkannya ke benda asing untuk menghindari kerusakan.

Buang baterai sesuai peraturan setempat dan jangan membuangnya sebagai limbah rumah tangga. Penanganan yang tidak

tepat dapat menyebabkan baterai meledak.

1.2 Persyaratan penggunaan
Jangan menghalangi sensor robot. Jika tidak, robot mungkin tidak dapat bergerak dengan benar atau tersesat.
Aktivitas pembersihan atau pemeliharaan tidak boleh dilakukan saat robot sedang dinyalakan.
Jangan menaruh kompor dengan api terbuka, atau benda yang mudah terbakar atau meledak di atas robot.
Jangan mengambil atau meletakkan benda apa pun saat robot sedang bergerak untuk menghindari kehilangan atau cedera
pribadi yang disebabkan oleh benturan yang tidak disengaja.
Jangan mendorong atau mengangkut robot saat sedang bekerja untuk mencegahnya bergerak tidak normal.
Robot tidak boleh dibongkar atau diperbaiki oleh siapa pun selain tenaga profesional yang terlatih. Jika terjadi kerusakan
pada robot, segera hubungi staf dukungan teknis.
Saat memindahkan robot, perhatikan persyaratan berat maksimum yang diizinkan untuk satu orang yang ditetapkan oleh
peraturan perundang-undangan setempat. Saat robot sedang dipindahkan, pastikan untuk selalu mempertahankannya
dalam posisi tegak.
Saat robot sedang bergerak, dilarang bermain di depan robot untuk menghindari bahaya yang tidak perlu.
Meskipun robot memiliki fitur penghindaran halangan otomatis, jangan pernah menghalangi robot yang bergerak dengan
kecepatan tinggi untuk menghindari kecelakaan.
Cegah robot dari benturan atau guncangan keras untuk menghindari kerusakan.
Jangan bersihkan robot dengan bahan kimia keras, pembersih, atau detergen. Selalu bersihkan robot dengan mengelapnya

menggunakan kain bersih dan kering.

1.3 Persyaratan lingkungan
Jangan menggunakan atau mengisi daya robot di lingkungan berbahaya dengan suhu tinggi, tekanan tinggi, atau risiko
kebakaran atau ledakan, untuk menghindari cedera pribadi atau kerusakan pada produk.
Jangan menggunakan robot di lingkungan lembap, atau di dekat benda cair atau kental di tanah, untuk menghindari kerusakan

pada robot.
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Jangan gunakan robot di lokasi yang secara tegas melarang perangkat nirkabel karena dapat mengganggu perangkat
elektronik lain atau menimbulkan bahaya lainnya.

Jangan menggunakan robot di lingkungan yang lembap atau pada permukaan yang tergenang dengan cairan atau benda
yang lengket untuk menghindari kerusakan pada robot.

Robot ini cocok digunakan di tanah datar. Jangan menggunakannya di lingkungan dengan tangga atau turunan curam.
Robot harus digunakan dalam lingkungan pengoperasian produk yang dinyatakan dalam panduan ini. Jika tidak,
pengoperasian peralatan yang tidak normal atau bahaya lainnya mungkin terjadi.

Jangan membuang robot dan aksesorinya sebagai sampah domestik biasa. Patuhi peraturan setempat tentang pembuangan

robot dan aksesorinya, serta dukung pendauran ulang.

2. Komponen Produk
2.1 lkhtisar

PUDU T300 adalah robot pengantar yang diterapkan untuk pemindahan material dalam skenario industri dan penanganan
beban besar dalam skenario komersial. Dilengkapi dengan chassis pembawa beban sebagai penopang dan layar operasi untuk
penggunaan yang mudah digunakan. Beban maksimum robot dapat mencapai 300 kg, dengan ruang angkut terbuka dan
fleksibel, yang dapat disesuaikan dengan berbagai aksesori untuk memenuhi berbagai kebutuhan pengangkutan. Sementara

itu, robot ini memiliki antarmuka yang kaya sehingga nyaman untuk perluasan perangkat keras dan interkoneksi [OT.

2.2 Isi kemasan

Robot x1, Panduan Pengguna PUDU T300x1, Sertifikat Mutu x1, Pengisi Daya x1.

2.3 Tampilan dan Komponen

“.4
|

Lampu indikator
Layar LCD
Tombol pintasan

RGBD

60000
80000

Lidar

2.4 Spesifikasi teknis

Fitur Produk

Tegangan pengoperasian

Handel Pelat elektrode pengisian daya @ Kotak baterai

Kamera depan Tombol berhenti darurat
Sensor tabrakan Sakelar Daya @® Tombol rem

Roda penggerak Kamera atas

®6 666

Roda tambahan Jendela antarmuka

‘ Deskripsi

DC20,8V~29,2V

Kapasitas baterai

30 Ah

Beban maks.

300 kg | 661,39 pon

Lama waktu pengisian daya

Sekitar 2 jam (dari 0 % hingga 90 %)

Masa pakai baterai

12 jam (Beban kosong); 6 jam (Beban maks.)

Berat keseluruhan

65 kg (WTIDO1); 143,3 pon (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1) 178,57 pon (WTIDL1)

Spesifikasi layar

Layar LCD 10,1"

Dimensi keseluruhan

835 x 500 x 1.350 mm 32,87 x 19,69 x 53,15 inci

Dimensi chassis

780 x 500 x 240 mm 30,71 x 19,69 x 9,45 inci

Kecepatan jelajah

0,2 ~ 1,2 m/dtk (dapat disesuaikan) 0,66-3,94 kaki/dtk (dapat disesuaikan)

Metode navigasi

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Min. Jarak Bebas Jalur 60 cm 23,62 inci
Ketinggi ksi

e |ngg_|an ma simum yang 20 mm 079 inci
dapat dilalui
C}elah~ maksimum yang dapat 35 mm 138inci
dilalui
Sistem operasi Android

Daya speaker

10 W x 2 speaker stereo

Lingkungan kerja

Suhu: 0 °C hingga 40 °C; kelembapan: < 85% RH

Lingkungan penyimpanan

Suhu: -20 °C hingga 60 °C; kelembapan: < 85% RH

Ketinggian pengoperasian

<2.000m 6561,68 kaki

Persyaratan permukaan jalan

Lingkungan dalam ruangan dengan permukaan datar dan halus

Input daya pengisi daya

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Output daya pengisi daya

292V, 15A
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3. Petunjuk Penggunaan Produk
3.1 Deskripsi tombol

Menyalakan:
Pindahkan robot ke lokasi awal. Tekan dan tahan sakelar daya selama 3 detik. Lampu indikator robot akan berubah menjadi biru,

menunjukkan bahwa robot telah berhasil dinyalakan.

Mematikan:
Tekan dan tahan tombol daya selama 3 detik, dan perintah mematikan akan muncul. Klik "Matikan". Lampu strip di bagian atas

robot dan layar akan mati, menandakan bahwa robot telah berhasil dimatikan.

Jeda:
Saat robot bergerak, tugas saat ini dapat dihentikan dengan mengetuk layar. Mengetuk layar sekali lagi akan melanjutkan tugas

saat ini.

Penghentian darurat:
Jika terjadi keadaan darurat saat robot sedang bergerak, tekan sakelar penghenti darurat untuk menghentikan robot. Putar

sakelar penghenti darurat searah jarum jam, lalu ikuti petunjuk di layar untuk melanjutkan pengoperasian robot.

Tombol rem:
Untuk memastikan penggunaan yang aman, saat tombol rem dalam posisi "ON", roda penggerak akan mencoba mengunci diri
dan tetap diam saat robot dimatikan atau dalam beberapa situasi yang abnormal. Jika Anda perlu mendorong robot, Anda perlu

mengatur tombol rem ke posisi "OFF".

O

O
o

o
z2
o
mn
m
[®)
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3.2 Pengisian Daya dan Penggantian Baterai

Pengisian daya:

T300 mendukung pengisian daya dengan pengisi daya atau charging pile.

a) Menggunakan pengisi daya: Cukup masukkan pengisi daya yang cocok ke port pengisian daya robot untuk memulai pengisian
daya.

b) Menggunakan charging pile: Setelah memasang charging pile sesuai dengan petunjuk pemasangan, nyalakan robot seperti

biasa. Klik tombol "Kembali ke Pengisian Daya" pada antarmuka robot untuk memulai pengembalian ke proses pengisian daya.

Penggantian Baterai:
Saat robot dimatikan, buka penutup kompartemen baterai. Lepaskan konektor daya yang terpasang pada baterai untuk
mengganti baterai. Setelah itu, sambungkan kembali konektor daya, lalu tutup penutup kompartemen baterai sebelum

menyalakan robot untuk digunakan.

3.3 Deskripsi Antarmuka

e O (3] e O
iiwm iim

o6 SIM O

UsB

LED IO DC ouT
24v=25A

Di bawah jendela antarmuka, terdapat antarmuka eksternal yang dapat digunakan untuk perluasan perangkat keras dan

debugging perangkat. Spesifikasi antarmuka masing-masing sebagai berikut:

No. ‘ Nama ‘ Deskripsi
24V (tegangan baterai), arus output maksimum 2,5 A.
! Antarmuka catu daya Diam(etegr pii colokan D)C: 225 mpm
2 USB USB 2.0, untuk komunikasi data dengan perangkat eksternal
3 10 Digunakan untuk komunikasi sinyal aksesori opsional eksternal
4 Slot kartu SIM Mendukung kartu Nano SIM
5 OTG Digunakan untuk debugging perangkat
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3.4 Pengenalan Mode

Robot ini dilengkapi dengan berbagai mode untuk memenuhi berbagai skenario, termasuk mode Pengantaran, mode Jelajah,

dan mode Pengangkatan.

Mode ‘ Deskripsi
Pengguna dapat meletakkan material untuk beberapa tujuan pada robot dan menggunakan layar
Mode untuk mengirimkan tugas pengantaran material. Robot dapat merencanakan jalur terbaik secara
Pengantaran otomatis dan mengantarkan barang ke semua tujuan. Setelah pengantaran selesai, secara otomatis
akan kembali ke titik siaga.
Pengguna dapat mengatur lintasan, lalu robot akan berjalan di sepanjang lintasan yang telah
Mode Jelaiah ditentukan dalam satu siklus. Selain itu, robot dapat berhenti di titik pemberhentian pada jalur
Y pelayaran untuk memudahkan pengguna mengambil dan meletakkan material saat robot sedang
berjalan.
Mod Pengguna dapat mengatur titik pengangkatan dan titik penurunan. Robot akan secara otomatis
ode
menuju titik pengangkatan untuk mengidentifikasi dan mengangkat material,
B
Pengangkatan lalu secara otomatis menurunkan material setelah mengangkutnya ke lokasi tujuan.

A Mode Pengangkatan hanya didukung oleh model WTIDL1.

Untuk petunjuk mendetail tentang penggunaan robot, lihat Panduan Pengoperasian PUDU T300.

4, Pemeliharaan dan Servis

Komponen yang

memerlukan
pemeliharaan

Status robot Memeriksa Metode inspeksi dan pemeliharaan
frekuensi

Roda penggerak Dimatikan Seminggu Bersihkan robot dengan kain katun bersih. Periksa permukaan
dan roda tambahan sekali roda jika ada keausan dan ganti jika perlu.

Bersihkan robot dengan kain katun bersih.
Sensor visual dan Dimatikan Seminggu Jika tiba-tiba terdapat kotoran atau kerusakan, segera tangani
LiDAR sekali untuk menghindari penyumbatan sensor dan menyebabkan

pengoperasian robot yang tidak normal.

Tubuh robot

Bersihkan robot dengan kain katun bersih. Periksa
Dimatikan Sebulan sekali pemasangannya. Pastikan rumahannya diletakkan di tempat
datar dan terpasang dengan aman.

Lampu indikator

Periksa jika semua lampu indikator dan suara peringatan

Dinyalakan Sebulan sekali

dan suara i Y ' berfungsi dengan baik.

Tombol berhenti

dZT r:t ernent! Dinyalakan Sebulan sekali Periksa jika tombol berhenti darurat berfungsi dengan baik.

u
Setel tombol rem ke posisi "OFF", lalu dorong robot ke depan
dengan perlahan untuk memeriksa jika tombol rem berfungsi
X Enam bulan X

Tombol rem Dinyalakan sekali dengan baik.
Catatan: Setel rem ke posisi "ON" lagi setelah pemeriksaan
selesai.

Stiker keselamatan Dimatikan Enam bulan Pastikan stiker keselamatan, label, dan pelat nama pada robot

dan pelat nama sekali masih utuh dan terlihat jelas

Untuk petunjuk pemeliharaan mendetail, lihat Panduan Pengguna PUDU T300.
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5. Layanan Purnajual

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. berjanji untuk menyediakan layanan garansi produk gratis selama masa garansi produk
(komponen produk yang berbeda mungkin memiliki masa garansi yang berbeda). Pelanggan tidak perlu membayar biaya apa
pun untuk suku cadang. Biaya standar berlaku jika masa garansi telah berakhir atau dalam kasus di mana garansi produk gratis
tidak berlaku. Pelanggan dapat menghubungi hotline layanan purnajual untuk mempelajari selengkapnya tentang kebijakan
layanan purnajual dan pemeliharaan produk, atau membaca Panduan Pengguna PUDU T300 untuk kebijakan layanan purnajual
yang lebih detail.

Hotline layanan purnajual Pudu Technology: +86 755-86952935, email layanan purnajual: techservice@pudutech.com
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Telif Hakki©2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tiim haklari sakhdr.

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd.'nin yazili izni olmadan higbir kisi veya kurulus bu kullanici rehberinin igerigini kismen veya
tamamen taklit edemez, kopyalayamaz, yaziya dékemez ya da terciime edemez veya bu kullanici rehberini herhangi bir sekilde
(elektronik olarak ya da fotokopi, kayit vb. yoluyla) kar amagl dagitamaz. Bu kullanici rehberinde saglanan trtin 6zellikleri ve
bilgiler yalnizca referans amaclidir ve 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir. Aksi belirtiimedikge bu kullanici rehberi, yalnizca

kullanim talimatlari olarak tasarlanmistir ve hicbir beyan, herhangi tiirde bir garanti olarak kabul edilemez.

1. Glivenlik Talimatlari

1.1 Elektrik gereksinimleri

Robotu sarj etmek icin orijinal olmayan sarj cihazinin kullanilmasi kesinlikle yasaktir. Sarj cihazinizin arizal oldugu tespit
edilirse lutfen en kisa slirede degistirin.

Litfen ilk kullanimdan 6nce pili %100 sarj edin.

Robotunuzun giicli %20'nin altina dustiginde mutlaka sarj edin. Uzun siire distik pil seviyesinde galismak, pilin kullanim
Omriini kisaltacaktir.

Gl kaynagi voltajinin sarj cihazindaki voltaj araligina uygun oldugundan emin olun, aksi takdirde sarj cihaziniz zarar
gorebilir.

Sarj cihazinizin zarar gérmesinden kaginmak icin sarj cihazinizi diislirmeyin veya yabanci cisimlere ¢carpmayin.

Litfen pili yerel yonetmeliklere uygun sekilde atin ve evsel atik olarak atmayin. Uygunsuz kullanim pilin patlamasina neden

olabilir.

1.2 Kullanim gereksinimleri
Robot sensoriint bloke etmeyin. Aksi takdirde, robot diizgiin hareket edemeyebilir veya kaybolabilir.
Robot calisir durumdayken temizlik veya bakim yapilmasi yasaktir.
Robotun lizerine ¢iplak alev veya yanici, patlayict maddeler bulunan tencere ve tavalar koymayin.
Kazara garpismadan kaynakli maddi kayip veya kisisel yaralanmalardan kaginmak igin robot hareket halindeyken robotun
lizerine herhangi bir malzeme koyup almayin.
Robotun anormal sekilde hareket etmesini &nlemek igin galigir durumdayken robotu itmeyin veya tagimayin.
Robot, egitimli personel disinda kimse tarafindan onarilmamali veya pargalari sokiilmemelidir. Robotunuzda herhangi bir
ariza olmasi durumunda liitfen derhal teknik destek miihendisimize bagvurun.
Robotu hareket ettirirken yerel yasa veya yonetmeliklerde belirtilen tek kisi icin izin verilen maksimum agirlik gereksinimlerine
lttfen uyun. Robot hareket ettirilirken litfen her zaman dik konumda tuttugunuzdan emin olun.
Robot hareket halindeyken gereksiz hasarlardan kaginmak igin robotun &niindeki alanda oyun oynanmasina izin
verilmemelidir.
Robotun otomatik engelden kaginma 6zelligi olsa da herhangi bir kazayi 6nlemek icin yiiksek hizda hareket eden robotun
onlne asla engel koymayin.
Robotunuzun herhangi bir hasar gérmesini 6nlemek icin litfen siddetli darbe veya soklardan koruyun.
Robotunuzu yakici kimyasallar, temizleyiciler veya deterjanlarla temizlemeyin. Robotunuzu her zaman temiz ve kuru bir bezle

silerek temizleyin.

1.3 Cevresel gereklilikler
Kisisel yaralanmalari veya Uriine zarar gelmesini énlemek icin robotu yiiksek sicaklik, yliksek basing veya alev veya patlama riski
bulunan tehlikeli ortamlarda kullanmayin veya sarj etmeyin.
Robotunuzu nemli ortamlarda veya zeminde sivi veya akiskan maddelerin bulundugu ortamlarda kullanmayin, aksi takdirde

robotunuz zarar gérebilir.
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Robotunuz diger elektronik cihazlarla etkilesime girebilecedi veya bagka tehlikelere yol agabilecegi icin kablosuz cihazlarin
agikga yasak oldugu yerlerde robotu kullanmayin.

Robotun hasar gérmesini énlemek igin robotu nemli ortamlarda veya sivi ya da yapiskanla kapli ylizeylerde kullanmayin.
Robot diiz zeminlerde kullanima uygundur. Basamakli ve dik egimli ortamlarda kullanmayin.

Robotun bu kilavuzda belirtilen Griin calisma ortaminda kullanilmasi gerekmektedir. Aksi takdirde ekipmanin anormal
calismasi veya bagka tehlikeler meydana gelebilir.

Robotu ve aksesuarlarini siradan evsel atik olarak atmayin. Liitfen robotun ve aksesuarlarinin bertarafi konusunda yerel

diizenlemelere uyun ve geri doniisimi destekleyin.

2. Uriin Bilesenleri
2.1 Genel Bakis

PUDU T300, endtistriyel senaryolarda malzeme transferi ve ticari senaryolarda biiyiik yiik ellegleme i¢in uygulanan bir teslimat
robotudur. Temelde bir yiik tastyici sase ve kullanici dostu kullanim igin bir operasyon ekraniyla donatiimistir. Robotun maksimum
ylk tasima kapasitesi 300 kg'a kadar ¢ikabiliyor ve tasima alani agik ve esnek olup farkli tagima ihtiyaclarini karsilamak igin farkli

aksesuarlarla eglestirilebiliyor. Bu arada donanim geniglemesi ve |OT ara baglantilari igin kullanigh olan zengin arayiizlere sahiptir.

2.2 Paketleme listesi

1 adet robot, 1 adet PUDU T300 Kullanim Kilavuzu, 1 adet Kalite Belgesi, 1 adet Sarj Cihazi.

2.3 Goriiniim ve Bilesenler

Y




Gosterge 151g1
LCD ekran
Kisayol diigmesi

RGBD

Isikli radar

2.4 Teknik ozellikler

Uriin Ozellikleri

Calisma gerilimi

Kulplar
Onden gériinim kameras!
Carpisma sensori

Stirtis tekerlekleri

Sarj elektrot plakasi @ Pil kutusu
Acil durdurma digmesi @ Sarj baglanti noktasi
Glig anahtari @ Fren anahtan

Ustten goriiniim kamerasi

60000

Yardimci tekerlekler

®06 666

‘ Aciklama

DC208V~292V

Arayliz penceresi

81 kg (WTIDL1)

Pil kapasitesi 30 Ah

Maks. ylik 300 kg 661,39 pound

Sarj stiresi Yaklasik 2 saat (%0'dan %90'a)

Pil dmrii 12 sa. (Yuk yok); 6 sa. (Maks. yiik)

Toplam agriik 65 kg (WTIDO1); 143,30 pound (WTIDO1);

178,57 pound (WTIDL1)

Ekran ozellikleri

10,1 ing LCD ekran

Toplam ebat

835 x 500 x 1350 mm

32,87 x 19,69 x 53,15 in¢

Sasi boyutlari

780 x 500 x 240 mm

30,71 x 19,69 x 9,45 in¢

Gezinti hizi

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

0,66-3,94 ft/sn (ayarlanabilir)

Navigasyon yontemi

Gorsel-SLAM, Lazer-SLAM

Minimum yol agikhigi 60 cm 23,62 ing
Maks. asilabilir ytikseklik 20 mm 0,79 ing
Maks. asilabilir bosluk 35 mm 1,38 ing
isletim sistemi Android

Hoparlér glict

10 W x 2 stereo hoparlor

Calisma ortami

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

Saklama ortami

Sicaklik: -20 °C ila 60 °C; nem: < %85 bagil nem

Calisma yuiksekligi

<2000 m

6561,68 ft

Yol ylizeyi gereksinimleri

Diiz, piirlizsiiz ylizeylere sahip i¢ mekan ortami

Sarj cihazi glg girisi

AC 100V ~ 240V, 50/60 Hz

Sarj cihazi glg gikisi

292V, 15A
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3. Uriin Talimatlar

3.1 Digme aciklamalari

Acma:
Robotu baslangi¢ konumuna taslyin. Gii¢ anahtarina 3 saniye basili tutun, robotun gosterge is1g1 mavi renge dénerek robotun

basariyla agildigini gdsterecektir.

Kapama:
Gli¢ digmesini 3 saniye basili tutun; kapatma istemi penceresi acilir. "Guic kapali” secenegine tikladiginizda robotun tst kismindaki

1sik seridi ve ekran kapanarak robotun basariyla kapatildigini gosterir.

Duraklat:
Robot hareket halindeyken ekrana dokunarak devam eden gérevi duraklatabilirsiniz. Ekrana tekrar dokunuldugunda mevcut

goreve devam edilir.

Acil durdurma:
Robot hareket halindeyken acil bir durum olmasi durumunda acil durdurma diigmesine basarak robotu durdurabilirsiniz. Acil

durdurma diigmesini saat yoniinde gevirin ve robotun calismasini stirdiirmek i¢in ekrandaki talimatlari izleyin.

Fren anahtar:
Guivenligi saglamak icin, fren anahtari yalnizca robot durduktan sonra devreye girer. Fren anahtari "ON" konumundayken acil
durdurma sirasinda motor otomatik olarak gtivenlik igin durur. Robotu itmek isterseniz, fren anahtarini "OFF" konumuna

getirmeniz gerekir.
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3.2 Sarj ve Pil Degisimi

Sarj:

T300, sarj cihazi veya sarj istasyonu araciliglyla sarji destekliyor.

a) Sarj cihazi kullanimi: Sarj islemini baslatmak igin robotunuzun sarj baglanti noktasina eslesen sarj cihazini takmaniz yeterlidir.
b) Sarj istasyonu kullanimi: Sarj istasyonunu dagitim talimatlarina gére dagittiktan sonra robotu normal sekilde baslatin. Sarj

islemine geri donme sirecini baglatmak igin robotun arayuziinde bulunan "Sarja Geri Dén" digmesine tiklayin.

Pil Degisimi:
Robotunuz kapaliyken pil bélmesinin kapagini acin. Pili degistirmek igin pile bagl olan gli¢ konnektériini gikarin. Daha sonra gl

konnektoriint tekrar baglayin ve robotu kullanima agmadan énce pil bélmesinin kapagini kapatin.

3.3 Arayliz Aciklamalari
© O © © ©
=] 0

— U ] i

o6 SIM O
J'Q‘L LEDIO beoun
24V =25A
J

Arayliz penceresinin altinda donanim genisletme ve cihaz hata ayiklama igin kullanilabilen harici arayizler yer almaktadir. Belirli

arayliz 6zellikleri asagidaki gibidir:

No. ‘ isim ‘ Aciklama

1 Giig kaynad araytizii élé\:i;p:i:]o;a;);;;:S;jm:m cikis akimi 2,5A.

2 UsB USB 2.0, harici cihazlarla veri iletisimi igin

3 G/C Harici opsiyonel aksesuarlarin sinyal iletisimi igin kullanilir
4 SIM kart yuvasi Nano SIM karti destekler

5 OTG Cihaz hata ayiklama icin kullanilir
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3.4 Mod Tanitimi

Robot; Teslimat modu,

temin edilmektedir.

Mod

Teslimat modu

Gezinti modu ve Kaldirma modu dahil olmak tizere farkli senaryolara hitap eden cesitli modlarla birlikte

‘ Aciklama

Kullanicilar, robot lzerinde birden fazla hedefe yonelik malzemeler yerlestirebilir ve ekran tizerinden
malzeme teslimati i¢in gérev gonderebilirler. Robot, en iyi rotayi kendisi planlayip malzemeleri tlim
noktalara ulastirabilir. Teslimat tamamlandiktan sonra otomatik olarak bekleme noktasina geri déner.

Gezinti modu

Kullanici yolu belirleyebilir ve robot énceden belirlenen yol boyunca bir déngti halinde caligir. Ayrica
robot gezinti glizergah lizerinde bir durma noktasinda durabilir, bdylece robot ¢alisirken kullanicinin
malzeme alip yerlestirmesi daha kolay hale gelir.

Kaldirma modu *

Kullanicilar kaldirma ve indirme noktalarini ayarlayabilirler. Robot, malzemeleri tespit edip kaldirmak
icin otomatik olarak kaldirma noktasina gider ve ardindan malzemeleri varis noktasina tasidiktan
sonra otomatik olarak bosaltir.

A Kaldirma modu yalnizca WTIDL1 modeli tarafindan desteklenmektedir.

Robotun kullanimiyla ilgili ayrintili talimatlar icin liitfen PUDU T300 isletim Kilavuzuna bakin.

4, Bakim ve Servis

Bakimi yapilacak

kisim

Frekansi kontrol Muayene ve bakim yontemi
etme

Sturls tekerlekleri . . . . L
. Litfen ylzeyi temiz bir bezle silin. Jant ylizeyinde asinma olup
ve yardimel Kapal Birhafta olmadigini kontrol edin ve gerekirse degistirin
tekerlekler 9 9 gistirin.
Lutfen ylzeyi temiz bir bezle silin.
Gorsel sensor ve . Aniden kir veya hasar olusmasi durumunda, sensériin
A Kapali Bir hafta
LiDAR tikanmasini ve robotun anormal galismasina neden olmasini
onlemek igin lutfen zamaninda miidahale edin.
Lutfen ylzeyi temiz bir bezle silin. Ve kurulumu kontrol edin.
Robot gévdesi Kapali Bir ay Muhafazanin diiz ve glvenli bir sekilde sabitlendiginden emin
olun.
Gosterge isiklari ve Ack Bir a Tuim gosterge isiklarinin ve sesli uyarilarin diizgiin calistigini
ses < Y kontrol edin.
Acil durdurma
Acik Bira Acil durdurma digmesinin diizglin calistigini kontrol edin.
digmesi el ir ay il durdu Ggmesinin diizgiin calistigini i
Fren anahtarini "KAPALI" konuma getirin ve fren anahtarinin
dizgin calistigini kontrol etmek igin robotu yavasca ileri
Fren anahtari Acik Altr ay dogru itin.
Not: Kontrol ettikten sonra freni tekrar "ACIK" konumuna
getirin.
= X ’ . Robot Ulzerindeki giivenlik etiketlerinin, etiketlerin ve isim
Glvenlik etiketleri Kapali Altr a levhalarinin saglam ve agikga gérilebilir oldugundan emin
ve isim levhalari P Y | 9 ckca g 9
olun

Ayrintili bakim talimatlari igin ltitfen PUDU T300 Kullanim Kilavuzuna bakin.
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5. Satis Sonrasi Servis

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., Griiniin garanti stiresi boyunca (triinin farkli pargalarinin farkli garanti sireleri olabilir)
Ucretsiz Urlin garanti hizmeti saglamay! taahhiit eder. Musterinin yedek parga icin herhangi bir licret 6demesine gerek yoktur.
Garanti sliresinin dolmasi veya Ucretsiz Urlin garantisinin gegerli olmadigi durumlarda standart lcretler uygulanir. Misteriler,
satig sonrasi servis politikasi ve Uriin bakimi hakkinda daha fazla bilgi edinmek igin satis sonrasi servis yardim hattini arayabilir
veya ayrintili satig sonrasi servis politikalari icin PUDU T300 Kullanict Kilavuzuna bagvurabilirler.

Pudu Teknoloji satis sonrasi servis hatti: +86 755-86952935, satis sonrasi servis e-postasi: techservice@pudutech.com
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle rechten voorbehouden.

Geen enkele organisatie of individu mag de inhoud van deze gebruiksaanwijzing geheel of gedeeltelijk imiteren, kopiéren,
overschrijven of vertalen, zonder de uitdrukkelijke schriftelijke toestemming van Shenzhen Pudu Technology Co. Ltd., of deze
gebruiksaanwijzing op enigerlei wijze verspreiden met een winstoogmerk (elektronisch of via fotokopieén, opnames, enz.). De
productspecificaties en informatie in deze gebruiksaanwijzing dienen uitsluitend ter referentie en kunnen zonder verdere
voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd. Tenzij anders vermeld, is deze gebruiksaanwijzing uitsluitend bedoeld als richtlijn

voor gebruik, en mag geen enkele verklaring worden beschouwd als een garantie van welke aard dan ook.

1. Veiligheidsinstructies

1.1 Elektrische vereisten

Het is ten strengste verboden om een niet-originele oplader te gebruiken om de robot op te laden. Als de oplader defect
blijkt te zijn, vervang deze dan zo snel mogelijk.

Laad de accu voor het eerste gebruik op tot 100%.

Zorg ervoor dat u de robot oplaadt zodra de acculading daalt tot onder de 20%. Als de robot gedurende langere tijd met een
lage accuspanning werkt, wordt de levensduur van de accu verkort.

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

Laat de oplader niet vallen en stoot er niet tegenaan om schade te voorkomen.

Voer de accu af volgens de plaatselijke voorschriften en gooi deze niet met het huishoudelijk afval weg. Bij onjuist gebruik

kan de accu exploderen.

1.2 Gebruiksvereisten
Blokkeer de robotsensor niet. De robot kan zich anders niet meer goed voortbewegen of de weg vinden.
Reinigings- en onderhoudswerkzaamheden zijn verboden zolang de robot is ingeschakeld.
Plaats geen kooktoestellen met open vuur of brandbare of explosieve voorwerpen op de robot.
Neem geen voorwerpen van de robot en zet er niets op wanneer de robot in beweging is om schade en letsel door
onbedoelde botsingen te voorkomen.
Duw of draag de robot niet als deze beweegt, om te voorkomen dat de robot niet meer normaal werkt.
De robot mag alleen worden gedemonteerd of gerepareerd door bevoegd personeel. Neem bij storingen van de robot
onmiddellijk contact op met een monteur van de technische ondersteuning.
Wanneer u de robot verplaatst, dient u rekening te houden met de vereisten met betrekking tot het maximaal toegestane
gewicht voor één persoon, zoals vastgelegd in de lokale wet- en regelgeving. Zorg ervoor dat de robot altijd rechtop blijft
staan als u hem verplaatst.
Ter voorkoming van onnodig letsel mogen kinderen niet véoér de robot spelen als deze beweegt.
Hoewel de robot over een functie beschikt om obstakels automatisch te vermijden, mag u de robot nooit blokkeren als deze
met hoge snelheid beweegt. Zo voorkomt u ongelukken.
Voorkom dat de robot wordt blootgesteld aan hevige stoten of schokken om schade te voorkomen.
Maak de robot niet schoon met bijtende chemicalién of reinigingsmiddelen. Maak de robot altijd schoon door hem af te

vegen met een schone, droge doek.

1.3 Milieuvereisten
Gebruik of laad de robot niet op in gevaarlijke omgevingen met hoge temperaturen, hoge druk of risico op vlammen of explosies,
om letsel of schade aan het product te voorkomen.
Gebruik de robot niet in een vochtige omgeving of als er vloeibare of viskeuze stoffen op de grond liggen, om schade aan de robot

te voorkomen.
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Gebruik de robot niet op locaties waar het gebruik van draadloze apparaten uitdrukkelijk verboden is, aangezien dit
storingen kan veroorzaken in andere elektronische apparaten of tot andere gevaren kan leiden.

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

De robot is geschikt voor gebruik op een vlakke ondergrond. Gebruik hem niet in een omgeving met trappen of steile
hellingen.

De robot moet worden gebruikt in de bedrijfsomgeving die in deze handleiding is aangegeven. Anders kan er sprake zijn van
een abnormale werking van de apparatuur of kunnen andere gevaren ontstaan.

Voer de robot en de accessoires van de robot niet af als huishoudelijk afval. Houd u aan de plaatselijke regelgeving voor het

afvoeren van de robot en de bijbehorende accessoires en recycle.

2. Productonderdelen
2.1 Overzicht

De PUDU T300 is een bezorgrobot die wordt gebruikt voor materiaaloverdracht in industriéle omgevingen en voor het hanteren
van grote lasten in commerciéle omgevingen. De robot is uitgerust met een draagchassis als kern en een bedieningsscherm voor
eenvoudig gebruik. De maximale belasting van de robot kan oplopen tot 300 kg. De draagruimte is open en flexibel en kan
worden gecombineerd met verschillende accessoires om aan verschillende draagbehoeften te voldoen. Daarnaast beschikt de

robot over uitgebreide interfaces, wat handig is voor extra hardware en IoT-connectiviteit.

2.2 Paklijst

Robot x1, PUDU T300 Gebruikershandleiding x1, Kwaliteitscertificaat x1, Oplader x1.

2.3 Uiterlijk en onderdelen
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Controlelampje
Lcd-scherm

Snelkoppelingsknop

60000
60000

Handgrepen
Naar voren gerichte camera

Botsingssensor

Elektrodeplaat voor opladen
Noodstopschakelaar

Aan/uit-schakelaar

@ Accukast
@ Laadpoort
@® Remschakelaar

®06 666

RGBD Aandrijfwielen Camera bovenaanzicht
LiDAR Hulpwielen Interfacevenster
2.4 Technische specificaties
Productkenmerken ‘ Beschrijving
Bedrijfsspanning 20,8V ~292VDC
Accucapaciteit 30 Ah
Max. belasting 300 kg | 661,39 pond

Oplaadtijd

Ca. 2 uur (van 0% tot 90%)

Levensduur accu

12 uur (onbelast); 6 uur (max. belasting)

Totaal gewicht

65 kg (WTIDO1); 143,30 pond (WTIDO1);
81 kg (WTIDL1) 178,57 pond (WTIDL1)

Schermspecificaties

10,1" led-scherm

Totale afmetingen

835 x 500 x 1350 mm 32,87 x 19,69 x 53,15 inch

Chassisafmetingen

780 x 500 x 240 mm 30,71 x 19,69 x 9,45 inch

Kruissnelheid

0,2 - 1,2 m/s (instelbaar) 0,66 - 3,94 ft/s (instelbaar)

Navigatiemethode

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Min. doorgangsbreedte 60 cm 23,62 inch
Max. overrijdbare hoogte 20 mm 0,79 inch
Max. overrijdbare breedte 35 mm 1,38 inch
Besturingssysteem Android

Luidsprekervermogen

10 W x 2 stereoluidsprekers

Werkomgeving Temperatuur: 0 °C tot 40 °C; luchtvochtigheid: <85% RH
Opslag Temperatuur: -20 °C tot 60 °C; luchtvochtigheid: <85% RH
Bedrijfshoogte <2000 m 6561,68 ft

Vereist vloeroppervlak

Binnenomgeving met vlakke, gladde oppervlakken

Ingangsvermogen oplader

100V ~ 240 V AC, 50/60 Hz

Uitgangsvermogen oplader

292V, 15A

125

3. Productinstructies

3.1 Beschrijving van de knop

Opstarten:
Verplaats de robot naar de opstartlocatie. Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt. Het controlelampje van de robot

wordt blauw om aan te geven dat de robot is ingeschakeld.

Uitschakelen:
Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt, waarna er een afsluitprompt verschijnt. Klik op "Uitschakelen" en de lichtstrip

aan de bovenkant van de robot en het scherm gaan uit, wat betekent dat de robot met succes is uitgeschakeld.

Pauzeren:
Terwijl de robot beweegt, kunt u de huidige taak pauzeren door op het scherm te tikken. Als u nogmaals op het scherm tikt,

wordt de huidige taak hervat.

Noodstop:
Druk in geval van nood op de noodstopschakelaar om de robot tot stilstand te brengen. Draai de noodstopknop rechtsom en

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

Remschakelaar:
Om veiligheid te waarborgen, wordt de remschakelaar alleen gebruikt nadat de robot is gestopt. Wanneer de remschakelaar op
"ON" staat, zal de motor automatisch stoppen bij een noodstop voor de veiligheid. Als u de robot wilt duwen, moet u de

remschakelaar op "OFF" zetten.
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3.2 Opladen en accu vervangen

Opladen:

De T300 kan worden opgeladen met een oplader of een laadstation.

a) De oplader gebruiken: Plaats de bijbehorende oplader eenvoudigweg in de laadpoort van de robot om te beginnen met
opladen.

b) Laadstation gebruiken: Nadat u het laadstation volgens de gebruiksaanwijzing hebt gebruikt, start u de robot normaal op. Tik

op de knop "Terug naar opladen" op de interface van de robot om het proces Terug naar opladen te starten.

Accu vervangen:
Wanneer de robot is uitgeschakeld, opent u de afdekking van de accu. Koppel de voedingsconnector van de accu los om de accu
te vervangen. Sluit daarna de voedingsconnector weer aan en sluit de afdekking van de accu voordat u de robot inschakelt voor

gebruik.

3.3 Beschrijving van de interface

e 0 (3] e O
iiUg ﬁim
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Onder het interfacevenster bevinden zich externe interfaces die kunnen worden gebruikt voor extra hardware en het verhelpen

van storingen. De interfacespecificaties zijn als volgt:

Nr. ‘ Naam ‘ Beschrijving

P | g e e 2

2 UsB USB 2.0, voor datacommunicatie met externe apparaten

3 0 Wordt qebruikt voor signaalcommunicatie van externe optionele
accessoires

4 Simkaartsleuf Nanosimkaart ondersteund

5 oTG Wordt gebruikt voor verhelpen van storingen
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3.4 Introductie tot modi

De robot heeft verschillende modi voor verschillende scenario's, waaronder de bezorgmodus, cruise-modus en hefmodus.

Modus ‘ Beschrijving

Gebruikers kunnen materialen voor meerdere bestemmingen op de robot plaatsen en het scherm
gebruiken om taken voor de levering van materialen te verzenden. De robot kan zelf de beste route
plannen en de artikelen op alle bestemmingen afleveren. Zodra de levering is voltooid, keert het
apparaat automatisch terug naar het stand-bypunt.

Bezorgmodus

De gebruiker kan het pad instellen, waarna de robot in een lus langs het vooraf ingestelde pad rijdt.
Cruise-modus Bovendien kan de robot stoppen op een stoppunt op de route, zodat de gebruiker gemakkelijker
materialen kan afnemen en plaatsen terwijl de robot loopt.

Gebruikers kunnen hef- en lospunten instellen. De robot gaat automatisch naar het hefpunt
Hefmodus* om de materialen te identificeren en op te tillen. Nadat de materialen naar de bestemming zijn
getransporteerd, worden ze automatisch gelost.

A De hefmodus wordt alleen ondersteund door het WTIDL1-model.

Raadpleeg de PUDU T300-bedieningshandleiding voor gedetailleerde instructies over het gebruik van de robot.

4, Onderhoud en service

Te onderhouden Robotstatus Controle- Muayene ve bakim yontemi

onderdeel interval

Aandrijfwielen en
hulpwielen

Veeg het oppervlak af met een schone doek. Controleer

Uit hakeld Eé k
ftgeschake enwee het wieloppervlak op slijtage en vervang indien nodig.

Veeg het oppervlak af met een schone doek.

) Als er plotseling vuil aanwezig is of schade ontstaat,
Visuele sensor en

X Uitgeschakeld Eén week verhelpt u deze situatie tijdig om te voorkomen dat de
LiDAR .
sensor wordt geblokkeerd en de robot niet goed meer
werkt.
Veeg het oppervlak af met een schone doek. En controleer
Behuizing robot Uitgeschakeld Eén maand de installatie. Controleer of de behuizing vlakligt en stevig
vastzit.
Cont.role.lampjes en Ingeschakeld Eén maand Controleer of alle controlelampjes en geluidssignalen goed
geluidssignalen werken.
Noodstopschakelaar Ingeschakeld Eén maand Controleer of de noodstopknop goed werkt.
Zet de remschakelaar in de stand "UIT" en duw de
robot voorzichtig naar voren om te controleren of de
Remschakelaar Ingeschakeld Zes maanden remschakelaar goed werkt.
Opmerking: Nadat u de rem hebt gecontroleerd, zet u deze
weer op "AAN".
Veiligheidsstickers Uitgeschakeld Zes maanden Controleer of de veiligheidsstickers, labels en typeplaatjes

en typeplaatjes op de robot intact en duidelijk zichtbaar zijn

Raadpleeg de PUDU T300-gebruikershandleiding voor gedetailleerde onderhoudsinstructies.
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5. Aftersales-service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. biedt een gratis productgarantie aan gedurende de garantieperiode van het product
(voor verschillende onderdelen van het product kunnen verschillende garantieperiodes gelden). De klant hoeft niets te betalen
voor de reserveonderdelen. De standaardtarieven zijn van toepassing indien de garantieperiode is verstreken of in gevallen
waarin de gratis productgarantie niet van toepassing is. Klanten kunnen de aftersales-hotline bellen voor meer informatie
over het aftersales-beleid en voor productonderhoud. Voor meer informatie over het aftersales-beleid kunt u ook de
gebruikershandleiding van de PUDU T300 raadplegen.

Pudu Technology aftersales-hotline: +86 755-86952935, e-mail aftersales-service: techservice@pudutech.com
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Copyright © 2024 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. VSechna prava vyhrazena.

Z4adna organizace ani jednotlivec nesmi napodobovat, kopirovat, pfepisovat nebo prekladat obsah této uZivatelské prirucky,
¢astecné nebo v celém rozsahu, bez vyslovného pisemného souhlasu spole¢nosti Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ani tento
navod k obsluze jakymkoli zptsobem distribuovat za Gcelem zisku (elektronicky nebo fotokopirovanim, nahravanim atd.).
Specifikace produktu a informace uvedené v této uzivatelské prirucce slouzi pouze pro referenci a mohou byt bez dalsiho
upozornéni zménény. Pokud neni uvedeno jinak, tato uzivatelska prirucka je zamyslena pouze jako pokyny k pouziti a zadné

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

1. Bezpecnostni pokyny
1.1 Elektrické pozadavky

K nabijeni robota je pfisné zakazano pouZzivat jiné nez originalni nabijecky. Pokud zjistite, Ze je nabijecka vadna, co nejdfive
Jji vyménte.

Pred prvnim pouZzitim nabijte baterii na 100 %.

Nezapomerite robota nabit, jakmile mu zbyva méné nez 20 % energie. Dlouhodoba prace s nizkou Urovni nabiti baterie zkrati
Zivotnost baterie.

Ujistéte se, Ze napajeci napéti odpovida rozsahu napéti na nabijecce, jinak mize dojit k poskozeni nabijecky.

Nabijecku nepoustéjte na zemi ani do ni nevrazejte cizimi pfedméty, aby nedoslo k poskozeni.

Likvidujte baterii v souladu s mistnimi predpisy a nelikvidujte ji jako domovni odpad. Nespravna manipulace mlze zpUsobit

explozi baterie.

1.2 Pozadavky na pouziti
Neblokujte snimac robota. V opa¢ném pripadé by mohlo dojit k tomu, Ze se robot nebude moci radné pohybovat nebo Ze se
ztrati.
Cisténi nebo Udrzba jsou zakazany, kdyz je robot zapnuty.
Na robota nepokladejte vafice s otevienym ohném ani hoflavé ¢i vybusné predméty.
Nepokladejte ani neodebirejte zadné predméty, kdyz je robot v pohybu. Tim se zabrani ztrdtdm na majetku a zranéni osob v
disledku nahodnych kolizi.
Béhem prace robota netlacte ani neprenasejte, abyste zabranili jeho abnormalnimu pohybu.
Robot nesmi byt rozebiran ani opravovan nikym jinym nez vyskolenymi profesionaly. V pripadé jakékoli zavady na robotu
okamzité kontaktujte technika technické podpory.
Pfi pfemistovani robota dodrzujte pozadavky na maximalni povolenou hmotnost pro jednu osobu stanovené mistnimi
zakony nebo predpisy. Kdyz se robot pohybuje, dbejte na to, aby byl vidy ve svislé poloze.
Kdyz je robot v pohybu, neni dovoleno si pred nim hrat, aby nedoslo ke zbyte¢nym zranénim.
Prestoze je robot vybaven automatickym vyhybanim se prekazkam, nikdy neblokujte robota pohybujiciho se vysokou
rychlosti, aby nedoslo k nehodé.
Chrarite robota pred prudkymi narazy nebo otresy, aby nedoslo k poskozeni.

Necistéte robota Ziravymi chemikéliemi, Cisticimi prostfedky nebo saponaty. Robota vzdy ¢istéte Cistym a suchym hadfikem.

1.3 Pozadavky na prostredi

NepouZivejte ani nenabijejte robota v nebezpeénych prostfedich s vysokou teplotou, vysokym tlakem nebo rizikem plamenti nebo
vybuch, abyste predesli zranéni osob a poskozeni produktu.

Nepouzivejte robota ve vihkém prostredi ani v pritomnosti kapalnych nebo viskéznich latek na zemi, aby nedoslo k jeho poskozeni.
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NepouZivejte robota na mistech, kde jsou bezdratova zafizeni vyslovné zakazana, protoZe to muze rusit jina elektronicka
zafizeni nebo zpUsobit jind nebezpedi.

Nepouzivejte robota ve vihkém prostredi ani na povrsich, kde je tekutina nebo lepkava hmota, aby nedoslo k jeho poskozeni.
Robot je vhodny pro pouziti na rovném terénu. Nepouzivejte ho v prostredi se schody nebo strmym svahem.

Robot se musi pouzivat v provoznim prostiedi produktu uvedeném v tomto navodu. V opaéném piipadé muize dojit k
abnormalnimu provozu zafizeni nebo k jinym nebezpedim.

Robota ani jeho pfislusenstvi nelikvidujte jako obycejny domovni odpad. Dodrzujte mistni predpisy o likvidaci robota a jeho

prislusenstvi a podporujte recyklaci.

2.2 Seznam polozek v baleni
2.1 Prehled

PUDU T300 je robot na prevoz materidlu v priimyslovych scénafich a manipulaci s velkymi naklady v komerénich scénafich. Je
vybaven nosnym podvozkem jako jadrem a ovladaci obrazovkou pro uzivatelsky privétivé pouziti. Maximalni zatizeni robota
miize dosadhnout 300 kg a nosny prostor je otevieny a flexibilni, takze ho Ize kombinovat s riiznym pfislusenstvim, aby vyhovoval

rliznym potiebam prevazeni. Zaroveit ma bohaté rozhrani, coz je vyhodné pro rozsifeni hardwaru a propojeni IOT.

2.2 Seznam polozek v baleni

Robot x1, Navod k obsluze PUDU T300 x1, certifikat kvality x1, nabijecka x1.

2.3 Vzhled a komponenty

j
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Svétlo kontrolky
LCD obrazovka
Tlacitko zkratky
RGBD

60000
60000

Lidar

Rukojeti
Kamera predniho pohledu
Kolizni snima¢

Hnaci kola

®06 666

Pomocna kola

2.4 Technické specifikace

‘ Popis

Nabijeci deska elektrody
Tlacitko nouzového zastaveni
Vypinac

Kamera s pohledem shora

Okno rozhrani

@ Krabice na baterie
@ Nabijeci port

@® Brzdovy spina¢

Vlastnosti produktu

Provozni napéti 20,8-29,2 Vss.

Kapacita baterie 30 Ah

Max. zatizeni 300 kg | 661,39 liber
Cas nabijeni Asi 2 hodiny (z 0 % na 90 %)

Zivotnost baterie

12 hod. (zadné zatizeni),6 hod. (max. zatizeni)

Celkova hmotnost

65 kg (WTIDO1),
81 kg (WTIDL1)

143,30 liber (WTIDO1),
178,57 liber (WTIDL1)

Specifikace displeje

10,1" LCD obrazovka

Celkové rozméry

835 x 500 x 1350 mm

32,87 x 19,69 x 53,15 palce

Rozméry podvozku

780 x 500 x 240 mm

30,71 x 19,69 x 9,45 palce

Rychlost projizdéni

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

0,66-3,94 ft/s (nastavitelna)

Metoda navigace

Visual-SLAM, Laser-SLAM

Min. prljezdna vyska 60 cm 23,62 palce
Maximalni zdolatelna vyska 20 mm 0,79 in
Maximalni zdolatelnd mezera 35 mm 1,38 in
Operacni systém Android

Vykon reproduktoru

Stereo reproduktor 10 W x 2

Provozni prostredi

Teplota: 0 aZ 40 °C, vlhkost: < 85 % relativni vlhkosti

Prostredi skladovani

Teplota: =20 az 60 °C; vlhkost: < 85 % relativni vihkosti

Provozni nadmorska vyska

<2000 m

6561,68 ft

Pozadavky na povrch

Vnitini prostredi s rovnymi, hladkymi povrchy

Prikon nabijecky

100-240 V stt, 50/60 Hz

Vykon nabijecky

292V, 15A
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3. Pokyny k produktu

3.1 Popis tlacitka

Zapnuti:
Presurite robota na misto spusténi. Na tfi sekundy podrzte vypinac a kontrolka robota se rozsviti modre, coz znamena, ze robot

byl Uspésné zapnut.

Vypnuti:
Na tfi sekundy podrzte vypinac a objevi se vyzva k vypnuti. Kliknéte na ,Vypnout® a svételny prouzek na horni strané robota a

obrazovka zhasnou, coz znamena, ze byl robot Uspésné vypnut.

Pozastaveni:
Zatimco se robot pohybuje, aktualni ukol Ize pozastavit klepnutim na obrazovku. Dal$im klepnutim na obrazovku obnovite

aktualni tkol.

Nouzové zastaveni:
V pripadé nouze, kdyz se robot pohybuje, ho zastavite stisknutim nouzového vypinace. Pokud chcete ¢innost robota obnovit,

otocte nouzovy vypina¢ ve sméru hodinovych rucic¢ek a postupujte podle pokynd na obrazovce.

Brzdovy spinac:
Pro zajisténi bezpeénosti pouziti, kdyz je brzdovy spina¢ ,ON*, hnaci kola se pokusi samo uzamknout a zastavit pfi vypnuti stroje

nebo urcitych anomalnich situacich. Pokud je nutné robota tlacit, je tfeba nastavit brzdovy spina¢ na ,OFF*.
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3.2 Nabijeni a vyména baterie

Nabijeni:

T300 podporuje nabijeni pomoci nabije¢ky nebo nabijeciho bloku.

a) Pouziti nabijecky: Jednoduse vlozte odpovidajici nabije¢ku do nabijeciho portu robota a zaénéte nabijet.

b) Pouziti nabijeciho bloku: Po zfizeni nabijeciho bloku podle pokynti pro nasazeni spustte robota béznym zptisobem. Kliknutim

na tladitko ,Navrat k nabijeni“ v rozhrani robota zahajite proces navratu k nabijeni.

Vyména baterie:
Kdyz je robot vypnuty, oteviete kryt bateriového prostoru. Pokud chcete baterii vymeénit, odpojte napajeci konektor pripojeny k

baterii. Potom znovu pfipojte napajeci konektor a pred zapnutim robota zavrete kryt prostoru pro baterie.

3.3 Popis rozhrani
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Pod oknem rozhrani jsou externi rozhrani, kterd |ze pouZit pro rozsifeni hardwaru a ladéni zafizeni. Specifické specifikace rozhrani

jsou nasledujici:

C. ‘ Jméno ‘ Popis

2 USB USB 2.0, pro datovou komunikaci s externimi zafizenimi

3 10 Pouziva se pro signalni komunikaci externiho volitelného prislusenstvi
4 Slot pro kartu SIM Podporuje kartu Nano SIM

5 OTG Pouziva se pro ladéni zafizeni
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3.4 Uvod do rezimu

5. Poprodejni sluzby

R ava s rGznymi rezimy pro rizné scénére, véetné rezim rucovani, rezimu projizdéni a rezimu zvedani. . . PR 5 e
obot se dodava s rliznymi rezimy pro rizné scéndfe, véetné rezimu dorucovani, rezimu projizdéni a rezimu zveda Spole¢nost Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., se zavazuje poskytovat bezplatné zarucni sluzby na produkt béhem zaruéni

‘ doby produktu (rtizné &asti produktu mohou mit rlizné zaruéni doby). Zakaznik nemusi platit zadné poplatky za nahradni dily.
Rezim Popis

P Pokud zéruéni doba vyprsela nebo v pripadech, kdy bezplatna zaruka na produkt neplati, plati standardni poplatky. Zakaznici
UZivatelé mohou na robota umistit materialy pro vice cildi a pomoci obrazovky odeslat tikoly pro
dodavky materialt. Robot mlze sam naplanovat nejlepsi cestu a dorucit predméty do viech cili. Po
dokonceni dodavky se automaticky vrati do pohotovostniho bodu.

muzou zavolat na linku poprodejniho servisu, kde se dozvédi vic o zdsadach poprodejnich sluzeb a Udrzbé produktu, nebo se

Resi P
ezim dorucovani muzou podivat na uzivatelskou priru¢ku PUDU T300, kde jsou podrobné zésady poprodejnich sluzeb.

Linka poprodejniho servisu Pudu Technology: +86 755-86952935, e-mail poprodejniho servisu: techservice@pudutech.com
Uzivatel mdze nastavit drdhu a robot se vyda po pfedem nastavené draze v cyklu. Kromé toho se

robot mlze zastavit na zastavce na trase projizdéni, aby uzivatel mohl snaze nabirat a umistovat
materidly za chodu robota.

Rezim projizdéni

Uzivatelé mohou nastavit body zvedani a body pokladani. Robot automaticky prejde do bodu
zvedani, aby identifikoval a zved| materialy, a poté, co je dopravi na misto uréeni, automaticky
materidly vyloZil.

Rezim zvedani *

A Rezim zvedani podporuje pouze model WTIDL1.

Podrobné pokyny k pouZivani robota najdete v provozni pfiru¢ce PUDU T300.

4. Udrzba a servis

‘ Stav robota ‘

Frekvence ko

Muayene ve bakim yontemi

Kolecka pohonu a | Otrete povrch ¢istym hadfikem. Zkontrolujte opotrebeni
i Vypnuto Jeden tyden . . . . .
pomocna kola povrchu kolecka a v pfipadé potreby ho vymérite.
Otrete povrch ¢istym hadfikem.
Vizualni senzor a Vwonuto Jeden tden Pokud dojde k nahlému znecisténi nebo poskozeni,
LiDAR b ¥ vyreste ho okamzité, abyste zabranili zablokovani senzoru
a abnormalnimu provozu robota.
Otrete povrch ¢istym hadfikem. A zkontrolujte instalaci.
Télo robota Vypnuto Jeden mésic . P L. Y . . ,J L.
Ujistéte se, Ze je pouzdro rovné a bezpecné upevnéné.
Zkontrolujte, zda vSechny kontrolky a zvukova varovani
Kontrolky a zvuk Zapnuto Jeden mésic . J U Y Y
funguji spravné.
Tlacitko nouzového L Zkontrolujte, zda tlacitko nouzového zastaveni funguje
, Zapnuto Jeden mésic L.
zastaveni spravné.
Pfepnéte brzdovy spina¢ do polohy ,vypnuto® a jemné
zatlacte robota dopredu, abyste zkontrolovali, zda brzdovy
Brzdovy spina¢ Zapnuto Sest mésictl spina¢ funguje spravné.
Poznamka: Po kontrole otocte brzdu znovu do polohy
,Zapnuto®.
Bezpecnostni = Zkontrolujte, zda jsou bezpecnostni nalepky, stitky a
) P L Vypnuto Sest mésicl . ! / P L vp.y, ,y
nélepky a stitky jmenovky na robotu neporusené a jasné viditelné

Podrobné pokyny k udrzbé naleznete v uzivatelské pfiru¢ce PUDU T300.
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