NARWAL™

User Manual
AEXL 70| E

Robot Vacuum and Mop
HZ&=2e| S =X HA

Model/=2&d: YJCC025



Dear users:/ZZst= 124H:

Thank you for purchasing Narwal products. To access comprehensive support from Narwal, you are recommended to
read carefully the manual and illustrations before using the product. Please keep the manual properly.
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The manual may be updated from time to time based on product updates and user feedback. Please scan the QR code
below to browse the official website and view the latest version.
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In case of any problem in using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways:
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Customer service email:

a7 oo Fa:

NABZIY—EZAX—ILTRLZR:

support. na@ global. narwal. com(North America)

support. eu@ global. narwal. com(Germany)

support. it@ global. narwal. com(italy)

support. jp@ global. narwal. com(Japan)

support. fr@ global. narwal. com(France)

support. kr@ global. narwal. com(South Korea)

support. es@ global. narwal. com(Spain)

*For other countries, please refer to the after-sales contact information provided by your local vendors.
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We wish you a pleasant experience!
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Regional Availability and Compatibility

Based on user experience consideration and relevant legal and compliant requirements, Narwal products normally sold by Narwal (and its authorized
retailers) are only available for use and after-sales service support in the country o region in which they were originally sold. If a product is shipped to
any other countries or regions, you might not be able to use the Narwal App to bind the product or perform relevant operations. We recommend
that you purchase the local version of the Narwal product from Narwal or its authorized retailers in order to obtain the best product use and service
experience

For avoidance of doubt, Narwal products sold by Narwal (and its authorized retailers) in the PRC are only available for use and after-sales service
support in the PRC (for this purpose, excluding Hong Kong, Macao and Taiwan)

1. Product At A Glance
1.1Check list

Main parts

Robot x 1
(including dust collection box x 1,
mopping module x 2, binocular
camera cover x 1)

Base station x 1
(including cleaning base x 1, clean
water tank x 1, dirty water tank x 1)

Accessories

»4 = il
£ ) = ]

Anti-tangling Base station Detergent x1 Base station
side brush=2 power cord x 1 dust bagx2
Replaceable Dust bin filter x 1 Extension ramp x 1 Cleaning trayx 1
insert bin x1
1.2 Robot Accessory
Front (top cover closed)
Radar sensors
Recallbutton Microphone array
Start/Stop button
Binocular vision obstacle
avoidance sensor
Laser edge sensor

Bumper sensor

Front (top cover open)

Robot top cover Dust bin
( PN .
\ / W Replaceable insert bin
( = |
Dust bin filter
RESET button
Robot bottom

Infrared anti-drop sensor x3

Nameplate
(SINincluded)

Anti-tangling
side brush x 2

Zero-Tangling Floating Brush
Drive wheel x 2

Mopping module x 2

Caster

Mop base x 2 Mop Padx 2
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1.3 Base station

Front (lid closed)

Touch panel

Freo Mind On/Off button Child lock on/off button

Recall/Exit button 1 Mop washing/drying button

Base Station indicator Start/Stop button

Base station handle Electrolyzed water

disinfection module

Cleaning tray

Extension ramp Cleaning base

Front (lid open) Back

Clean water tank

Base station lid

Dirty Water Tank

Clean water tank
sponge filter

Power interface
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1.4 Buttons and indicators
Robot buttons

Button Action

Function

Short press

Start/pause/resume the current task

Start/Stop ()
Press and hold for 2s

Power on/off

Recall {) Home Short press

Return to the base station

Short press

Enter the pairing mode

Reset Press and hold for 5s

Unbind the account and clear user data

Press and hold for 10s

Base station button

Restore factory settings

Button Action Function

Short press Start/pause/resume the current task
- Press and hold for 2s during a task End current task
a) Short press Recall/Leave Base

Press and hold for 2s Turn on child lock
. Press and hold for 2s Child Lock off
A Short press Turn On/Off Freo Mind
~ Short press Start/cancel mop washing and drying
- Press and hold for 10s Refill/discharge self-check
O +> Press and hold for 2s Enter/exit the pairing mode
>+ 6 Press and hold for 2s Remap
Robot & base station indicators
Indicator Robot indicator Base Station indicator Meaning
Steady white v v Standby Mode
Breathing white v v Standby
Dynamic spinning blue v v Task Underway/Device startup (robot)
Dynamic breathing blue v J Task paused
Smart spinning blue v v Navo responding
Flashing red v v During an error
Breathing red v v When disconnected
Breathing orange ! ! gséccz:p\gﬁidaa\ﬂr;?v/atic water exchange
Colorful meteor light X v Wake for power on/Wake from a dark screen



2. Get Ready Before Use
Install the side brushes

Press side brushes into the slots of the same color until
they click into place.

DY
(e

Installed properly

=

Not installed properly

Reomove the anti-collision foam and wash the
cleaning tray

*Remove two anti-collision foams in the base station.
« Insert the cleaning tray into the base station and secure it.

Base Station Disinfection Dust Bag Installation

*Remove the base station front cover.

*Insert the dust bag into the slot in the marked direction
until it hits the bottom.

Put back the base station front cover.

Remove the anti-collision foam and binocular
camera cover

«Lift the top cover sticker to open the robot top cover and
remove the anti-collision foam.

«Close the robot’s top cover.

*Remove the binocular camera cover.

Place the base station

Plug in the power cord in the back of the base station.

« Put the extension ramp on the floor and push it into the
bottom of the base station until it clicks into place.

« Leave an open space of at least 0.45m/1.5ft long in front
of the base station for the robot to enter and leave the
base station.

Tips: DO NOT put the base station close to a heat source.

Place the detergent

*Remove the base station front cover, face the cap of the
detergent to the base station (DO NOT remove the cap;
make sure that the sealing sticker is removed), and
horizontally push it into the detergent bin.

+ When the detergent isin place, put the base station front
cover back.

Sealing sticker
of the detergent

Add clean water

+Unsnap the clean water tank and fill it with clean water.
+Close the clean water tank cap and put the clean water
tank back into the base station.

MAX water
level mark

Connect and bind the robot in the App

Boot settings

Push the robot into the base station with side brushes
facing outward. The base station will beep once to indicate
that charging is successful and the robot will turn itself
on and prompt a voice message.

Download the Narwal Freo App and follow the instructions for connecting and binding the

robot.

Note:In the App device page, tap "Settings" > "Device" and then press hold the "Restart

Robot" for 10s to turn on/off the power-saving mode.
-The power-saving mode is only available in North America.

3. How to Use

Before using the robot, please make sure you have finished the installation and base station setup in Chapter 2.
When the robot is working, pleasure make sure that the binocular camera cover has been removed

3.10rganize the home environment

A.Put away the clutter on the floor, e.g. scattered cables,
rags, slippers, clothes, and books.

C. Leave other doors closed and install the fence to prevent
the robot from entering elevated or low areas.

E.DONOT stand in front of the robot, on the threshold, orin
narrow aisles to avoid omission.

B. Open the doors of the rooms to be cleaned and arrange
the furniture to leave as much space as possible for cleaning.

Obstacle climbing height

D. The maximum obstacle crossing height is 20mm and the
robot cannot enter rooms with a threshold height of over
20mm. You can purchase Narwal Threshold Ramp to help
the robot climb over obstacles.
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3.2 Mapping

Before cleaning a new home, the robot needs to explore the environment and create a map. Before first-time cleaning,
you can trigger mapping by short pressing the I [Start/Stop] button on the base station or tapping [Start Mapping] in
the App.

Note:

1.0nce amap s created, it can be edited in the App.

2. Please do not move the base station after amap is created, or you have to restart mapping. If large furniture in your
home is rearranged, it is recommended to create a new map.

3.3 Cleaning

Before a cleaning task, please make sure that the robot has a proper battery level, which can be viewed in the App.

Select cleaning modes

The product comes with four built-in cleaning modes: Vacuum, Mop, Vacuum and Mop, and Vacuum then Mop. You can
select and adjust parameters like cleaning cycles, suction, and mop humidity for each mode in the App.

Set Freo Mind

The Freo Mind is an intelligent cleaning assistant. When Freo Mind is turned on, the robot will intelligently adjust cleaning
parameters, without needing manual settings.

You can turn on Freo Mind in the following ways:

You can select whether to turn on Freo Mind when starting a cleaning task in the App;

Short press the () [Freo Mind] button on the base station to turn on or off Freo Mind.

Start cleaning task

You can command the robot to start cleaning in the following ways:

« Tap () [Mop Washing & Drying] button in the App;

« Short press the (b [Start/Stop] button on the robot to start cleaning. The robot will activate the Vacuum Mode by
default;

« Short press the II>[Start/Stop] button on the base station to start cleaning. The robot will activate the Vacuum and
Mop Mode by default;

Pause/resume the current task

You can pause/resume the current task in the following ways:
« Tap (1) Pause/ () Resume button in the App;

« Short press the () [Start/Stop] button on the robot;

« Short press the > [Start/Stop] button on the base station.

Base Station Dust Collection

After a vacuuming task starts, the base station will transfer dirt and debris within the robot canister to the dust bag in it.
You can tap () [Base Station Dust Collection] in the App to start dust collection manually.

Mop washing

If the robot is set for multiple mopping runs or the area for cleaning is large, the robot will automatically return to the base
station for mop washing.

The number of mopping runs and return frequency can be modified in the App before cleaning starts, and they cannot be
modified during the current cleaning task.

Click & [mop cleaning] in the APP to clean the mops.
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End current task

The robot will navigate itself back to the base station when cleaning ends. You can view the current cleaning report in
the App.

You can also manually end a task in the following three ways:

« Long press () [End] for 2sin the APP;

- Short press the 1 Home[Recall] button on the robot;

« Short press the () [Recall] button or long press and hold the > [Start/Stop] button on the base station for 2s.

Drying and disinfection
After the last mopping run, the robot will return to the base station for mop washing and drying and canister drying. The drying
time can be modified in the App.

You can manually start a task in the following ways:
- Tap & [Mop Drying] in the APP;

« Short press & [Mop Washing & Drying] button on the base station.

3.4 Accessory Maintenance

In the App, you can tap Settings /\ [Manage Accessories] to view how long each accessory has been used, and their
maintenance cycles and replacement methods.

3.5 More Features

Advanced Features
Inthe App, tap @) [Voice] and (@) [Video] to access relevant features.

Special Features

During a cleaning task, the robot will intelligently recognize and clean granular waste, unwrap hair on the side brushes,
and extend mop pads to clean along edges.

Quick Features

In the App, you can set No-Go Zones, Base Station Child Lock, Do Not Disturb mode, and Stairless Mode with better
obstacle climbing.

3.6 Help Center

In the App, you can tap Settings to open [Help Center], which includes App Features, Product Manual, FAQ, and
Troubleshooting.



4. Parameters
4.1 Specifications

Robot(YJCCO025)

Station(YJCBO17)

Dimensions: 355*350*109.6 mm

Dimensions: 430.8*462*388.3 mm

Weight: ~4.5 kg

Weight: ~12.2kg

Wireless Connection: 2.4GHz, 80211b/g/n

Rated input: 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(The actual rated input is based on the product
nameplate information.)

Rated input (charging): 20V==—=2.0A

Rated output: 20V===2.0A

Rated voltage (working): 14.4V ==
(lithium ion battery, >5900mAh)

Rated power:

Charging: 45W

Water heating: 1100W( 220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W( 100-127V~, 50-60Hz)

Dust Collection: 450W

Drying:65W
Wi-Fi
Protocol: [EEE 80211b/g/n
Frequency Range: 2412~2472MHz
Max. Transmitter Power (EIRP): =20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocol: BLE 5.0

Protocol: BLE 5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Max. Transmitter Power (EIRP): =10dBm

Battery (Robot)

Battery Pack Quantity Per Pack:

1pcs

Battery Type: Rechargeable Li-ion Battery
Nominal Voltage: 14.4V ===
Quantity of Battery Cells Per Battery Pack: 8pcs

Rated Capacity, Rated Energy:

5900mAh, 84.96Wh

Verfi und

Aufgrund der Benutzererfahrungen und entsprechenden Gesetz- und Compliance-Bestimmungen kénnen die von Narwal (einschlieBlich Narwals
autorisierten Handler) offiziellen zur Markte\nfuhrun?‘ gebrachten Narwal-Produkte lediglich in den verkauften Landern/Regionen verwendet und
Kundendienst erhalten werden. Wird das Produkt nach anderen Landern oder Regionen geliefert, kann es sein, dass das Produkt in der Narwal-APP

nicht verknlpft wird und entsprechende Operationen nicht durchgeflnrt werden. Um die beste Produktnutzung und Serwceerfahrun? zu erhalten,
sch\a%en wir Innen vor, bei Narwal oder Narwals autorisierten Handlern das vor Ort offizielle zur Markteinflhrung gebrachte Narwal-Produkt zu
erwerben.

Um Zweifel auszuschlieBen, sind Narwal-Produkte, die von Narwal (und seinen autorisierten Handlern) in der VR China verkauft werden, nur fir den Gebrauch
und den Kundendienst in der VRC (zu diesem Zweck ohne Hongkong, Macao und Taiwan) vorgesehen.

1. Produkt auf einen Blick
1.1 Checkliste

Hauptteile

: Roboter x 1 Dockingstation x 1
(einschlielich Staubsammelbox x 1, (einschlieBlich Reinigungssockel x 1,
Wischmodul x 2, Fernglas-Kamer- Reinwasser-Tank x 1, Schmutzwass-

aabdeckung x 1) er-Tank x 1)
Zubehor
\ / <>
ﬁ
N\ A |
PG @D ﬁ %'
Verhedderungsfreie Netzkabel der Reinigungsmittel x1 Staubbeutel fur die
Seitenbtrstex2 Dockingstation x 1 Dockingstationx2
Auswechselbarer Filter fir Verlangerungs-Rampe x1 Reinigungs-
Einsatzbehalter x1 Staubbehélter x1 behalter x 1

1.2 Roboter-Zubehoér
Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)

Radar-Sensoren ﬁ

Ruckruf-Taste

Mikrofon-Offnung

Start/Stop-Taste

Binokularsensor zur
Hindernisvermeidung

Laser-Kanten-Sensor

StoRfangersensor
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Vorderseite (obere Abdeckung geéffnet)

Obere Roboter-Abdeckung

RESET-Taste

Staubbehélter

Austauschbarer
Einsatzbehalter

Roboter-Boden

Infrarot-Fallschutzsensor x3

Typenschild

(einschlieBlich S/N)

Verhedderungsfreie
SeitenbUrstex2

Verhedderungsfreie
Zyklon-Rollenblrste

Antriebsrad x2

Wischmodul x2

Wisch-Basis x 2
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Universalrad

Mopp-Pad x 2

1.3 Dockingstation

Vorderseite (Deckel geschlossen)

Bedienfeld

Ein/Aus-Taste der Kindersicherung

Freo-Modus Ein/Aus-Taste

[ Taste fur das Waschen/
Ruckruf-/Beenden-Taste { \ / ] Trocknen der Mopps
Anzeige der Dockingstation A N > 7 Start/Stopp-Taste

Griff der Dockingstation Modul fir die elektrolytische

Wasserdesinfektion

Verldngerungs-Rampe Reinigungssockel

Vorderseite (Deckel offen) Stationsriickseite

Frischwasser-Tank

Abdeckung der
Dockingstation

Schmutzwass-
er-Tank Frischwasser-Tank

Schwammfilter

Stromanschluss



1.4 Tasten und Anzeigen

Roboter-Tasten

Taste Aktion Funktion
Kurzes Driicken Starten/Pausieren/
Start/Stopp () Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

2 Sekunden lang gedrickt halten

Einschalten/Ausschalten

Ruckruf 1 Home Kurzes Driicken

Ruckkehr zur Dockingstation

Kurzes Dricken

Aufrufen des Kopplungsmodus

Zurlicksetzen o Driicken und 5s lang halten

Aufheben der Verknupfung des Kontos und
LOschen der Benutzerdaten

10 Sekunden lang gedruckt halten

Tasten der Dockingstation

Taste Aktion

Werkseinstellungen wiederherstellen

Funktion

Kurzes Dricken

Starten/Pausieren/
Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

> =
ggg?:ggj&?ﬁfggﬁbe 2Sekunden Aktuelle Aufgabe beenden
8] Kurzes Driicken Ruckruf/Beenden
8 2 Sekunden lang gedruckt halten Kindersicherung aktivieren
2 Sekunden lang gedriickt halten Ausschalten der Kindersicherung
o) Kurzes Dricken Schalten Sie das Whale Spirit-Hosting ein/aus
Kurzes Dricken Start/Abbruch der Mopp-Wasche und -trocknung
© 10 Sekunden lang gedruckt halten Selbstkontrolle beim Nachfillen/Entleeren
O +I> 2 Sekunden lang gedruckt halten Aufrufen/Beenden des Koppelungsmodus
>+ 6 2 Sekunden lang gedruckt halten Erstellen Sie die Karte neu

Roboter- und Dockingstation-Anzeigen

Anzeige Roboter-Anzeige égii‘igggt:rtion Bedeutung

Stetig weiB v v Standby-Modus

WeiB atmend v v Standby

Dynamisches Drehen blau v v Aufgabe im Gange/Gerétestart (Roboter)
Dynamische Atmung blau v v Aufgabe pausiert

Intelligentes Drehen blau v v Navo antwortet

Rot blinkend v v Bei einem Fehler

Rot atmend v v Wenn getrennt

. J o e o s
Farbiges Meteoritenlicht X v Aufwachen zum Einschalten/

Aus einem dunklen Bildschirm heraus aufwachen

2. Vor dem Gebrauch bereit machen

Montieren Sie die Seitenblrsten

Drucken Sie die SeitenbUrsten in die gleichfarbigen
Schlitze, bis sie einrasten.

OrdnungsgemaB
installiert

-
!\rl]lgthawer'd(nungsgemaa

Entfernen Sie den Anti-Kollisionsschaumund
waschen Sie die Reinigungsschale

+Entfernen Sie zwei Anti-Kollisionsschdume in der
Dockingstation.

+ Setzen Sie den Reinigungsbehélter in die Dockingstation
einund fixieren Sie ihn.

Dockingstation Desinfektion Staubbeutel
Installation

-Entfernen Sie die vordere Abdeckung der Dockingstation.

+FUhren Sie den Staubbeutel in der markierten Richtung
in den Schlitz ein, bis er am Boden anschlagt.

+Bringen Sie die vordere Abdeckung der Dockingstation
wieder an.

Entfernen Sie den Anti-Kollisionsschaum und
die Abdeckung der Binokular-Kamera

+Heben Sie den Aufkleber der oberen Abdeckung an, um
die obere Abdeckung des Roboters zu 6ffnen und den
Anti-Kollisionsschaum zu entfernen.

~SchlieBen Sie die obere Abdeckung des Roboters.

«Entfernen Sie die Abdeckung der binokularen Kamera

(8

Stellen Sie die Dockingstation auf

+Stecken Sie das Netzkabel an der Rickseite der
Dockingstation ein.

«Legen Sie die Verlangerungsrampe auf den Boden und
schieben Sie sie in den Boden der Dockingstation, bis sie
einrastet.

«Lassen Sie vor der Dockingstation einen Freiraum von
mindestens 0.45 Meter Lédnge, damit der Roboter die
Dockingstation einfahren und verlassen kann.

Tipps: Stellen Sie die Dockingstation NICHT in die Nahe einer

Warmequelle.

Reinigungsmittel einfillen

-Nehmen Sie die vordere Abdeckung der Dockingstation
ab, richten Sie die Kappe des Reinigungsmittels auf die
Dockingstation (entfernen Sie die Kappe NICHT; stellen Sie
sicher, dass der Siegelaufkleber entfernt ist), und schieben
Sie sie waagerecht in den Reinigungsmittelbehalter.

« Wenn das Reinigungsmittel eingeflllt wurde, bringen Sie

die vordere Abdeckung der Dockingstation wieder an.

Siegelaufkleber
des Reinigers
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Sauberes Wasser hinzufligen

+Offnen Sie den Reinwasser-Tank und flllen Sie ihn mit
sauberem Wasser.

«SchlieBen Sie den Deckel des Reinwasser-Tanks und stellen
Sie den Reinwasser-Tank zurlick in die Dockingstation.

Markierung des
maximalen
Wasserstands

Verbinden und Verkniipfen des Roboters in der App

Scannen Sie den Code, um die Narwal Freo App herunterzuladen, und befolgen Sie
die Anweisungen zum AnschlieBen und VerknUpfen des Roboters

Tipp: 1. tippen Sie auf der App-Geréte-Seite auf ,Einstellungen® > ,Gerat" und halten
Sie dann die Taste ,Roboter neu starten” 10 Sekunden lang gedrickt, um den

Energiesparmodus ein-/auszuschalten
-Der Standby-Modus ist nur in Nordamerika verfugbar.

3. Anwendung

Boot-Einstellungen

Schieben Sie den Roboter mit den Seitenbursten nach
auBen in die Dockingstation. Die Dockingstation gibt einen
Signalton ab, um anzuzeigen, dass der Ladevorgang
erfolgreich war, und der Roboter schaltet sich ein und gibt
eine Sprachausgabe aus

Bevor Sie den Roboter benutzen, stellen Sie bitte sicher, dass Sie die Installation und die Einrichtung der Dockingstation

in Kapitel 2 abgeschlossen haben.

Wenn der Roboter in Betrieb ist, vergewissern Sie sich bitte, dass die Abdeckung der binokularen Kamera entfernt wurde.

3.1 Die hdusliche Umgebung organisieren

A.R&umen Sie das Durcheinander auf dem Boden weg, z.
B. verstreute Kabel, Lappen, Hausschuhe, Kleidung und
Bucher.

C. Lassen Sie die anderen Turen geschlossen und montieren
Sie die Absperrung, um den Roboter daran zu hindern, erhéhte
oder niedrige Bereiche aufzurufen.

E. Stellen Sie sich NICHT vor den Roboter, auf die Schwelle
oder in enge Gange, um ein Ubersehen zu vermeiden.
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B. Offnen Sie die Tiren der zu reinigenden Raume und
organisieren Sie die Mobel so, dass so viel Platz wie moglich
flr die Reinigung bleibt.

Hohe der
Hindernistberwindung
D. Die maximale Hohe beim Uberqueren von Hindernissen
betréagt 20 mm, und der Roboter kann Rdume mit einer
Schwellenhohe von tber 20 mm nicht Uberwinden. Sie kénnen
die Narwal Schwellenrampe kaufen, um dem Roboter beim
Uberfahren von Hindernissen zu helfen.

3.2 Kartierung

Vor der Reinigung einer neuen Wohnung muss der Roboter die Umgebung erkunden und eine Karte erstellen. Vor der
ersten Reinigung kénnen Sie das Kartieren durch kurzes Driicken der Taste [> [Start/Stop] an der Dockingstation oder
durch Klicken auf [Start Mapping] in der App starten.

Anmerkung:

1. Sobald eine Karte erstellt ist, kann sie in der App bearbeitet werden.

2. Bitte bewegen Sie die Dockingstation nicht, nachdem eine Karte erstellt wurde, sonst missen Sie das Kartieren neu
starten. Wenn groBe Mobel in Ihrer Wohnung umgestellt werden, empfiehlt es sich, eine neue Karte zu erstellen.

3.3 Reinigung

Vor einer Reinigungsaufgabe sollten Sie sich vergewissern, dass der Akku des Roboters in Ordnung ist, was in der App
angezeigt werden kann.

Reinigungsmodi auswéhlen

Das Produkt verfuigt Uber vier integrierte Reinigungsmodi: Saugen, Wischen, Saugen + Wischen und Wischen nach
Saugen. Sie kénnen Parameter wie Reinigungszyklen, Saugleistung und Feuchtigkeit beim Wischen fur jeden Modus in
der App auswahlen und einstellen.

Freo-Modus einstellen

Der Freo Mind ist ein intelligenter Reinigungsassistent. Wenn Freo Mind eingeschaltet ist, passt der Roboter die
Reinigungsparameter auf intelligente Weise an, ohne dass manuelle Einstellungen erforderlich sind

Sie kénnen Freo Mind auf folgende Weise einschalten:

Sie kénnen auswahlen, ob Freo Mind eingeschaltet werden soll, wenn Sie eine Reinigungsaufgabe in der App starten;
Driicken Sie kurz die Taste () [Freo Mind] an der Dockingstation, um Freo Mind ein- oder auszuschalten.

Reinigungsaufgabe starten

Sie kénnen den Roboter auf folgende Weise anweisen, die Reinigung zu starten:

« Tippen Sie in der App auf die Schaltfidche &) [Mopp-Wasche und -Trocknung];

« Driicken Sie kurz die Taste () [Start/Stopp] am Roboter, um die Reinigung zu starten. Der Roboter aktiviert
standardméBig den Staubsaugermodus;

« Driicken Sie kurz die Taste > [Start/Stopp] an der Dockingstation, um die Reinigung zu starten. Der Roboter
aktiviert standardmaBig den Saug- und Wisch-Modus;

Die aktuelle Aufgabe pausieren/fortsetzen

Sie kénnen die aktuelle Aufgabe auf folgende Weise pausieren/fortsetzen:
« Klicken Sie in der App auf die Schaltfidche (1) [Pause]/ & [Fortsetzen];

- Driicken Sie kurz die Taste () [Start/Stopp] am Roboter;

- Driicken Sie kurz die Taste [> [Start/Stopp] an der Dockingstation,

Staubsammlung an der Dockingstation

Wenn ein Staubsaugerauftrag startet, Ubertragt die Dockingstation Schmutz und Ablagerungen aus dem Behélter des
Roboters in den darin befindlichen Staubbeutel.

Sie kdnnen in der App auf () [Base Station Dust Collection] klicken, um die Staubsammlung manuell zu starten.
Mopp-Reinigung

Wenn der Roboter fUr mehrere Wischvorgéange festgelegt ist oder die zu reinigende Flache groB ist, kehrt der Roboter
automatisch zur Dockingstation zurlck, um die Mopp-Renigung durchzufihren.



Die Anzahl der Wischvorgénge und die Wiederholungsfrequenz kénnen in der App vor dem Start des Wischens und nicht
wahrend des laufenden Wischvorgangs geéndert werden.
Klicken Sie auf A; [Mopp-Wasche] in der APP, um die Mopps zu waschen.

Aktuelle Aufgabe beenden

Der Roboter navigiert sich selbst zurlick zur Dockingstation, wenn die Reinigung beendet ist. Sie kénnen den aktuellen

Reinigungsbericht in der App einsehen.

Sie kénnen eine Aufgabe auch auf die folgenden drei Arten manuell beenden:

« Langes Driicken von () [Ende] fiir 2s in der APP;

- Driicken Sie kurz die Taste () Home[Recall] am Roboter;

« Driicken Sie kurz die Taste () Rickruf-Taste oder halten Sie die Taste [> Start/Stopp-Taste an der Dockingstation 2
Sekunden lang gedrlckt.

Trocknen und Desinfizieren

Nach dem letzten Wischvorgang kehrt der Roboter in die Dockingstation zurtick, um den Mopp zu waschen, zu trocknen und
den Behalter zu trocknen. Die Trocknungszeit kann in der App geéndert werden.

Sie kdnnen eine Aufgabe auf folgende Weise manuell starten:

« Klicken Sie 4, [Mopp-Trocknung] in der APP;

« Klicken Sie auf ] [Staubbeutel-Trocknung und Desinfektion] in der APP;

« Driicken Sie kurz auf die Taste © Moppreinigung & -Trocknung an der Dockingstation.

3.4 Wartung des Zubehérs

Inder App kénnen Sie auf Einstellungen /2 [Zubehér verwalten] klicken, um zu sehen, wie lange die einzelnen Zubehdrteile
verwendet wurden, sowie deren Wartungszyklen und Austauschverfahren.

3.5 Weitere Funktionen

Erweiterte Funktionen

Klicken Sie in der App auf @ [Sprachausgabe] und (©) [Video], um die entsprechenden Funktionen aufzurufen.
Besondere Funktionen

Wahrend eines Reinigungsvorgangs erkennt und entfernt der Roboter auf intelligente Weise kérnige Abfélle, wickelt
die Haare an den SeitenbUrsten ab und erweitert die Mopp-Pads, um entlang der Kanten zu reinigen.

Schnelle Funktionen

In der App kénnen Sie No-Go-Zonen, die Kindersicherung der Dockingstation, den Modus ,Nicht stéren® und den
stufenlosen Modus mit besserer Hindernistberwindung festlegen.

3.6 Hilfe-Center

In der App kénnen Sie auf Einstellungen klicken, um das [Hilfe-Center] zu 6ffnen, das die App-Funktionen, das
Produkthandbuch, die FAQ und die Fehlerbehebung enthéit.

4. Parameter

4.1 Spezifikationen

Roboter (YJCCO025)

Dockingstation (YJCB017)

Abmessungen:355*350*109,6mm

Abmessungen: 430,8*462*388,3 mm

Gewicht: ca. 4,5 kg

Gewicht: ~12,2kg

Drahtlose Verbindung: 2.4GHz, 80211b/g/n

Nenneingang: 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(Die tatsachliche Nenneingangsleistung basiert auf den

Angaben auf dem Typenschild des Produkts)

Nenneingangsleistung(Laden): 20V ===2.0A

Nennleistung: 20 V=—=2,0A

Nennspannung (Betrieb): 14,4V ===
(Lithium-lonen Akku, >5300mAh)

Nennleistung:

Aufladen: 45 W

Wassererhitzung:1100W ( 220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W( 100-127V~, 50-60Hz)

Staubsammlung: 450W

Trocknung: 65W

WLAN

Protokoll: [EEE 80211b/g/n

Frequenzbereich: 2412 ~ 2472MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokoll: BLE 5.0

Protokoll: BLE 5.0

Frequenzbereich: 2402-2480MHz

Frequenzbereich: 2402-2480MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <10dBm

Max. Sendeleistung (EIRP): <10dBm

Akku (Roboter)

Anzahl der Akku packs pro Packung:

1Stlck

Akku-Typ: Wiederaufiadbarer Li-lonen-Akku
Nennspannung: 4.4V ==
Anzahl der Batteriezellen pro Batteriepack: 8 Stick

Nennkapazitat, Nennenergie:

5900 mAh, 84,96 Wh




oi ibilita e C

Sulla base di considerazioni relative all'esperienza dell'utente e ai requisiti di conformita legale, i prodotti NARWAL rilasciati ufficialmente da NARWAL
(eidistributori autorizzati da NARWAL) possono essere utilizzati e ricevere assistenza post-vendita solo nel Paese/Regione in cui sono stati
rilasciati. Se il prodotto viene spedito in un altro Paese o in un'altra regione, potresti non essere in grado di utilizzare I'APP di NARWAL per associare il
prodotto o eseguire operazioni correlate. Per ottenere la migliore esperienza d'uso e di servizio dél prodotto, ti consigliamo di acquistare la versione
disponibile localmente dei prodotti di NARWAL attraverso NARWAL o i rivenditori autorizzati da NARWAL.

Ascanso di equivoci, i prodotti di NARWAL venduti nella Cina Continentale da NARWAL (e dai distributori autorizzati da NARWAL) sono limitati all'uso
nella Cina Continentale e all'ottenimento dell'assistenza post-vendita (solo a questo scopo, esclusi Hong Kong, Macao e Taiwan)

1. Il prodotto in breve

1.1 Lista di controllo
Parti principali

Robot x 1
(incluso il contenitore per laraccolta
della polvere x 1, modulo per la pulizia x 2,
copertura per fotocamera binoculare x 1)

Stazione base x1
(include: base di pulizia x1,
serbatoio dellacqua pulita x1,
serbatoio dell'acqua sporca x1)

Accessori

\ -~
| Qs B = R ]

Spazzolalaterale
anti-grovigli x2

&

Inserto peril
contenitore della
polvere sostituibile x1

Cavo di alimentazione
stazione base x1

Detergente x1

e

Rampa di
estensione x1

Sacchetto della polvere
della stazione base x2

Filtro del
contenitore
della polvere x1

vassoio di pulizia x1

1.2 Accessori Robot
Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Sensoriradar

Pulsante richiama

Matrice del microfono

Pulsante Avvio/Stop

Sensore per evitare ostacoli
con visione binoculare

Sensore dei bordi laser

Sensore paraurti
n

Anteriore (coperchio superiore aperto)

Coperchio superiore
del robot Contenitore per la polvere
Inserto sostituibile

del contenitore

Filtro contenitore

Pulsante di RESET per la polvere

Fondo del robot

Sensore antigoccia a infrarossi x3

Targhetta
(S/Nincluso)

Spazzola laterale
anti-grovigli x2

Spazzolaarullo
anti-grovigli Cyclone

Ruota motrice x2

Modulo di pulizia x2

Rotella

Base per il lavaggio x2 Panno per il lavaggio x2




1.3 Stazione base

Anteriore (coperchio chiuso)
Pannello touch

Pulsante di accensione/ /

spegnimento di Freo Mind /'/ /\
Pulsante Richiama/Esci 1 \0 /

Pulsante di attivazione/

disattivazione del blocco bambini

Tasto lavaggio/asciugatura panno

Spia della stazione base < >

Maniglia della
stazione base

Rampa di estensione ————

Anteriore (coperchio aperto)

Serbatoio dell'acqua pulita

Coperchio della
stazione base

Serbatoio dellacqua

sporca Pulisciil filtro in spugna

del serbatoio dellacqua

Pulsante Avvio/Stop

Modulo di disinfezione

dell'acqua elettrolizzata

Base per la pulizia

@C]

Interfaccia di alimentazione

1.4 Pulsanti e spie
Pulsanti del robot

Pulsante Azione

Funzione

Pressione breve

Avvia/pausal/riprendi I'attivita corrente

Awvia/Interrompi ()
Tieni premuto per 2 sec

Accensione/spegnimento

Richiama () Home Pressione breve

Ritorno alla stazione base

Pressione breve

Accedi alla modalita di associazione

Ripristina = Tieni premuto per 5 sec

Scollega l'account e cancella i dati utente

Tieni premuto per 10 sec

Pulsanti della stazione base

Pulsante Azione

Ripristina alle impostazioni predefinite

Function

Pressione breve

Avvia/pausalriprendi l'attivita corrente

- E:’?Qt‘tﬁ)\;ﬁ?um per2sec durante Termina l'attivita corrente
O Pressione breve Richiamal/Esci
Tieni premuto per 2 sec Attiva il Blocco Bambini
- Tieni premuto per 2 sec Disattiva il Blocco Bambini
A Pressione breve Attiva/disattiva Freo Mind
N Pressione breve Avvia/annulla il lavaggio e l'asciugatura del panno
- Tieni premuto per 10 sec Autocontrollo di riempimento/scarico
O +> Tieni premuto per 2 sec Entra/esci dalla modalita di associazione
>+6 Tieni premuto per 2 sec Ricostruisci lamappa

Spie del robot e della stazione base

Spia Spia del robot Stasgi:ndeeg:se Signficato

Bianco fisso v v Modalita standby

Bianco pulsante y v In attesa

Blu rotante dinamico N J Attivita in corso/Avvio del dispositivo (robot)
Blu pulsante dinamico v v Attivita sospesa

Blurotante intelligente v v Navo sta rispondendo

Rosso lampeggiante v v Errore in corso

Rosso pulsante v v Quando scollegato

Arsnclone pulsante ’ ’ Gontoll delricamse botomatio deliacaus
Luce meteora colorata X J Attiva per l'accensione/

Attiva da uno schermo scuro
12



Rimuovi la schiuma anticollisione e la copertura

2. Preparati prima dell'uso v r
della videocamera binoculare

Installa le spazzole laterali «Solleva ladesivo del coperchio superiore per aprire il coperchio

Aggiungiacqua pulita

«Apri il serbatoio dellacqua pulita e riempilo con acqua
pulita.

Impostazioni di avvio

Spingi il robot nella stazione base con le spazzole laterali
rivolte verso lesterno. La stazione base emettera un segnale

Premile spazzole laterali nelle fessure dello stesso colore
finché non scattano in posizione.

Non installato correttamente

Rimuovi la schiuma anticollisione e lavaiil
vassoio di pulizia

*Rimuovi le due schiume anticollisione nella stazione base.

« Inserisci il vassoio di pulizia nella stazione base e fissalo.

Installazione del sacchetto della polvere per la
disinfezione della stazione base

*Rimuovi il coperchio anteriore della stazione base.

«Inserisci il sacchetto della polvere nella fessura seguendo

la direzione contrassegnata, finché non tocca il fondo.
“Riposiziona il coperchio anteriore della stazione base.

superiore del robot e rimuovi la schiuma anticollisione.
+Chiudi il coperchio superiore del robot.
+Rimuovi la copertura della videocamera binoculare.

Posiziona la stazione base

+Collegail cavo dialimentazione sul retro della stazione base.

« Mettilarampa di estensione sul pavimento e spingila nella
parte inferiore della stazione base finché non scattain
posizione.

« Lascia uno spazio aperto di almeno 0,45 metri/1,5piedi
dilunghezza davanti alla stazione base per consentire
al robot di entrare e uscire dalla stazione base.

Suggerimenti: NON posizionare la stazione base vicino a una

fonte di calore.

!

Posiziona il detergente

«Rimuovi il coperchio anteriore della stazione base, ruotail
flacone del detergente verso I'interno (NON rimuovere il
tappo; assicurati che ladesivo di tenuta sia stato rimosso)
e spingilo orizzontalmente nel contenitore del detergente.

«Dopo aver messo il detergente, riposiziona il coperchio

anteriore della stazione base.

Adesivosigillante
del detergente

acustico per indicare che laricarica & avvenuta con successo
P— eil robot si accendera e emettera un messaggio vocale

«Chiudiil tappo del serbatoio dellacqua pulita e rimettilo
nella stazione base.

Segno del livello
MAX dellacqua

Connetti e associail robot nell'app

Scansionaiil codice per scaricare l'app Narwal Freo e segui le istruzioni per collegare e
associare il robot.

Suggerimento: 1. Nella pagina del dispositivo dell'app, tocca “Impostazioni* >
“Dispositivo’, quindi tieni premuto “Riavvia Robot" per 10 secondi per attivare/disatti-
vare la modalita di risparmio energetico.

-Lamodalita standby e disponibile solo in Nord America.

3. Come si utilizza

Prima di utilizzare il robot, assicurati di aver completato I'installazione e la configurazione della stazione base nel Capitolo 2.
Quando il robot & in funzione, assicurati che la copertura della videocamera binoculare sia stata rimossa.

3.1 0rganizzare lambiente domestico

A.Mettiin ordine il pavimento, ad es. cavi, stracci, pantofole,
vestiti e libri sparsi.

B. Apri le porte delle stanze da pulire e disponi i mobili in
modo da lasciare quanto piu spazio possibile per la pulizia.

Altezza di superamento
dell'ostacolo di 20mm

C. Lascia le altre porte chiuse e installa la recinzione per
impedire al robot di entrare in aree elevate o basse.

D. Laltezza massima di attraversamento degli ostacoli & di
20 mm e il robot non puo entrare in stanze con un'altezza
della soglia superiore a 20 mm. Puoi acquistare la rampa di
soglia Narwal per aiutare il robot a superare gli ostacoli.

E.NON sostare davanti al robot, sulla soglia o in corridoi
stretti per evitare omissioni




3.2 Mappatura

Prima di pulire una nuova casa, il robot deve esplorare 'ambiente e creare una mappa. Prima della prima pulizia, puoi attivare
lamappatura premendo brevemente il pulsante > [Avvio/Stop] sulla stazione base o toccando [Avvia Mappatura] nellapp.
Nota:

1. Una volta creata una mappa, puo essere modificata nell'app.

2.Non spostare la stazione base dopo aver creato una mappa, altrimenti sara necessario riavviare la mappatura. Se i mobili
di grandi dimensioni della tua casa vengono riorganizzati, ti consigliamo di creare una nuova mappa.

3.3 Pulizia

Prima di un‘attivita di pulizia, assicurati che il robot abbia un livello di batteria adeguato, che pud essere visualizzato nellapp.

Seleziona le modalita di pulizia

Il prodotto ¢ dotato di quattro modalita di pulizia integrate: Aspira, Lava, Aspira e Lava e Aspira e poi Lava. Puoi selezionare e
regolare parametri come cicli di pulizia, aspirazione e umidita del panno per ciascuna modalita nell'app.

Imposta Freo Mind

Freo Mind & un assistente di pulizia intelligente. Quando Freo Mind & acceso, il robot regolera in modo intelligente i parametri
di pulizia, senza bisogno di impostazioni manuali.

Puoi accendere Freo Mind nei seguenti modi:

Puoi selezionare se accendere Freo Mind quando inizi un‘attivita di pulizia nell'app;

Premi brevemente il pulsante () [Freo Mind] sulla stazione base per accendere o spegnere Freo Mind.

Inizia l'attivita di pulizia

Puoi comandare al robot diiniziare la pulizia nei seguenti modi:

- Toccail pulsante () [Lavaggio e Asciugatura Panno] nell'app;

« Premi brevemente il pulsante ¢ [Avvio/Stop] sul robot per iniziare la pulizia. Il robot attivera la Modalita Aspirazione per
impostazione predefinita;

« Premi brevemente il pulsante |[> [Avvio/Stop] sulla stazione base per iniziare la pulizia. Il robot attivera la Modalita
Aspirazione e Lavaggio per impostazione predefinita;

Pausa/riprendi l'attivita corrente

Puoi mettere in pausa/riprendere ['attivita corrente nei seguenti modi:
« Toccal pulsante () Pausa/ () Riprendi nellApp;

- Premi brevemente il pulsante O [Awvio/Stop] sul robot;

- Premi brevemente il pulsante I> [Avvio/Arresto] sulla stazione base.

Raccolta della polvere della stazione base

Dopo l'avvio di un‘attivita di aspirazione, la stazione base trasferira lo sporco e i detriti presenti nel contenitore del robot
al sacchetto della polvere al suo interno.
Puoi toccare [:2) [Raccolta Polvere Stazione Base] nell'App per avviare manualmente la raccolta della polvere.

Lavaggio del panno

Se il robot & impostato per piu cicli di pulizia o se I'area da pulire € ampia, il robot tornera automaticamente alla stazione
base per il lavaggio del panno.

IInumero di passaggi di lavaggio e la frequenza di ritorno possono essere modificati nell'App prima dell'inizio della pulizia,
ma non possono essere modificati durante I'attivita di pulizia corrente.

Fai clic su &, [Pulizia Panno] nell’APP per pulire i panni.

Termina l'attivita corrente

Il robot tornera alla stazione base al termine della pulizia. Puoi visualizzare il report di pulizia corrente nellApp.

Puoi anche terminare manualmente un‘attivita nei seguenti tre modi:

« Premialungo (:)[Termina] per 2 secondi nellAPP;

« Premi brevemente il pulsante ©) Home [Richiama] sul robot;

+ Premi brevemente il pulsante (3[Richiama] o tieni premuto il pulsante [> [Avvio/Arresto] sulla stazione base per 2 second.
Asciugatura e disinfezione

Dopo l'ultima passata dilavaggio, il robot tornera alla stazione base per il lavaggio e l'asciugatura del panno e per 'asciugatura
del contenitore. Il tempo di asciugatura puo essere modificato nellApp.

Puoi avviare manualmente un‘attivita nei seguenti modi:

« Tocca &, [Asciugatura Panno] nellAPP;

- Tocca () [Asciugatura e disinfezione del sacchetto della polvere] nellAPP;

+ Premi brevemente il pulsante © [Lavaggio & Asciugatura Panno] sulla stazione base.

3.4 Manutenzione degli accessori

Nell'app, puoi toccare Impostazioni > /4 [Gestisci accessori] per visualizzare per quanto tempo ¢ stato utilizzato ogni
accessorio, i relativi cicli di manutenzione e metodi di sostituzione.

3.5 Altre funzionalita
Funzionalita avanzate
Nell'app, tocca @) [Voce] e (@) [Video] per accedere alle funzionalita pertinenti

Funzionalita speciali

Durante la pulizia, il robot riconoscera e pulira in modo intelligente i rifiuti granulari, districhera i peli e capelli dalle spazzole
laterali ed estendera i panni per pulire i bordi

Funzionalita rapide

Puoi impostare Zone vietate, Blocco bambini della stazione base, Modalita non disturbare e Modalita senza scale nell'app
per un migliore superamento degli ostacoli.

3.6 Centro assistenza

Nell'app, puoi toccare Impostazioni per aprire [Centro Assistenzal, che include funzionalita dellApp, Manuale del prodotto,
Domande frequenti e Risoluzione dei problemi



4. Parametri
4.1 Specifiche

Robot(YJCCO025)

Stazione(YJCBO017)

Dimensioni: 355*350*109,6 mm

Dimensioni: 430,8*462*388,3 mm

Peso: ~4,5kg

Peso: ~12,2kg

Connessione wireless: 2.4GHz, 80211b/g/n

Ingresso nominale: 220-240V~, 50-60Hz/

100-127V~, 50-60Hz
(Lingresso nominale effettivo si basa sulle informazioni sulla
targhetta del prodotto.)

oi otC

Dans le but d'assurer une expérience tilisateur optimale et de respecter les exigences légales, les produits Narwal vendus officiellement par Narwal
(et ses distributeurs agréés) ne peuvent étre utilisés et bénéficier du support aprés-vente que dans le pays/région de vente. Sile produit est expédié
dans un autre pays ou une autre région, il se peut que vous ne puissiez pas connecter le produit a I'application Narwal ou effectuer les opérations
correspondantes. Afin de garantir une utilisation optimale du produit et de bénéficier d'un service de qualité, nous vous recommandons d'acheter la
version locale du produit Narwal aupres de Narwal ou d'un distributeur agréé local.

Pour dissiper toute équivoque, les produits Narwal vendus par Narwal (et ses distributeurs agréés) en République populaire de Chine sont strictement
réservés a une utilisation et & un service aprés-vente en République populaire de Chine (a cette fin uniquement, cela ninclut pas Hong Kong, Macao et

Ingresso nominale (in carica): 20V ==2.0 A

Uscita nominale: 20V==2,0A

Tensione nominale (in funzione): 14.4V —
(batteria agliioni dilitio, >5900mAh)

Potenza nominale:

Ricarica: 45W

Riscaldamento dell'acqua: 1100W( 220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)

Raccolta polveri: 450W

Asciugatura: 65W

Wifi

Protocollo: IEEE 80211b/g/n

Gamma di frequenza: 2412-2472 MHz

Potenza del trasmettitore max (EIRP):<20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocollo: BLE 5.0

Protocollo: BLE 5.0

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Potenza del trasmettitore max (EIRP): <10dBm

Potenza del trasmettitore max (EIRP):<10dBm

Batteria (Robot)

Quantita di batterie per confezione:

Tpz

Tipo di batteria:

Batteria ricaricabile agli ioni di litio

Tensione nominale:

4.4V =

Quantita di celle della batteria per pacco batteria:

8pz

Capacita nominale, energia nominale:

5900 mAh, 84.96 Wh

Taiwan)

1. Apercu du produit

11Liste de vérification
Principaux composants

Robot x1

(y compris boite de collecte de

poussiére x 1, module de nettoyage x 2,

couvercle de caméra binoculaire x 1)

)

Cordon d'alimentation
de la station de base x 1

Accessoires

A
A\

o

Brosse latérale
anti-enchevétrement x2

i

Filtre dubac a
poussiére x 1

Insert amovible x1

1.2 Accessoire du robot
Avant (couvercle fermé)

Capteurs radar ﬁ

Bouton de rappel

Bouton de mise en
marche/arrét

Capteur de bordure laser

Station de base x 1
(y compris station de nettoyage x 1,
réservoir d'eau propre x 1, réservoir
d'eau sale x 1)

= ill

Détergent x1 Sac a poussiére de la

station de base x2

>

plateau de
nettoyage x 1

N

Rampe d'extension x 1

Réseau de microphones

Capteur d'évitement
d'obstacles a vision binoculaire

Capteur de pare-chocs



Avant (couvercle ouvert)

Couvercle supérieur
du robot Bac & poussiére
Bacainsert
remplagable

Filtre du bac a

Bouton de REINITIALISATION poussiére

Bas du robot

Capteur anti-chute infrarouge x3

Plaque signalétique

(N/Sinclus) Brosse latérale

anti-enchevétrement>x 2

Brosse flottante zéro
enchevétrement

Roue motrice x 2

Module de lavage de vadrouille x 2

Roulette

Base de serpilliere x 2 Tampon de serpilliére x 2

1.3 Station de base

Avant (couvercle fermé)
Panneau tactile

Bouton de mise en marche/ / Bouton de verrouillage
arrét du Freo Mind // enfant marche/arrét
Bouton de rappel/sortie \ 0 o] Bouton de lavage/

\ \ / / séchage de la vadrouille
Indicateur de la station de base A Q > o / Bouton de mise en

marche/arrét

Poignée de la ) )
station de base Module de désinfection a
I'eau électrolytique
C é—— Plateau de nettoyage

Rampe d'extension \ /

Base de nettoyage

Arriére

Avant (couvercle ouvert)

Réservoir d'eau propre

Couvercle de la
station de base

Filtre éponge du
réservoir d'eau propre

Interface d'alimentation



1.4 Boutons et indicateurs
Boutons du robot

Bouton Action

Fonction

Deémarrer/ o Appuyez brievement

Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache
en cours

Arréter

Appuyez et maintenez pendant 2 secondes

Mise sous/hors tension

Rappel () Home Appuyez briévement

Retour & la station de base

Appuyez brievement

Entrer en mode d'appariement

Réinitialiser

Appuyez et maintenez pendant 5s

Délier le compte et effacer les données utilisateur

Appuyez et maintenez pendant 10 secondes

Boutons de la station de base

Restaurer les paramétres d'usine

Bouton Action Fonction
Appuyez briévement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
> .
é\gcp;r\‘/cejé:;g:%g;e&eéaggﬁgnt 2 Terminer la tdche en cours
O Appuyez briévement Rappel/Sortie
Appuyez et maintenez pendant 2 secondes et activera le verrouillage pour enfants
. Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Désactiver le verrouillage enfant
A Appuyez briévement Activer/désactiver I'hébergement Whale Spirit
o Appuyez briévement Commencer/annuler le lavage et le séchage dela serpilliere
Appuyez et maintenez pendant 10 secondes  Remplir/vider I'auto-controle
O+ Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Entrer/sortir du mode d'appariement
>+6 Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Reconstruire la carte

Indicateurs du robot et de la station de base

Indicateur de la

Indicateur Indicateur durobot  station de base Signification

Blanc stable v v Mode Veille

Blanc respirant v v En veille

Bleu tournant dynamique v v Tache en cours/Démarrage de I'appareil (robot)
Bleu respirant dynamique v v Tache en pause

Bleu intelligent tournant v v Réponse de Navo

Rouge clignotant v v Encas derreur

Rouge respirant v J Lors de la déconnexion

Orange respirant ! ! Sgrri;?csaaicgr(\j 32?2::Mhiasr?gaejglljtrématique deau
Lumiere météore colorée X v Réveil pour mise sous tension/
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Réveil a partir d'un écran noir

2. Préparez-vous avant utilisation

Installez les brosses latérales

Appuyez sur les brosses latérales dans les fentes de la
méme couleur jusqu'a ce quelles se clipsent en place.

No instalado correctamente

Retirez les mousses anti-collision et lavez
le bac de nettoyage

“Retirez les deux mousses anti-collision dans la station
debase.

«Insérez le plateau de nettoyage dans la station de base
etfixez-le.

Installation du sac a poussiére pour la
désinfection de la station de base

Retirez le couvercle avant de la station de base.

+Insérez le sac a poussiére dans la fente dans le sens
indiqué jusqu'a ce qu'il atteigne le fond.

*Remettez le couvercle avant de la station de base.

Retirez lamousse anti-collision et le couvercle
de lacameérabinoculaire

*Soulevez I'autocollant du couvercle supérieur pour
ouvrir le couvercle supérieur du robot et retirez lamousse
anti-collision.

«Fermez le couvercle supérieur du robot.

*Retirez le couvercle de la caméra binoculaire.

Placez la station de base

*Branchez le cordon d'alimentation & I'arriere de la station
debase.

* Mettez larampe d'extension sur le sol et poussez-ladans le
bas de la station de base jusqu'a ce qu'elle s'enclenche
enplace.

* Laissez un espace libre d'au moins 0,45m/1,5 pieds
devant la station de base pour que le robot puisse entrer
et sortir.

Conseils : NE PAS placer la station de base prés d'une source

de chaleur. ~

Placez le détergent

*Retirez le couvercle avant de la station de base, orientez
le bouchon du détergent vers la station de base (NE
retirez PAS le bouchon ; assurez-vous que l'autocollant
d'étanchéité est retiré), et poussez-le horizontalement
dans le compartiment a détergent.

+Lorsque le détergent est en place, replacez le couvercle
avant de labase

Sticker d'étanchéité
dudétergent




Ajouter de l'eau propre

+Ouvrez le réservoir d'eau propre et remplissez-le d'eau
propre.

+Fermez le couvercle du réservoir d'eau propre et remettez
le réservoir d'eau propre dans la station de base.

| Marque de
niveau d'eau MAX

Connectez et liez le robot dans l'application

Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base avec les brosses
latérales tournées vers I'extérieur. La station de base
émettra un bip pour indiquer que la charge est réussie
et le robot s'allumera et émettra un message vocal.

Scannez le code pour télécharger I'application Narwal Freo et suivez les instructions pour

connecter et lier le robot.

Conseil : 1. Dans la page Appareil de lapplication, appuyez sur "Parametres” > “Appareil’ puis
maintenez "Redémarrer le robot” enfoncé pendant 10 secondes pour activer ou désactiver le

mode économie d'énergie.

-Le mode veille est uniquement disponible en Amérique du Nord

3. Comment utiliser

Avant d'utiliser le robot, assurez-vous d'avoir terminé l'installation et la configuration de la station de base dans le Chapitre 2.
Lorsque le robot est en fonctionnement, assurez-vous que le couvercle de la caméra binoculaire a été retiré.

3.1 Organiser l'environnement domestique

A.Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chiffons, les pantoufies, les vétements
etleslivres

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cloture
pour empécher le robot dentrer dans des zones surélevées
ou basses.

E.NE PAS vous tenir devant le robot, sur le seuil ou dans des
allées étroites pour éviter les omissions.

B. Ouvrez les portes des pieces a nettoyer et disposez les
meubles de maniére a laisser le plus d'espace possible pour
le nettoyage.

Hauteur de franchissement
d'obstacles de 20 mm

D. La hauteur maximale de franchissement d'obstacles est
de 20 mm et le robot ne peut pas entrer dans les piéces
avec un seuil de plus de 20 mm. Vous pouvez acheter une
rampe de seuil Narwal pour aider le robot a franchir les
obstacles.

3.2 Cartographie

Avant de nettoyer un nouveau domicile, le robot doit explorer lenvironnement et créer une carte. Avant le premier nettoyage,
vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant briévement sur le bouton (> [Démarrer/Arréter] sur la station de base ou
enappuyant sur [Démarrer la cartographie] dans lapplication.

Remarque :

1. Une fois qu'une carte est créée, elle peut étre éditée dans I'application.

2. Veuillez ne pas déplacer la base apres la création d'une carte, sinon vous devrez redémarrer la cartographie. Si de gros
meubles de votre maison sont réorganisés, il est recommandé de créer une nouvelle carte.

3.3 Nettoyage

Avant une tache de nettoyage, assurez-vous que le robot a un niveau de batterie adéquat, qui peut étre consulté dans
l'application.

Sélectionner les modes de nettoyage

Le produit est livré avec quatre modes de nettoyage intégrés : Aspiration, Lavage, Aspiration et Lavage, et Aspiration puis
Lavage. Vous pouvez sélectionner et ajuster des paramétres comme les cycles de nettoyage, 'aspiration et I'humidité
de la vadrouille pour chaque mode dans I'application.

Configurer Freo Mind

Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque Freo Mind est activé, le robot ajuste intelligemment les
parametres de nettoyage, sans nécessiter de réglages manuels.

Vous pouvez activer Freo Mind de plusieurs fagons :

Vous pouvez choisir d'activer Freo Mind lors du démarrage d'une tache de nettoyage dans 'application.

Appuyez brievement sur le bouton () [Freo Mind] sur la station de base pour allumer ou éteindre Freo Mind.

Démarrer la tiche de nettoyage

Vous pouvez commander le robot pour commencer le nettoyage de plusieurs fagons :

+ Appuyez sur le bouton () [Vadrouille et Séchage] dans I'application.

« Appuyez briévement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] sur le robot pour commencer le nettoyage. Le robot activera par
défaut le mode Aspirateur.

« Appuyez briévement sur le bouton > [Démarrer/Arréter] sur la station de base pour commencer le nettoyage. Le robot
activera par défaut le mode Aspirateur et Vadrouille.

Mettre en pause/reprendre la tache en cours

Vous pouvez pour interrompre/reprendre la tache en cours :

+ Appuyez sur le bouton (i") Pause/(») Reprise dans 'application;

« Appuyez briévement sur le bouton (h [Démarrer/Arréter] du robot;

« Appuyez briévement sur le bouton I[> [Démarrer/Arréter] de la station de base.

Collecte de poussiére de la station de base

Aprés le démarrage d'une tache de nettoyage, la station de base transférera la saleté et les débris du bac du robot au sac
apoussiére dans la station.

Vous pouvez appuyer sur [ [Collecte de poussiére 4 la station de base] dans I'application pour démarrer la collecte
de poussiére manuellement.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est configuré pour plusieurs passages de lavage ou si la zone a nettoyer est grande, le robot retournera
automatiquement a la base pour laver la vadrouille.

Le nombre de courses de nettoyage et la fréquence de retour peuvent étre modifiés dans I'application avant de commencer
le nettoyage, mais ne peuvent pas étre modifiés pendant la tache en cours.

Appuyez sur & [Nettoyage des tampons] dans I'application pour nettoyer les tampons.
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Terminer la tache en cours

Le robot retournera a la station de base a la fin du nettoyage. Vous pouvez consulter le rapport de nettoyage actuel

dans l'application.

Vous pouvez également mettre fin a une tache manuellement de trois fagons:

« Maintenez le bouton (1) [Fin] enfoncé pendant 2 secondes dans l'application;

- Appuyez brigvement sur le bouton 1} Home [Rappel] du robot;

« Appuyez briévement sur le bouton () [Rappel] ou appuyez longuement sur le bouton [>[Démarrer/Arréter] de la station
de base pendant 2 secondes.

Séchage et désinfection

Apres laderniére course de nettoyage, le robot retournera & la station de base pour le lavage et le séchage des tampons ainsi
que le séchage du bac. Le temps de séchage peut étre modifié dans lapplication.

Vous pouvez démarrer une tache manuellement de plusieurs fagons:

- Appuyezsur A, [Séchage des tampons de nettoyage] dans Iapplication;

« Appuyez sur () [Séchage et désinfection du sac & poussiére] dans Iapplication;
- Appuyez briévement sur le bouton & [Lavage & Séchage de la Serpilliére] sur la station de base.

3.4 Entretien des accessoires

Dans l'application, vous pouvez appuyer sur Paramétres > /) [Gérer les accessoires] pour voir depuis combien de temps
chaque accessoire est utilise, leurs cycles dentretien et les méthodes de remplacement.

3.5 Autres fonctionnalités

Fonctionnalités avancées

Dans I'application, appuyez sur &)[Voix] et (@) [Vidéo] pour accéder aux fonctionnalités correspondantes.

Fonctionnalités spéciales

Pendant une tache de nettoyage, le robot reconnaitra intelligemment et nettoiera les déchets granulaires, démélera les
cheveux sur les brosses latérales et étendra les tampons de nettoyage pour nettoyer le long des bords.
Fonctionnalités rapides

Dans l'application, vous pouvez configurer des zones interdites, le verrouillage enfant de la station de base, le mode Ne pas
déranger, et le mode sans escaliers pour une meilleure montée dobstacles.

3.6 Centre d'aide

Dans l'application, vous pouvez appuyer sur Paramétres pour ouvrir [Centre d'aide], quiinclut les Fonctionnalités de
l'application, le Manuel du produit, la FAQ et le Dépannage.

4. Parametres
4.1 Caractéristiques

Robot (YJCCO025)

Station(YJCBO17)

Dimensions :355*350*109,6 mm

Dimensions :430,8*462*388,3 mm

Poids : ~4,5kg

Poids : ~12,2kg

Connexion sans fil : 2,4GHz, 802.11b/g/n

Entrée nominale : 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(La puissance nominale réelle est basée sur les informations|
figurant sur la plaque signalétique du produit.)

Entrée nominale (en charge) : 20V =—=2.0A

Sortie nominale : 20V ===2.0A

Tension nominale (en fonctionnement) : 14.4V ==
(batterie lithium-ion, >5900mAh)

Puissance nominale :
Charge: 45W
Chauffage de I'eau: 1100W(220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)
Collecte de poussiere: 450W
Seéchage: 65W

Wifi

Protocole : IEEE 80211b/g/n

Gamme de fréquences: 2412~2472 MHz

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP): =20 dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocole : BLE5.0

Protocole : BLE5.0

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) :< 10 dBm

Max. Puissance de I'émetteur (EIRP) :< 10 dBm

Batterie (robot)

Nombre de batteries par emballage:

1piéce

Type de batterie: Batterie Li-ion rechargeable
Tension nominale: 4.4V —
Quantité de cellules par batterie: 8piéces

Capacité nominale, Energie nominale:

5900mAh, 84.96Wh




ﬂ Frontal (cubierta superior abierta)

Disponibilidad y compatibilidad regional

Basandose en cor \es relativas a la experiencia del usuario y en los requisitos de cumplimiento legal pertinentes, los productos Narwal (y los
vendedores autorizados de Narwal) lanzados oficialmente solo pueden tilizarse y recibir asistencia postventa en el pais/region en el que se lanzan.
Si el producto se envia a otros paises o regiones, es posible que no pueda utilizar la aplicacion Narwal para vincular el producto o realizar operaciones
relacionadas. Para obtener la mejor experiencia de producto y servicio, le recomendamos que adquiera el producto Narwal distribuido localmente a . X
Narwal 0 alos vendedores autorizados de Narwal. Cubierta superior
Para evitar cualquier duda, los productos Narwal distribuidos por Narwal (y los vendedores autorizados de Narwal) en China continental estan del robot

limitados al usoy al servicio de asistencia posventa en China continental (a estos efectos Unicamente, quedan excluidos Hong Kong, Macao y Taiwan)

1. Producto de unvistazo
11 Lista de verificacion

Papelera

Cubo de insercion
reemplazable

Filtro del contenedor

. . de polvo
Partes principales Botdn de reinicio
) Robot x 1 y Estacion base x 1
(incluye caja derecoleccion de (incluye base de limpieza x 1,
polvo x 1, médulo de trapeado x 2, deposito de agua limpia x 1, deposito Fondo del robot
cubierta de camara binocular x 1) de agua sucia x 1)
Accesorios
Sensor infrarrojo anticaida x3
/ ,“
é — = il
\ y
Placa de nombre i
\ (SIN incluido) Cepillo lateral

Cepillo lateral Cable de alimentacion Detergente x1 Bolsa para el polvo de la antienredosx 2

antienredos x2 delaestacion base x 1 estacion base x2 o
Cepillo ciclonico

j antienredos

Recipiente de Filtro del contenedor Rampa de bandeja de
insercion sustituible x 1 de polvox1 extension x 1 limpieza x 1 Mddulo de trapeado x 2

Rueda motriz x 2

1.2 Accesorio para robots
Frontal (cubierta superior cerrada)

Castor

Sensores de radar

Boton de recuperacion Base del trapeador x2 Almohadilla para trapeador x 2

Conjunto de microfonos
Boton de Inicio/Detener

. Sensor de evitacion de
obstaculos de vision binocular

Sensor de borde laser Sensor de parachoques

20



1.3 Estacion base

Frontal (tapa cerrada)

Boton de encendido/

Panel tactil

Boton de encendido/

apagado de Freo Mind

Boton de recuperacion/salida

Indicador de estacion base

Mango de la
estacion base

Rampa de extension

Frente (tapa abierta)

Tapadela
estacion base

Tanque de agua
sucia
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apagado del bloqueo infantil

Boton de lavado/

secado de trapeador

Boton de Inicio/Detener

Madulo de desinfeccion
de agua electrolizada

Base de limpieza

Atras

Filtro de esponja para
tanque de agua limpia

Interfaz de energia

1.4 Botones e indicadores
Botones de robot

Botén Accién

Funcion

Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

Iniciar/Parar ()
Mantenga presionado durante 2 segundos

Encendido / apagado

Recordar {) Home Pulsacion corta

Volver ala estacion base

Pulsacion corta

Ingrese al modo de emparejamiento

Reiniciar Mantenga presionado durante 5s

Desvincular lacuentay borrar los datos del usuario

Mantenga presionado durante 10 segundos

Botones de la estacion base

Boton Accion

Restaurar la configuracion de fabrica

Funcion

Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

>
Ig/leagnutgggg g&tﬁ;\jﬂgaf#ﬁ[:ﬁgte 2 Finalizar la tarea actual
0O Pulsacion corta Recuperar/Salir
Mantenga presionado durante 2 segundos activar el bloqueo infantil
. Mantenga presionado durante 2 segundos Desactivar el bloqueo para nifios
o) Pulsacion corta Activar/desactivar Freo Mind
5 Pulsacion corta Iniciar/cancelar lavado y secado del trapeador
Mantenga presionado durante 10 segundos Autocomprobacion de recarga/descarga
O +D> Mantenga presionado durante 2 segundos Entrar/salir del modo de emparejamiento
>+6 Mantenga presionado durante 2 segundos Reconstruir el mapa

Indicadores de robot y estacion base
Indicador de

Indicador Indicador derobot  gstacion base Significado

Blanco fijo v J Modo de espera

Blanco Respirando v v Enespera

Giro dinamico azul J v Tarea en curso/Inicio del dispositivo (robot)

Respiracion dindmica azul v v Tarea pausada

Azul giratorio inteligente v J Navo respondiendo

Rojo intermitente J v Durante un error

Rojo parpadeante v v Al desconectar

Respiracion dindmica naranja v v Empare]amignto/Actua\\;andol .
omprobacion del cambio automatico de agua

Luz de meteorito colorida X M Despertar paraencender/

Despierta desde una pantalla oscura



2. Preparacion antes del uso

Instale los cepillos laterales

Presione los cepillos laterales en las ranuras del mismo color
hasta que encajen en su lugar.

No instalado correctamente

Retire la espuma anticolision y lave la bandeja de
limpieza

*Retire dos espumas anticolision en la estacion base.
«Introduzca la bandeja de limpieza en la estacion base y
fijela.

Instalacion de la bolsa de polvo de desinfeccion
delaestacionbase

“Retire la cubierta frontal de la estacion base.

+Introduzca la bolsa recogepolvo enlaranuraen la
direccion marcada hasta que toque el fondo.

*Vuelva a colocar la tapa frontal de la estacion base.

Retire la espuma anticolisiony la cubierta de la
camara binocular

*Levante la pegatina de la cubierta superior para abrir la
cubierta superior del robot y retire la espuma anticolision.

«Cierre la cubierta superior del robot.

*Retire la cubierta de la cdmara binocular

Colocar laestacion base

+Enchufe el cable de alimentacion en la parte posterior de la
estacionbase.

+ Cologue larampa de extension en el sueloy empujarla hacia
laparteinferior de laestacion base hasta que encaje ensusitio.

* Deje un espacio abierto de al menos 0,45 metro/1,5 pies
delargo delante de la estacion base para que el robot pueda
entrar y salir de la estacion base.

Tips: NO coloque la estacion base cerca de una fuente de calor.

Coloque el detergente

*Retire la cubierta frontal de la estacion base, dirija la tapa
del detergente hacia la estacion base (NO retire la tapa;
asegurese de que se haretirado la pegatina de sellado) y
empujela horizontalmente hacia el depdsito de detergente.

+Cuando el detergente esté en su sitio, vuelva a colocar

la tapa frontal de la estacion base.

Adhesivo de sellado
deldetergente

Afadir agua limpia

+Abra el depdsito de agua limpia y llénelo de agua limpia
«Cierre la tapa del deposito de agua limpia y vuelva a
colocarlo en la estacion base:

Marca de nivel
de agua MAX

Conectay vinculael robot enlaApp

Escanee el codigo para descargar la App Narwal Freo y siga las instrucciones para

conectar y fijar el robot.

Sugerencia: 1. En la pagina del dispositivo de la App, toque "Configuracion” >
"Dispositivo" y luego mantenga presionado "Reiniciar robot" durante 10 segundos

para activar/desactivar el modo de ahorro de energia.

~Elmodo de espera solo esta disponible en América del Norte

3. Como utilizarlo

Ajustes de arranque

Introduzca el robot en la estacion base con los cepillos
laterales hacia fuera. La estacion base emitira un pitido
para indicar que la carga se harealizado correctamente
y el robot se encendera solo y emitira un mensaje de voz.

Antes de usar el robot, asegurese de haber finalizado la instalacion y configuracion de la estacion base en el Capitulo 2.
Cuando el robot esté en funcionamiento, asegurate de haber retirado la tapa de la cdmara binocular.

3.1 0rganizar el entorno doméstico

A. Aparte el desorden del suelo, por ejemplo, cables
esparcidos, trapos, zapatillas, ropay libros.

C.Deje cerradas las demas puertas e instale la valla para
evitar que el robot entre en zonas elevadas o bajas

E. NO se coloque delante del robot, en el umbral o en
pasillos estrechos para evitar omisiones.

B. Abra las puertas de las habitaciones que vaya a limpiar
y ordene los muebles para dejar el mayor espacio posible
para la limpieza.

Altura de escalada de
obstaculos de 20 mm

D. La altura méaxima de cruce de obstaculos es de 20 mm
y el robot no puede entrar en habitaciones con una altura
de umbral superior a 20 mm. Puede adquirir Narwal

Threshold Ramp para ayudar al robot a superar obstaculos.
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3.2 Trazar mapas

Antes de limpiar un nuevo hogar, el robot necesita explorar el entornoy crear un mapa. Antes de limpiar por primera vez, puede
activar el mapeo pulsando brevemente el botén 1> [Inicio/Detener] en la estacion base o tocando [Iniciar mapeo] en la App.
Nota:

1.Una vez creado un mapa, se puede editar en la App.

2.No mueva la estacion base después de crear un mapa, o tendra que reiniciar el mapeo. Si se reorganizan los muebles
grandes de su casa, se recomienda crear un nuevo mapa.

3.3 Limpieza

Antes de realizar una tarea de limpieza, asegurese de que el robot tiene un nivel de bateria adecuado, que puede consultarse
enlaApp.

Seleccione los modos de limpieza

El producto incorpora cuatro modos de limpieza: Aspirar, Trapear, Aspirar y Trapear, y Aspirar y después Trapear. Puede
seleccionar y ajustar parémetros como los ciclos de limpieza, la succion y la humedad del trapeador para cada modo en la App.

Establecer Freo Mind

Freo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Cuando Freo Mind esté activado, el robot ajustard de forma inteligente los
parametros de limpieza, sin necesidad de ajustes manuales.

Puede activar Freo Mind de las siguientes maneras:

Puede seleccionar si desea activar Freo Mind al iniciar una tarea de limpieza en la App:

Pulse brevemente el boton () [Freo Mind] de la estacion base para activar o desactivar Freo Mind.

Iniciar la tarea de limpieza

Puede ordenar al robot que empiece a limpiar de las siguientes maneras:

« Pulse el boton ( [Lavado y secado del trapeador] en la App;

- Pulse brevemente el boton () [Inicio/Detener] del robot para iniciar la limpieza. El robot activara por defecto el Modo
Aspiracion;

« Pulse brevemente el boton [ [Inicio/Detener] de la estacion base para iniciar la limpieza. El robot activara el Modo Aspirar
y Trapear por defecto;

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de las siguientes maneras:
- Pulse el boton (i) Pausa/(>)Reanudar en la App;

- Pulsa brevemente el boton (D [Inicio/Parada] del robot;

« Pulse brevemente el boton |[>Inicio/Parada] de la estacion base.

Recoleccion de polvo de la estacion base

Después de que comience una tarea de aspiracion, la estacion base transferiré la suciedad y los residuos dentro del bote
del robot a la bolsa de polvo que contiene.
Puede tocar () [Recogida de polvo de la estacion base] en la App para iniciar la recogida de polvo manualmente.

Lavado del trapeador

Si el robot estéa configurado para varias pasadas de trapeado o la zona a limpiar es grande, el robot volvera automaticamente
ala estacion base para lavar el trapeador.

El numero de pasadas de trapeado y la frecuencia de retorno se pueden modificar en la App antes de que comience la
limpieza, y no se pueden modificar durante la tarea de limpieza en curso.

Haga clic en &; [limpieza con el trapeador] en la APP para limpiar los trapeadores.
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Finalizar la tarea actual

El robot navegara por si mismo de vuelta a la estacion base cuando finalice la limpieza. Puede ver el informe de limpieza

actualen la App.

También puede finalizar manualmente una tarea de las tres maneras siguientes:

« Mantenga pulsado (1) [Fin] durante 2s en la APP;

- Pulse brevemente el botén () Home [Recuperar] en el robot;

- Pulse brevemente el boton () [Recuperar] o mantenga pulsado el boton > [Inicio/parar] de la estacion base durante 2
segundos.

Secado y desinfeccion

Después de la Ultima pasada del trapeador, el robot volvera a la estacion base para lavar y secar el trapeador y el recipiente. El
tiempo de secado se puede modificar enla App.

Puede iniciar manualmente una tarea de las siguientes maneras:

« Pulse r“ls [Secado del trapeador] en la APP;

- Pulse [ ][Secadoy desinfeccion de la bolsa de polvo] enla APP;

- Pulse brevemente el boton & [Lavado y secado del trapeador] en la estacion base.

3.4 Mantenimiento de accesorios

Enla App, puedes pulsar Ajustes > /2\[Gestionar accesorios] para ver el tiempo de uso de cada accesorio, asi como sus
ciclos de mantenimiento y métodos de sustitucion

3.5 Mas funciones
Funciones avanzadas
Enla App, toca @) [Voz] y (@) [Video] para acceder a las funciones relevantes.

Funciones especiales

Durante una tarea de limpieza, el robot reconocera y limpiara de forma inteligente los residuos granulados, desenrollara
el pelo de los cepillos laterales y extendera las almohadillas del trapeador para limpiar a lo largo de los bordes

Funciones rapidas

Enla App, puedes configurar Zonas prohibidas, Bloqueo Infantil de la Estacion Base, Modo No Molestar y Modo Sin Escaleras
con mejor subida de obstaculos.

3.6 Centro de ayuda

Enla App, puede tocar Configuracion para abrir el [Centro de ayuda), que incluye las caracteristicas de la App, el manual del
producto, las preguntas frecuentes y la solucién de problemas.



4. Parametros
4.1 Especificaciones

Robot (YJCC025)

Estacion(YJCBO017)

Dimensiones: 355*350*109,6 mm

Dimensiones: 430,8*462*388,3 mm

Peso: ~4,5kg

Peso: ~12,2kg

Conexion inaldambrica: 2,4 GHz, 802.11b/g/n

Entrada nominal: 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(La entrada nominal real se basa en la informacion de la
placa de identificacion del producto).

Entrada nominal (carga): 20V =—=2.0A

Salida nominal: 20V ===2.0A

Tension nominal (de funcionamiento) 14.4V==
(bateria de iones de litio, >5900mAh)

Potencia nominal:

Carga:45W

Calentamiento de agua:1100W (220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W( 100-127V~, 50-60Hz)

Recogida de polvo: 450W

Secado:65W
Wifi
Protocolo: IEEE 80211b/g/n
Rango de frecuencia: 2412~2472MHz
Max. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocolo: BLE 5.0

Protocolo: BLE 5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Max. Potencia del transmisor (EIRP):<10dBm

Maéx. Potencia del transmisor (EIRP):<10dBm

Bateria (Robot)

Cantidad de baterias por paquete:

1pza

Tipo de bateria: Bateria de Li-ion recargable
Tensiéon nominal: 14.4V —
Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterias 8pzas

Capacidad nominal, energia nominal:

5900mAh, 84.96Wh

Per1oHanbHas A0CTYNHOCTb M COBMECTUMOCTb.
[ins obec /1 paBoTb Mo fnco 00TBETCTBYIOWLX 38KOHOB M MPaBN MPOYKTHI Narwal, OGULMANEHO BEINyLLEHHSIE
Komnarmen Narwal (1 AUCTPHBLIOTOPaMM, YTIONHOMONEHHBIMY KOMaHHEl Narwal), MOryT UCTIONb30BATECA Y MOMy4aTh NOCNENPOAGXHOE OBCYXVBaHHE
TONBKO B CTPaHE/PEriioHe, BKOTOPOM Ok BbiNyLLEHsI. ECMIM MPOAYKT NOCTABNRETCS B ADyrye CTPaHb! NV PETVIOHS, Bbl HE CMOXETE CTIONb30BATL APUNOXEHIE
Narwal Freo fi715 PUBR3KN 1 YTIPaBIIEHIS MPOMYKTOM. YTOBbI MOy M T HaWyuLLIME BTIEHATTIEHHS OT MPOMYKTA  OBCIYXMBAHMS, Mol PEKOMEHIYEM MPUOBPETaTL
npopaykuwio Narwal, MYIO Ha MeCTay 7 Narwal unun "Opamm, yrornHo! KkomnaHvet Narwal.

OMHEHWIA, l, HaTep| MaTepnkoBoro k i & pamu,
KoMaHvel Narwal), MOXET HCTIONb30BATHCS M MOMyaTb MOCHENPOAXHOE OBCYXUBAHHE TOMbKO HA TEPPUTOPUN MATEPUKOBOTO KITas (33 MCKMIOUEH EM
PErvoHOB [OHKOHT, Makao 1 Tarigars)

1. OnucaHue nsgenus

1.1 KoMnnekT nocTaBku

OCHOBHble YacTu
Po6oT X 1 BasoBasi CTaHLMs X1
(BKIOYAS NbINECEOPHMK X 1, (BKloyas OCHOBaHWe Ans
MOAyNb ANS MbITbst ?OHOE x2, 04UCTKM x 1, BaK ANs YMCTOM BOAbI
KPbILLKY BUHOKYNSPHOM Kamepbl x 1) x 1, 6ak ANs rps3HoN Boab 1)
Akceccyapbl

e @D

Bokosag WeTka € 3awmnTon
OT CMyThIBaHNSA X 2

~]

Moroulee cpeacTso x 1

e

W

_oP
=

=)

LHyp nuTaHna
6a3osoit cTaHumm x 1

Meuwok ana céopa nbinu
Ansi 6a30BOM CTaHLMM X 2

>

i

3aMeHsieMblit QuUnbTP BblasikHas MoanoH anst
BKnaabiw x 1 MblnecbopHmka x 1 pamnax1 ouncTkm x 1
1.2 Akceccyapbl po6oTa
MepeaHss yacTb (BepXHSS KPbillKa 3aKpbITa)
[Natumnkv panapa
KHonka oT3biBa
Maccvis MukpodoHa

KHonka Myck /
OcTaHoBka Hatynk nsberaqus
nNpenaTcTBuii C

BUHOKYNSIPHBIM 3PEHNEM

KpaeBoit nasepHbiii faTumnk

[Hatunk 6amnepa
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MepenHss YacTb (BepXHAS KPbiLIKa OTKPbITa)

BepxHss Kpblluka po6oTa

MbinecGopHuK

3ameHsiemblit

BKNaabiw
PunbTp
KHorka RESET (c6poc) nbinec6opHuka
HwxHAA YacTb po6oTa
MHdpakpacHbIn aaTumk

3alUMTbl OT NageHns x 3

Lvnbank
(BkniouaeT C/H)

BokoBas WeTKa C 3amToi
OT CNyTbIBaHMA x 2

LIMKNoHHas HesanyTbiBalowwancs
ponvkoBasi LeTka
BeqyLuee koneco x 2

Monynb BnaxHoit y6opkm x 2

Hanpasnsiouiee koneco

Hacapka ans weabpbl x 2
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1.3 BasoBasi cTaHUMA

MepenHss yacTb (Kpbilka 3aKpbiTa)

CeHcopHas naHenb

KHonka BKtoueHms /
BbIK/IOYEHS 6NI0KMPOBKM OT AeTen

KHorka knioyeHns /
BbIKMIOYeHWs pexiva Freo Mind

KHonka npoMbiBky /
CYLKM LWBabPb!

KHonka lMyck / OcTaHoBKa

KHonka OT3biBa / Boixoaa

VHAVKaTop 6a30B0M CTaHUMM —

Pyuka 6a3oBoi

CTaHuMn MOE\/ﬂbOﬁeBBEPBXMBEHMﬂ

BO/AbI C 3M1€KTPONN30M

BbiaBxHan pamna YucTalan 6asa

MepeaHss yacTb (KpbiLKa OTKPbITa) Hasan

Kpbiwka 6a3osoit
CTaHuMn

@C]

Bak ans rpasHo

BOAbI ly6uatbit punbTp 6aka

4MCTOM BOAbI

WHTepdeiic nuTaHnsa



1.4 KHOMKM M MHAMKaTOPbI
KHonku po6oTa

KHonka Lencrteve DyHKUMA

HaxaTne 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHVE TEKYLLE 3aaun
Myck / d) 14 14 U A
OcTaHoBka

3axaTbHa2cC

BknioyeHwe / BbIKIOYEeHWe NMTaHus

OT3biB 1) Home Haxatune BosspaT Ha 6a30BYI0 CTaHLMIO
Haxatne BX0A B peX1M CONpAXeHns
OtBsska y‘-leTHOI;W 3anucu U o4ncCTKa
C6poc © 3axaTbHa5c MOMb30BATENBCKUX AaHHbIX
3axatbHal0c BoccTaHOBWTL 3aBOACKME HACTPOVKN

KHonku 6a30Bo¥ cTaHUMK

KHonka Lencteue

DyHKUMS

HaxaTune

3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHWE TeKyLLel 3aaaumn

>

3axmuTe B Te4eHne 2 C BO Bpems
BbINOMHEHMS 33aHMs

3aBeplueHue TekyLuen 3afaum

0O HaxaTtne Ot3biB / Boixoa

. 3axaTbHa2c BKMIOYNT BNIOKMPOBKY OT AeTen

- 3axaTbHa2c BbIKN0UMTHL 6MI0KMPOBKY OT AeTen

A Haxatve BK/IOUUTD / BLIKMIOUNTB pexum Freo Mind

s HaxaTune 3anyck / oTMeHa BNaxHOW yGOpKy M CyLLKM LIBaBPbLI
3axatbHal0c Camonposepka 3anveku / cnvea

O +> 3axatbHa2c Bxop / BbIXOA 13 pexyvimMa COnpaxeHns

>+6 3axaTbHa2c lMepesanyck CoCTaBNeH!s KapTbl

WHamkaTopbl po6oTa 1 6a30BOM CTaHLMK

ViHavkaTop VHaukaTop 3
VHankaTop po6ota 633080/ CTAHLM HaveHme
[MoCTOAHHbIN 6enbii v J Pexvim oxuaaHusa
MepenuBatowmincs 6enbii v v Pexum oxunaaHms
[nHamM14eckmin BpallaioLLmnincs 3afaya BbinonHaeTCa/BkovueHe
rony6o J N ycTpoiicTsa (po6oT)
[nHamMn4ecknil nepenmearoLLmncs 3
rony6ou v v afaya npMocTaHoBNeHa
YMHbI BpalLaowmncs rony6omn v V Navo oTBeuaeT
Muraiowmin KpacHbIi v v Bo Bpems owmbkn
MepenuBatoILMACs KpacHbI J J B OTKNIOYEHHOM COCTOSIHWN
. . v v CooteeTcTBre/O6HOBNEHNE!
MepenviBaioLImMitcs oparxesbli MpoBepka aBTOMATUUYECKOH 3aMeHbl BOfibI
x v Mpoby>xaeHne Npy BKIIKOYEHM MTaHus/

Pa3HOLBETHbI METEOPUTHbIN CBET

Mpoby>xaeHwe C YepHOro akpaHa

2.MoaroToBka nepef MCronb3oBaHUEM

YcTtaHoBUTE 6OKOBbIE WETKU

BcTaBbTe 60k0BbIE WETKK B Na3bl 0AWHAKOBOrO LBeTa, 10
wenyka.

YcTaHosneHo
ripaBibHo

YCTaHoBNEHO
HENPaBUMbHO

W3BneknTe neHy Ans 3almThl OT CTONTKHOBEHUI
Y BbIMOMTE NTOTOK ANA OYUCTKU

*M3BneknTe ABa Kycka NeHb! /151 3alLMTbI OT CTONKHOBEHIAM
13 623080V CTAHLAM

+BcTaBbTE NOAAOH ANS OUYNCTKY B 6a30BYIO CTAHLIMIO 1
3aKpenuTe ero.

YcTaHoBKa nbinec6opHuKa ans aesvHdekumum
6a30B0M CTaHLUK

*CHUMUTE NepeaHIoo KPbilKy 6a30B0M CTaHLMA.

*BcTaBbTe Melok Ans c6opa Mbinv B Na3 B 0OTMEYEHHOM
HarnpaBneHnk, Noka OH He IOCTUrHeT fiHa.

+YcTaHoBKTE Ha MeCTO NepeaHiolo KpbiluKy 6a30B0M
CTaHUMM.

CHUMWTe NeHonnacT ANs 3aluMThbl OT
CTONKHOBEHMI U KPbILLKY 6UHOKYNSIPHO KaMepbl

*TpUNOAHNMNTE HaKNEVKy Ha BEPXHEN KPbILKE, YTOObI
OTKPbITb BEPXHIOIO KPbILLKY POBOTa 1 yAan1TL MOPONoH
QNS 3aLUNThI OT CTONKHOBEHMIA.

*3aKpoWiTe BEPXHIOIO KPbILLKY po6oTa.

*CHUMMTE KPbILLKY BUHOKYNSPHOMN Kamepbl.

Pa3mecTuTe 6a30BYIO CTaHUMIO

*MoakniounTe WHYpP NUTaHNA K 3aHel naHenn 6a3oBoit
CTaHumm.

* MoNoXM1Te BbIABMXHYIO PaMMNy Ha NOM v BCTaBbTe ee B
HWXHIOI YaCTb 623080V CTaHLMW [0 WenyKa.

+OcTaBbTe nepea 6a30B0M CTaHUMel cBob6oaHoe
MNPOCTPaHCTBO ANMHOM He MeHee 0,45 meTpa / 1,5 dyTa,
UTOGbI POBOT MO BXOAWTb V1 BbIXOAUTD 113 6a30BOI CTAHLIM.

CoseTbl: HE cTaBbTe 6a30BYI0 CTAHUMIO PAAOM C UCTOUHUKOM

Tenna. —_—

Pa3smecTuTe MoloLLee cpeacTso

*CHUMITE NepeaHiolo KpbiluKy 623080V CTaHLMM, MOBEpHUTE
KPBILUKY C MOIOLUMM CPE/ICTBOM K 6a30B0M CTaHUnm (HE
CHUMaTe KpbIWKY; y6eanTech, YTo NNoME1poBoYHas
HakneVika yaaneHa) 1 ropu3oHTanbHO BTONKHUTE ee B
6yHKep N8 MoloLuero cpeacTsa.

+Koraa Motoliiee CpefiCTBO BYAET Ha MecTe, BepHUTE
NepeaHioko KPbILKY 6a30BOV CTAHLIWM Ha MECTO.

Mnom6urpoBsoYHas

Hakneuka motoLero

cpencrsa
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[06aBUTL UMCTYIO BOLY HacTpoiiku 3arpysku

+OTKpoiTe 6aK ANA YMCTOW BOAbI 1 3AMONHUTE €ro YACTOM BcTasbTe poboTa B 6a30BYH0 CTAHLMIO Tak, YTOBbI 6OKOBbIE
BOAOW LLETKM BblNn HanpasneHb! Hapyxy. basosas cTaHUMA noaacT
*3aKpoiTe KpbiLLKy 6aKa NS YCTOM BOAI M yCTaHOBUTE 6ak OfIMH 3BYKOBOW CHrHa, CBMAETE NbCTBYIOLIMIA 06 yCrewHow
[N YCTOV BOMIbl 06PATHO Ha 6a30BYI0 CTAHLMIO, 3apsfike, nocne Yero poboT BKMOYMTCA U Nepeaact
- ronocoBoe CoobLUeHe.

OTMeTKa ypoBHSA
Boabl MAX (Makc.)

MoaknioueHe 1 Np1Bs3ka po6oTa B NPUIOXKEHUM

OTckaHupyiiTe Kof, 4Tobbl 3arpy3nTb npunoxerune Narwal Freo, v cnenyinte
MHCTPYKLIWSIM MO MOAKIIOUEHMIO 1 NPUBSA3KE po6oTa.

CoserT: 1. Ha cTpaHuLe yCTPOCTBa NPUNOXEHNA HaxMuTe "HacTpomnku” >
"YCTPOWCTBO", @ 3aTeM HaXMWUTE 1 yAepXuBanTe KHOMKy "Mepe3anycTutb -
po6oTa” B TeyeHue 10 ¢, UTO6bl BKIIOUNTb/BLIKMOUYNTL PEXUM o)
3HeproctepexeHns.

-PexunmM oxmnpaHna goctyneH Tonbko B CeBepHo Amepuke.

3. KakucnonbsoBaTtb
lMepen HauanoM paboThbl C pPOBOTOM ybeaMTECH, YTO Bbl 3aBEPLUIN YCTAHOBKY 1 HACTPOWKY 6a30BOI CTaHLIMW, Kak Yka3aHo B rnase 2.
Korpa po6oT paboTaeT, ybeanTech, UTo Kpbilka BUHOKYNSAPHOI KaMepbl CHATa.

3.1 OpraHusauus aomaluHen o6CcTaHOBKMN

A. HasenuTte nopanok Ha nony, Hanpumep, yéepute
pa3BpocaHHble MPOBOAA, TPSIMKK, TANOUKY, OAEXKAY W KHUMM.

B. OTKkpoiiTe Bepy B y6upaemble KOMHaTbl 1 paccTaBbTe
Me6enb Tak, UTOBbl OCTaBITb Kak MOXHO Gorblie MecTa Anis
y60pKM.

BbicoTa nopibema Ha
npensarctane 20 MM

C.OcTaBbTe Apyrvie BEpM 3aKpbITbIMM 1 YCTAHOBUTE
orpaxaeHue, YTobbl NPeaoTBPaTUTL NonajaH1e poboTa
Ha BO3BbILEHHbIE UM HU3KME YYacTKM.

D. MakcuManbHas BbicOTa NpeoaoneHus NpensTCTBMit
cocTaBnsieT 20 MM, ¥ POBOT He MOXET BOITH B KOMHAThI C
BbiCOTOW Nopora 6onee 20 MM. Bbl MOXeTe npuobpecTu
noporosyto pamny Narwal, kKoTopas ToMoXeT poboTy
npeo/onesaTh NPensTCTBMs

E. HE cToitTe nepea po60ToM, Ha Nopore Unm B y3Kmnx
npoxopgax, 4To6bl n3bexaTb NPOMyCKOB Npu ybopke.
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3.2 CocTaBneHue KapTbl

Mpexae Yem NPUCTYNNTL K YGOPKE HOBOO [J0Ma, POBOTY HEOBXOMMO U3YUTb OKPYXalOLLYIO CPE/y M COCTABUTE KapTy.
Mepen Nepeoit yGOPKOM MOXHO 3aMyCTUTL COCTaBNEHWE KapTbl KOPOTKMM HaxaTieM KHonku > Start/Stop (3anyck /
OcTaHoBKa) Ha 63080V CTaHLIM UM HaxaT1eM KHonku [Start Mapping] (3anyck cocTaBneHns kapTbl) B MPUNOXEHNM.
MpnmeyaHme:

1. Mocne co3aaHms KapTbl €8 MOXHO PeakTMPOBaTh B NMPUNOXEHMUN.

2. He nepeMetlaiiTe 6a30Byl0 CTaHLIMIO MOCMe CO3aHNs KapTbl, MHaue NpMAeTCs nepesanyckarb COCTaBNeHe KapThl.
Mpu nepecTaHoBKe KpynHOM Meben B AOMe PEKOMEH/AyeTCA CO3aaTb HOBYIO KapTy.

3.3 Y6opka

Mepen Hayanom y6opku y6eanTech, YTo poboT MMEET HEOBXOAMMbIN YPOBEHb 3apsaa akKyMynsTopa, KOTOPbI MOXHO
NOCMOTPETH B MPUNOXEHNN.

BbiGop pexnmoB y6opku

M3ienve MMeeT YeTbIpe BCTPOEHHBIX PEXMMA YBOPKM: MbINECOC, BNaxHast yBOpKa, MbINECOC U BNaxHast y6opKa, MbiNecoc,
3aTeMm BnaxHas y6opKa. B Mp1nioXeH MOXHO BbIGPATH 1 HACTPOWTL Takue NapaMeTpbl, Kak LK/bl YGOpKY, BCackiBaHie
1 BNaXHOCTb WBaGPbI ANS KaXA0ro pexmma.

YctaHoBka pexuma Freo Mind

Freo Mind - 3T0 MHTeNnnekTyanbHbIA NOMOLLHWK B y6opke. [Npu BrkntoueHnn Freo Mind po6oT caMoCTosTeNbHO perynvpyeT
napameTpbl y6OpKM, He Tpebys PyUHbIX HAaCTPOEK.

Bbl MOXETE BKMIOUMTH pesxim Freo Mind MOXHO cneayiolyM1 cnocobamm:

Bbl MOXeTe BbIGpaTh, BK/I0YaTh Nk Freo Mind npy 3anycke 3aaaun y6opKku B MPUIOXeHn;

Haxmue kHorky () [Freo Mind] Ha 633080 CTaHLMK, UTOGbI BKIKOUUTE MM BEIKIIOUMTL Freo Mind.

3anyck 3agaum no yéopke

Bbl MOXETE AaTb KOMaHAy poboTy HavaTb Y6OpKy Cneayowmmm cnocobamu:

« HaxmuTe kHomky () [Moiika 1 cyLuka Weabpbl] B MPUNOXeHUH;

« Haxmue kronky (D Start/Stop (3anyck / OctaHoBka) Ha po6oTe, UTOBbI HauaTb YEOpPKY. 10 yMON4aH1io po6oT
aKTUBMPYET PEXMM MbINECOCa;

« HaxmuTe kHorky [ [Start/Stop] (3anyck / OctaHoBKa) Ha 6a30B0W CTaHLMM, YTOBbI HaYaTb Y6OPKY. M0 yMonuaHmio
POGOT aKTUBMPYET PEXIM MbINECOCa U BNAXHOM yEOPKH;

May3sa/Bo306HOBNEHME TeKyLUeN 3aaaum

Bbl MOXETE NPUOCTAHOBUTL/BO306HOBUTH BLINOMHEHWE TEKYLUEN 3a/a4K CneayoLLMMi cnocobammn
« HaxmuTe kHonky (D) May3a / () BO306HOBNTL B NPUMOXEHNM;
« HaxmuTe kHonky (D) [Start/Stop] (3anyck / OctaHoska) Ha po6oTe;

« HaxwmuTe kHonky |[>[Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 623080 CTaHLMN.

C60p nbinu 6a30BoW CTaHLMEN

Mocne Havyana 3apaun no y6opke 6a30Bas CTaHLMSA NEPEMECTUT FPs3b M MyCOP 13 KaHUCTPbI po6oTa B MeLOoK 515 cbopa
nbin.
YTO6bI 3aMyCTUTH CHOP MbINM BPYUHYIO, MOXHO HaxaTb () [CEOP Mbini 6a30B0W CTaHLME] B MPUMOXEHM

Molika WwBea6pbl

ECnn po60T HACTPOEH Ha MHOTOKPATHYIO yBOPKY UM Nnoliasib YGOPKI BENNKa, OH aBTOMATUYECKM BO3BPALLAETCS Ha
6a30BYI0 CTAHLIMIO /151 MPOMBIBKM LUBAGDbI.

KonmuecTBo 4acTOTbl MPOXOL0B 1 BO3BPATOB B PaMKax BNIaXHOM yGOPKN MOXET 6bITb M3MEHEHO B PUIOXEHIM [0 Havana
YBOPKI M HE MOXET BbITb M3MEHEHO BO BDEMS BBINOMHEHIA TeKyLLEH 3aa4n YEOpKA.

HaxmuTe A [ouncTka Wweabpbl] B NPUNOXEHNM, YTOBbI OUUCTUTH LWBABPLI.



3aBepieHue Tekyllen sagaun

[0 OKOHYaHNM Y6OPKM POBOT CaMOCTOSTENBHO NepemellaeTcs 06paTHO K 6a30B0M CTaHLMW. B MPUNOXEHNN MOXHO

MPOCMOTPETb TEKYLMI OTHET 06 Y60pKe.

Bbl MOXeTe Takke 3aBepWwuTb 3afiaHne BPYyYHYIO cneayiowmMmn Tpems cnocobamu:

« 3axwmure (1) [3aBepwHTS] B TEUEHME 2 C B IPUIOXEHUN;

« Haxwmute kHonky ) Home [Recall] (OT3biB) Ha poborte;

«HaxwmuTe kHonky () [Recall] (OT3biB) Unv 3axmuTe B TeueHue 2 ¢ KHOMKY > [Start/Stop] (3anyck / OctaHoBka) Ha
623080V CTAHLMM.

Cyuika 1 fie3anHbekums

Mocne nocneagHero NPoroHa B pamkax BNaxHo ybopku poboT BO3BpaLlaeTca Ha 6a30BYI0 CTaHLMIO NS MOKM 1 CYLIKK
Wweabpbl, a Takke ANs CyLIKM KaHACTPbI. Bpems CyLIKM MOXET BbiTb U3MEHEHO B NPUNOXEHUN.
3anycTUTb 3aAaH1e BPyUYHYIO MOXHO CIeayIoLLM MM CocoGamu

« Haxmute &, [Cywka weabpbi] B NpUnoxeHIy;

« Haxwmure () [Cywka 1 nesuHdekuma meluka ansa c60pa nbin] B pUnoxeHmm;
« Haxmue kHonky © [Mop Washing & Drying] (Moiika 1 cyLuka Wwea6psl) Ha 6a30B0i CTaHLMM

3.4 O6cnyxuBaHue akceccyapos

B MPUNOXeH!W MOXHO HaxaTb HacTpoiiku > /2 [YnpasneHie akceccyapamm], 4To6bl y3HaTs, kak AONro UCMonb3osancs
Kax/blit aKCECCyap, @ Takke LINKTbl €70 OGCMYXMBaHNS 1 CNOCOGH 3aMeHbI.

3.5 Bonblue GyHKL M

PaclumnpeHHble pyHKLMM

B npunoxermn HaxmuTe @) [fonoc] v (@) [Buaeo] ans AocTyna k COOTBETCTBYIOWMM QYHKLMAM.

CneuvanbHble GyHKUUM

Bo Bpems y6opkn poboT pacnosHaeT v ybupaeT rpaHyIMpoBaHHbI Mycop, Pa3BopayunBaeT BOOCh Ha GOKOBbIX LeTKax
1 BblABMraeT Weabpy Ans yGOpKu NO KpasM.

BbicTpble GpyHKUMM

B Np1oxeH1n MOXHO yCTaHOBWTb 3anpeTHbIe 30HbI, 6/10KMPOBKY 6a30BOVi CTAHLWV OT AETEN, pexumM «He 6ecrnokonTb»
1 pexumM 6e3 NeCTHULL NS Nyylero NpeoaoneHns NpenaTcTaMiA.

3.6 CpaBoOYHbIN LLEEHTp

B NPUMOXEHIM Bbl MOXETE HaxaTb HAaCTPOMKY, YTOBbI OTKPbITh [CIpaBOUHbIN LLEHTP], KOTOPbIN BKIIOUAET B Ce65t (yHKLM
NPUNOXEHWS, PyKOBOACTBO N0 NPOAYKTY, YaCTO 3a[jaBaeMble BOMPOCH! U yCTPaHEHWe Henonaaok.

4. MNapamMeTpbl
4.1 TexHUYeCcKune XxapakTepUCTUKH

Po6oT (YJCC025)

CraHuums (YJCBO17)

labapnTbi:355*350*109,6 mm

[abapuTbl: 430,8*462*388,3 MM

Bec: ~4,5kr

Bec: ~12,2kr

BecnposoaHoe noaknioyeHue: 2,4 Mu, 80211b/g/n

HomuHanbHbIn Bxoa: 220-240 B~, 50-60 'L,
100-127 B~, 50-60r1,

(OBKTM“IECKEN HOMWHanbHas MOWHOCTb OCHOBaHa Ha
MHpOPMALIAM Ha WKMbAMKE NPOAYKTA.)

HoMuHanbHbIN BxoA (3apsiaka): 20 B===2,0 A

HomuHanbHbIi Bbixoa: 20 B=—=2.0 A

HomuHanbHoe HanpsikeHue (npu padoTe): 14,4 B=—

HomWHanbHasa MOWHOCTb:

3apsaka: 45 BT

HarpesaHue Bogbi:1100 BT(220-240 B~, 50-60 L)
850-1250 BT(100-127 B~, 50-60rLL)

C6op nbinu: 450 BT

Cyuwka: 65 BT
Wifi (Po6oT+CTaHuus)
Mpotokon: IEEE 80211b/g/n
[nana3soH yacToT: 2412~2472 My,
Maéx. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm
Bluetooth Bluetooth

Mpotokon: BLE 5.0

Mpotokon: BLE 5.0

[anasoH YacToT: 2402-2480 MI'u,

[Mana3oH YacToT: 2402-2480 ML,

Makc. MolwHocTb nepefatumka (EIRP): <10 abM

Makc. MolwHocTb nepefatumka (EIRP): <10 abM

AkkymynsaTop (po60oT)

KonnyecTso akkyMynaTOpHbIX 6110KOB B yrakoBKe:

Twr

Tun akkymynsTopa:

MNepesapsxaemblit IMTUA MOHHBI aKKyMynsTop

HoMuHanbHoe HanpsxeHue:

4.4V =

KonnyecTso 3nemMeHTOB N1TaHus B OAHOV ynaKkoBKe:

8wt

HoMuHanbHas eMKOCTb, HOMUHaNbHas SHeprvs:

5900 MAY, 84.96 BTy
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4. HIZ &M FH
4.1%E 37

Bolgesel Kullanilabilirlik ve Uyumluluk

Eniyi kullanici deneyimini ve ilgili yasa ve duzenlemelere uyumu saglamak igin satis sonrast hizmet ve kullanim, Narwal'in Urdnlerini resmi olarak piyasaya

22 (YJCC025) H|O] A AEj|o|M (YJCBOl7) surdugu tlke veya bélgeyle (veya Narwal tarafindan yetkilendirilen distribitérlerle) sinirlidir. Uriin bagka llke veya bolgelere génderilirse Narwal Freo
Uygulamas kullanilarak baglanip calistiriimasi mimk{n olmayabilir. En iyi Uriin ve hizmet deneyimi igin Narwal drinlerini blgenizdeki yetkili distributér
37| :355*350*109.6 mm 371 430.8*462*388.3 mm veya perakendecilerden satin almanizi éneririz.
Gin Anakarasinda dagitilan ve satig sonrast hizmet igin erigilen Narwal Grinlerinin, Hong Kong, Makao ve Tayvan harig olmak tizere, yetkili distribtitérler
29 : 9% 45 kg 23): 9 12.2kg ve Gin Anakarast ile sinirli oldugu agikga belirtiliyor.
DM HEST A : 2.4GHz Wi-Fi, 802.11b/g/nERE S X|2l 7 Q2 He : 220-240V~, 50-60Hz/ 1. Bir Bak|§ta Urdn

100-127V~,50-60Hz
(&7 EH L2 HE Y YEE J|ZO2 ¥t

1.1 Kontrol listesi
Ana pargalar

A Y HH(BEH B):20V—2.0A A £ HM20V—=—2.0A
7 MA(XY F):14.4V== (2|5 0|2 HHE{2|,>5900mAh) HH AR
EH:45W

£ Hl27]: 1100W( AC 220-240V, 50-60Hz)
850-1250W( AC 100-127V, 50-60Hz)

Fxl: 450w
A% 65W Robot x1 Anaistasyon x 1
(toz toplama kutusu x 1, paspas modulu (Temizleme tabani x 1, temiz su
x 2, binokuler kamera kapagi x 1 dahil) tanki x 1, kirli su tanki x 1 dahil)
Wi-Fi Aksesuarlar

D2 E3: EEE 802.11b/g/n \ . Sall
N\ [~ ﬁl,,
b4 19 2412~2472MHz o H '

Ao S417| M (EIRP): <20dBm

Dolagmayi énleyici Bazistasyonu Deterjanx1 Baz istasyonu
yan firga x2 gug kablosu x 1 toz torbasi x 2
P g
DRES:BLES.O Z2EZ:BLES.O @a \ 2) @
=IpA ol _ =mpA ol _
IR Pl 2402-2480MHz T 71 2402-2480MH2 Degistirilebilir Toz haznesi Uzatma rampasi x 1 temizleme tepsisi
|t &417] H2{(EIRP): <10dBm |t £417| H2{(EIRP): <10dBm ekleme filtresix 1 *1
kutusu x1
HYE{2] (22 HAT)) 1".2 R"obot Aksesuarl
On (ust kapak kapali)
e HE2] T 2 74
Radar sensérleri
HiEf2| f: T4 2l§0|=2 HiE 2|
Y He: 14.4V=
IEf ] Bt wjEf2] 4 2 ol Gerlcagrma dugmes! Mikrofon dizis
2 82, ¥ ollixl: 5900mAh, 84.96Wh Baglat/Durdur dugmesi

Binokuler gorus engelinden
aginma sensori

Lazer kenar sensori

Tampon sensori
33



On (ust kapak agik)

Robotun Ust kapadi

Gop kovasi

Degistirilebilir gop

kutusu bolmesi
Toz haznesi filtresi
Yeniden baslatma tusu

Robotun alt kismi

Kizilétesi disme onleyici sensor x3

Isim plakasi
(S/N dahil)

Dolagmayi 6nleyici
yan firgax 2

Sifir Dolagma Ylzen Firga
Tahrik tekerlegi x 2

Paspas moduilti x 2

Teker

Paspas pedix 2

1.3 Anaistasyon

On (kapak kapali)

Freo Mind agma/kapama digmesi

Dokunmatik panel

Gocuk kilidi agma/kapama digmesi

Geri Gagirma/Gikma digmesi

Ana istasyon gostergesi

Ana istasyon kolu

Uzatma rampasl

On (kapak agik)

Anaistasyon
kapagdi

Kirli Su Tanki

Temiz su tanki

/ 1 Paspas yikama/kurutma digmesi
/ Baslat/Durdur dugmesi
/

Elektrolize su dezenfeksiyon modull

Temizleme tabani

Geri

Temiz su tanki
sunger filtresi

Gug araylz(

34



1.4 Digmeler ve gostergeler

Robot diigmeleri

Digme

Aksiyon

islev

Baslat/Durdur ()

Kisabasis

Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam ettir

2 saniye basil tutun

Glg agik / kapall

Gerigagirma () Home

Kisabasis

Ana istasyona geri don

Sifirla =

Kisabasis

Eslestirme moduna girin

5 saniye boyunca basili tutun

Hesabin baglantisini kaldirin ve kullanici
verilerini temizleyin

10 saniye basili tutun

Ana istasyon dugmeleri

Fabrika ayarlarini geri ylkle

Dugme Aksiyon Islev
Kisa basis Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam ettir
> Bir gorev sirasinda 2 saniye basili tutun Mevcut gérevi sonlandir
O Kisa basig Geri Gagirma/Cikma
2 saniye basili tutun cocuk kilidini ag
2 saniye basili tutun CocukKilidini kapatin
) Kisa basis Whale Spirit barindirmayi agma/kapatma
Kisa basig Paspas yikama ve kurutmayi baslat/iptal et
e 10 saniye basili tutun Yeniden doldurma/bosaltma otomatik kontrolu
O +> 2 saniye basili tutun Eslestirme moduna girin/gikin
>+6 2 saniye basili tutun Haritayi yeniden olustur

Robot ve ana istasyon gostergeleri

Gosterge Robot gostergesi Anaistasyon géstergesi ~ Anlam
Sabit beyaz v v Bekleme Modu
Beyaz nefes v v Beklemede
Dinamik dénen mavi v v Gorev Devam Ediyor/Cihaz baslatma (robot)
Dinamik nefes alan mavi v N Gorev duraklatildi
Akillr dénen mavi v v Navo yanit veriyor
Yanip sénen kirmizi v v Bir hata sirasinda
Kirmizi nefes v v Baglantisi kesildiginde
Yanip sonen turuncu ! ! g?frig;ﬁ]es/fggg:Ir:?ri?’r?rk/ontrol edilmesi
X v Glicl agmakigin uyanma/

Renkli meteor 11§

35

Karanlik bir ekrandan uyanma

2. Kullanmadan Once Hazir Olun

Yan firgalari takin
Yan firgalari, yerine oturana kadar renkle gosterilen yuvalara
bastirin.

/ \
et

Dlizgan takilmis

Diizgiin takilmamis

Carpisma onleyici kopigu tekrar gikarin ve
temizleme tepsisini yikayin
*Baz istasyonundaki iki carpisma 6nleyici kopugu gikarin.

« Temizleme tepsisini baz istasyonuna yerlestirin ve
sabitleyin.

Baz istasyonu Dezenfeksiyon Toz Torbasi
Kurulumu

*Anaistasyonun 6n kapadini gikarin.

Toz torbasini isaretli ydnde, tabana degecek sekilde
yuvaya yerlestirin.

Anaistasyonun 6n kapagini geri takin.

Carpisma onleyici kopiigi ve dirbiin kamera

kapagini gikarin

*Robotun Ust kapagdini agmak igin Ust kapak etiketini
kaldirin ve carpigma énleyici képigu gikarin.

*Robotun Ust kapagini kapatin.

+Dlrbn kamera kapagini gikarin.

Anaistasyonu yerlestirin

+Baz istasyonunun arkasindaki gli¢ kablosunu takin.

»Uzatma rampasini yere koyun ve yerine oturana kadar
baz istasyonunun dibine dogru itin.

*Robotun baz istasyonuna girmesi ve gikmasi igin baz
istasyonunun 6niinde en az 0,45metre/1,5 ft
uzunlugunda acik bir alan birakin.

ipuglari: Ana istasyonu bir ist kaynaginin yakinina KOYMAYIN.

Deterjani yerlestirin

+Baz istasyonunun 6n kapagini gikarin, deterjan kapagini
baz istasyonuna dogru gevirin (kapagi GIKARMAYIN;
sizdirmazlik etiketinin gikarildigindan emin olun) ve
deterjan bélmesine yatay olarak itin.

« Deterjan yerine oturdugunda ana istasyonun én kapagini
geri takin.

Deterjanin
sizdirmazlik etiketi




Temiz su ekleyin

«Temiz su deposunu agin ve temiz suile doldurun.

«Temiz su deposu kapagini kapatin ve temiz su deposunu
baz istasyonuna geri koyun.

MAX su
seviyesiisareti

Robotu uygulamaya baglayin ve baglayin

Onyiikleme ayarlari

Robotu, yan firgalar disari dogru yonlendiriimis haldeyken
ana istasyona yerlestirin. Basarili sarj sonrasinda, ana
istasyon tek bir bip sesi ¢ikaracak ve bu noktada robot
etkinlesecek ve mesaji iletmeye baslayacaktir.

Scan the code to download the Narwal Freo App and follow the instructions for connecting

and binding the robot

ipucu: 1. Uygulama cihaz sayfasinda “*Ayarlar** > ““Cihaz""a dokunun ve ardindan gig
tasarrufu modunu agmak/kapatmak igin "“Robotu Yeniden Baslat™" digmesine 10 saniye

basili tutun
-Bekleme modu yalnizca Kuzey Amerika'da kullanilabilir.

3. Nasil Kullanilir

Robotu galigtirmadan énce Iutfen BoIUm 2'de 6zetlenen kurulumun ve ana istasyon yapilandirmasinin tamamlandigin-

dan emin olun.

Robot ¢alisirken dirbin kamera kapaginin gikarildigindan emin olun.

3.1 Ev ortamini diizenleyin

A. Yerdeki daginikligi (6rnegin daginik kablolar, pagavralar,
terlikler, giysiler ve kitaplar) ortadan kaldirin.

C. Diger kapilari kapall birakin ve robotun ylksek veya algak
alanlara girmesini dnlemek igin git takin.

E. ihmalden kaginmak igin robotun éniinde, esikte veya dar
koridorlarda DURMAYIN.

B. Temizlenecek odalarin kapilarini agin ve mobilyalari
temizlik igin mimkin oldugunca fazla yer birakacak
sekilde dlzenleyin.

20 mm engel tirmanma yUksekligi

D. Maksimum engel gegme yliksekligi 20 mm'dir ve robot,
esik ylksekligi 20 mm'nin Uzerinde olan odalara giremez.
Robotun engellerin Gzerinden ve etrafindan daha verimli bir
sekilde tirmanmasina yardimci olmak igin Narwal Esik
Rampasi satin alabilirsiniz.

3.2 Haritalama

Yeni bir evi temizlemeden 6nce robotun gevreyi kesfetmesi ve bir harita olugturmasi gerekiyor. ilk kez temizlemeden énce,
bazistasyonundaki I> [Baslat/Durdur] digmesine kisa sire basarak veya Uygulamada [Haritalamay Baslat] 6gesine
dokunarak haritalamay tetikleyebilirsiniz.

Not:

1. Bir harita olusturulduktan sonra, uygulamada dizenlenebilir.

2.Bir harita olusturulduktan sonra ana istasyonun tasinmasi, haritalama strecinin yeniden baslatiimasini gerektirecektir.Bir
kisinin i¢ mekanindaki 6nemli mobilyalar yeniden dizenlendiginde yeni bir harita olusturulmasi tavsiye edilir.

3.3 Temizleme

Bir temizlik gbrevinden 6nce IUtfen robotun, Uygulamada géruntilenebilecek uygun pil seviyesine sahip oldugundan
emin olun.

Temizleme modlarini segin

Urlne dért temizleme modu entegre edilmistir: siplrme, paspas, sipurme ve paspas ve siplrme sonra paspas
Uygulama, kullanicilarin her mod igin emme, temizleme dénguleri ve paspas nemi gibi parametreleri segip ayarlayabilirsiniz.

Freo Mind'i Ayarla

Freo Mind akilli bir temizlik asistanidir. Freo Mind agildiginda robot, manuel ayara gerek kalmadan temizlik parametrelerini
akillica ayarlayacaktir.

Freo Mind'i asagidaki yollarla agabilirsiniz:

Uygulamada bir temizlik gorevi baslattiginizda Freo Mind'in agilip agiimayacagini segebilirsiniz;

Freo Mind't agmak veya kapatmak igin baz istasyonundaki () [Freo Mind] diigmesine kisa basin.

Temizleme gérevine baglayin

Robotun temizlige baglamasini su sekillerde saglayabilirsiniz:

« Uygulamada () [Paspas Yikama ve Kurutma] butonuna dokunun;

« Temizligi baglatmak igin robot tizerindeki () [Baslat/Durdur] digmesine kisa basin. Robot varsayilan olarak Vakum
Modunu etkinlestirecektir;

« Temizligi baslatmak icin baz istasyonundaki I> [Baslat/Durdur] digmesine kisa basin. Robot varsayilan olarak Vakum
ve Paspas Modunu etkinlestirecektir;

Gegerli gorevi duraklatin/devam ettirin

Mevcut gérevi asagidaki yollarla duraklatabilir/devam ettirebilirsiniz:
+ Uygulamada (") Duraklat/ (*) Devam Et diigmesine dokunun;

« Robottaki (1) [Baslat/Durdur] digmesine kisa basin;

+ Anaistasyondaki I> [Baslat/Durdur] dugmesine kisa basin.

Ana istasyon Toz Toplama

Vakumlama gérevi basladiktan sonra baz istasyonu, robot haznesindeki kir ve kalintilari igindeki toz torbasina aktaracaktir.
Toz toplama islemini manuel olarak baslatmak i¢in Uygulamada () [Baz Istasyonu Toz Toplama] égesine dokunabilirsiniz.

Paspas yikama

Robot, birden fazla paspaslama gegisi gerceklestirmek Gzere programlanmigsa veya temizlenecek alan genisse,
temizlenmesi gereken alani paspaslamak i¢in otomatik olarak ana istasyona donecektir.

Temizlik baglamadan énce paspaslama galistirma sayisi ve donus sikligi uygulama Uzerinden degistirilebilir, ancak mevcut
temizlik gérevi sirasinda degistirilemez

Paspaslari temizlemek igin APP'de A; [paspas temizligi] 6gesine tiklayin.
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Mevcut gorevi sonlandir

Temizlik bittiginde robot kendini baz istasyonuna geri gétirecektir. Mevcut temizlik raporunu uygulamada

gorantuleyebilirsiniz.

Bir gérevi asagidaki Ug yolla el ile de sonlandirabilirsiniz:

+ APPde (1) [Son] tusuna 2 saniye uzun basin;

- Robottaki 1) Home [Geri Gagir] dugmesine kisa basin;

« () [Geri Gagir] diigmesine kisa basin veya ana istasyondaki > [Baslat/Durdur] digmesini 2 saniye boyunca basili
tutun.

Kurutma ve dezenfeksiyon

Son paspaslama isleminin ardindan robot, paspas yikama ve kurutma ile hazne kurutma islemleri igin ana istasyona geri
ddnecektir. Kuruma slresi uygulama Uzerinden degistirilebilir.

Bir gérevi asagidaki yollarla manuel olarak baslatabilirsiniz:

+ Uygulamada & [Paspas Kurutma] 6gesine dokunun;

« Uygulamada (] [Toz Torbasi Kurutma ve Dezenfeksiyon] 6gesine dokunun;

« Anaistasyondaki & [Mop Yikama ve Kurutma] digmesine kisa basin

3.4 Aksesuar Bakimi

Uygulamada Ayarlar > /2\ [Aksesuarlari Yonet] 6gesine dokunarak her bir aksesuarin ne kadar stredir kullanildigin,
bakim déngulerini ve degistirme yontemlerini goruntdleyebilirsiniz.

3.5Diger Ozellikler

Gelismis Ozellikler

Uygulamada ilgili 6zelliklere erismek igin & [Ses] ve (@) [Video] &gelerine dokunun.

Ozel Ozellikler

Bir temizlik gorevi sirasinda robot, tanecikli atiklari akill bir sekilde taniyacak ve temizleyecek, yan firgalardaki tuyleri
acacak ve kenarlari temizlemek igin paspas pedlerini uzatacaktir.

Hizl Ozellikler

Uygulamada, Yasak Bolgeler, Baz istasyonu Gocuk Kilidi, Rahatsiz Etmeyin modu ve daha iyi engel tirmanma ézelligine
sahip Merdivensiz Mod'u ayarlayabilirsiniz.

3.6 Yardim Merkezi

Uygulamada Ayarlar‘a dokunarak Uygulama Ozellikleri, Urin Kilavuzu, SSS ve Sorun Giderme'yi igeren [Yardim Merkezi] i
acabilirsiniz.
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4, Parametreler
41 Ozellikler

Robot (YJCCO025)

Ana istasyon (YJCB017)

Boyutlar: 355*350*109,6 mm

Boyutlar: 430,8*462*388,3mm

Agirlik: 4,5 kg

Agirlik: 12,2 kg

Pil: 25000 mAh

Nominal girig: 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(Gergek nominal giris, Urtin bilgi plakasi bilgilerine

dayanmaktadir.)

Nominal voltaj: 14,4V =——

Nominal gikis: 20V == 2.0A

Anma glcu: 65W

Anma glcu:

Sarj: 45W

Su isitma: 1100W (220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)

Toz toplama: 450W

Kurutma: 65W

Wi-Fi (robot)

Protokol: IEEE 802.11b/g/n

Frekans Arali§i: 2412-2472

MHz Maks. Verici Glct (EIRP): <20 dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokol: BLE 5.0

Protokol: BLE 5.0

Frekans Arali§i: 2402-2480MHz

Frekans Arali§i: 2402-2480MHz

Maks. Verici Glct (EIRP): =10dBm

Maks. Verici Gicu (EIRP): =10dBm

Pil (Rotbot)

Pil Paketi Paket Basina Adedi:

Tadet

Pil TUrG: Sarj Edilebilir Li-ion Pil
Nominal Gerilim: 146y —
Pil Paketi Basgina Pil Hucresi Sayisi: 8adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji:

5900 mAh, 84.96 Wh




. i

Aby zapewni¢ optymalne wrazenia uzytkownika i zgodnos¢ z odpowiednimi przepisami prawa i regulacjami, produkty oficjalnie sprzedawane przez
Narwal (i dystrybutorow autoryzowanych przez Narwal) moga byc uzywane i uzyskac obstuge posprzedazowa tylko w kraju/regionie, w ktorym zostaty
wydane. Jesli produkt zostanie wystany do innego kraju lub regionu, moze nie by¢ mozliwe korzystanie z aplikacji Narwal Freo w celu powigzania i
obstugi produktu. Aby uzyskac najlepsza jakos¢ produktu i obstugi, zalecamy zakup produktéw Narwal sprzedawanych lokalnie przez Narwal lub
dystrybutorow autoryzowanych przez Narwal

W celuuniknigcia watpliwosc, produkty Narwal \e w Chinach kontynentalnych przez i I (i dystrybutorow autoryzowanych przez Narwal)
moga by¢ uzywane i objete obstuga posprzedazowa wytacznie w Chinach kontynentalnych (z wytaczeniem regionow Hongkongu, Makau i Tajwanu)

1. Produkt w skrocie
1.1 Lista kontrolna

Gtéwne czesci
Robot x 1 Stacja bazowa x1
(w tym pojemnik na kurz x 1, modut (w tym podstawa czyszczgca 1,
mopujacy x 2, ostona lornetki x 1) zbiornik czystej wody x 1, zbiornik
brudnej wody x 1)
Akcesoria

pé D (= i

Szczotka boczna Przewod zasilajgcy Detergent x1 Worek na kurz stacji
zapobiegajgca splagtaniu x 2 stacji bazowej x 1 bazowej x 2

Wymienny Filtr pojemnika Rampa taca

pojemnik x1 nakurz x 1 przedtuzajgca x 1 czyszczgca 1

1.2 Akcesoriarobota
Przéd (gérna pokrywa zamknigta)

Czujniki radarowe

Przycisk przywotania

Uktad mikrofonow
Przycisk start/stop P
Czujnik unikania

przeszkod

Laserowy czujnik krawedzi

Czujnik zderzaka

Przéd (gdérna pokrywa otwarta)

Gérna pokrywa robota
Pojemnik na kurz

7 Wymienny pojemnik
/ @ i wktadany
(

Filtr pojemnika na kurz

Przycisk RESET

Spod robota

Czujnik podczerwieni x3

Tabliczka znamionowa
(SIN w zestawie)

Szczotkaboczna
zapobiegajgca splataniux2

Cyklonowa nieplgczaca sig
szczotka walcowa

Koto napgdowe x2

Modut mopujgcy x 2

Kotko jezdne

Naktadka na mopa x2
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1.3 Stacja bazowa
Przod (pokrywa zamknigta)
Panel dotykowy

Przycisk wtgczania/

Przycisk wtgczania/wytgczania
blokady rodzicielskiej

[=3

Przycisk przywotania/wyjscia

Wskaznik stacji bazowej A\

wytgczania Freo Mind //

Przycisk czyszczenia/
suszenia mopa

s
AN

Uchwyt stacji
bazowej

Rampa przedtuzajgca

Przéd (pokrywa otwarta)

Zbiornik czystej wody

Pokrywa stacji
bazowej

Zbiornik brudnej

wody Filtr ggbkowy zbiornika

czystej wody
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Przycisk start/stop

Modut elektrolitycznej
dezynfekcji wody

Podstawa czyszczgca

Interfejs zasilania

1.4 Przyciski i wskazniki
Przyciski robota

Przycisk Dziatanie

Funkcja

Krétkie nacisnigcie

Start/wstrzymanie/wznowienie biezgcego zadania

Start/Stop (D
Nacisnij i przytrzymaj przez 2s

Wigczanie/wytgczanie zasilania

Przywotaj () Home Krotkie nacisnigcie

Powroc¢ do stacji bazowej

Krétkie nacisnigcie

Wejdz w tryb parowania

Reset * Nacisniji przytrzymaj przez 5s

Roztgcz potgczenie konta i wyczy$¢ dane uzytkownika

Nacisnij i przytrzymaj przez 10s

Przyciski stacji bazowej

Przywroc¢ ustawienia fabryczne

Przycisk Dziatanie Funkcja
Krotkie nacisnigcie Start/wstrzymanie/wznowienie biezacego zadania

[ e .

) oGk PPz 2 N gakonceiesgce acne

[a) Krotkie nacisnigcie Wycofanie/Wyjscie
Nacisnij i przytrzymaj przez 2s Wigcz blokade rodzicielskg

- Nacisnij i przytrzymaj przez 2s Wytacz blokade rodzicielskg

A Krotkie nacisnigcie Witgcz/wytgcz hosting Whale Spirit

o Krotkie nacisniecie Uruchamianie/anulowanie czyszczeniai suszeniamopa
Nacisnij i przytrzymaj przez 10s Auto-kontrola napetniania/roztadowywania

O +> Nacisnij i przytrzymaj przez 2s Wejscie/wyjscie z trybu parowania

>+6 Nacisnij i przytrzymaj przez 2s Odbuduj mape

Wskazniki robota i stacji bazowej

Wskaznik Wskaznik stacji X
Wskaznik robota bazowe] Znaczenie
Biaty v v Tryb gotowosci
Migajacy biaty v v Tryb gotowosci
Dynamiczny obracajacy niebieski J Jy S?Sgﬁgemveﬁléudrzadzenia (robota)
Dynamicznie pulsujacy niebieski v v Zadanie wstrzymane
Inteligentnie obracajgcy niebieski v v Navo odpowiada
Migajgcy czerwony v v Podczas btedu
Migajgcy czerwony v N Po odtgczeniu
Mi . M v Dopasowywanie/Aktualizacja/
IgajqCy pomaranczowy Sprawdzanie automatycznej wymiany wody
Kolorowe $wiatto meteorytu x M Wybudzenie dla wigczenia zasilania/

Wybudzanie z ciemnego ekranu



2. Przygotowanie przed uzyciem

Zamontowac szczotki boczne

Wecisnij boczne szczotki w szczeliny tego samego koloru,
az zatrzasng sig na swoim miejscu.

Nie zainstalowano prawidtowo
Wyja¢ pianke antykolizyjng i umyc tacke
czyszczacy

*Wyjac dwie pianki antykolizyjne ze stacji bazowej.
W10z tace czyszczaca do stacji bazowej i przymocuj ja.

Instalacja worka na kurz do dezynfekcji stacji
bazowej

+Zdja¢ przednig pokrywe stacji bazowej.

*Wtozy¢ worek na kurz do szczeliny w zaznaczonym
kierunku, az znajdzie sig na dole.

«Zatozyc przednig pokrywe stacji bazowej.

Zdja¢ pianke antykolizyjng i pokrywe kamery
binokularu

+Podnies¢ naklejke na gérnej pokrywie tak, aby otworzy¢
gorna pokrywe robota i usunac pianke antykolizyjng

+Zamkna¢ gorng pokrywe robota.

+Zdjg¢ pokrywe kamery binokularu

Umiesci¢ stacje bazowg

*Podtgczyc przewdd zasilajgcy z tytu stacji bazowej.

« Potozyc¢ rampe przedtuzajgca na podtodze i weisngc jg
w dolng czg$¢ stacji bazowej, az zatrzasnie sig na swoim
miejscu.

+Pozostawic otwartg przestrzen o dtugosci co najmniej
0,45 metra/1,5 stop przed stacjg bazowa, aby robot
mogt wjezdzac i wyjezdzac ze stacji bazowej.

Wskazowki: NIE umieszczac stacji bazowej w poblizu zrodet ciepta.

=

Umiescic detergent

*Zdjac przednig pokrywe stacji bazowej, skierowac nasadke
detergentu w strong stacji bazowej (NIE zdejmowac
nasadki; upewnic sig, ze naklejka uszczelniajgca zostata
usunigta) i wepchnac ja poziomo do pojemnika na detergent.

+Gdy detergent jest na miejscu, zatozy¢ przednig pokrywe
stacji bazowej.

Naklejka

uszczelniajgca

detergentu

Dodac czysta wode

+Otworzy¢ zbiornik czystej wody i napetni¢ go czystg woda.
«Zamknac korek zbiornika czystej wody i wtozyc¢ zbiornik z
powrotem do stacji bazowej.

Znak poziomu
wody MAKS

Potaczyc i powigzac robota w aplikacii

Ustawienia uruchamiania

Wsung¢ robota do stacji bazowej bocznymi szczotkami
skierowanymi nazewnatrz. Stacja bazowa wyda jeden sygnat
dzwigkowy, aby wskazac, ze tadowanie zakonczyto si¢

pomysinie, arobot wigczy sig i wyemituje komunikat gtosowy.

Proszeg zeskanowac kod, aby pobrac aplikacje Narwal Freo i postgpowac zgodnie z —

instrukcjami podtgczania i powigzania robota.

Wskazowka: 1. Na stronie urzgdzenia aplikacji prosze nacisna¢ ,Ustawienia” > ,Urzadzenie’,
anastepnie przytrzymac przycisk ,Uruchom ponownie robota” przez 10 sekund, aby ‘ =

wigczyé/wytgczyc tryb oszczedzania energii.

-Tryb gotowosci jest dostepny tylko w Ameryce Pétnocne;j.

3. Jak uzywac

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy upewnic sie, Ze instalacja i konfiguracja stacji bazowej w rozdziale 2

zostaty zakonczone.

Podczas pracy robota nalezy upewnic sig, ze pokrywa kamery binokularu zostata zdjgta.

3.10rganizacja srodowiska domowego

A.Uprzatnac batagan na podtodze, np. porozrzucane
kable, szmaty, kapcie, ubrania i ksigzki

C.Pozostawi¢ inne drzwi zamknigte i zainstalowac
ogrodzenie tak, aby uniemozliwi¢ robotowi wjazd na
podwyzszone lub niskie obszary.

E.NIE stawac przed robotem, na progu lub w waskich
przejsciach, aby unikng¢ przeoczenia.

B.Otworzy¢ drzwi pomieszczen do sprzatania i ustawi¢
meble tak, aby pozostawic jak najwigcej miejsca do
sprzatania

pokonywania
przeszkod 20 mm

D.Maksymalna wysokosc przekroczenia przeszkody wynosi
20 mm, wigc robot nie moze wjezdzac¢ do pomieszczen,
w ktorych wysoko$¢ progu przekracza 20 mm. Mozesz
réwniez zakupi¢ rampe progowg Narwal tak, aby pomoc
robotowi pokonywac przeszkody.
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3.2Mapowanie

Przed rozpoczeciem sprzgtania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i stworzy¢ mape. Przed pierwszym
czyszczeniem mozna uruchomic mapowanie, naciskajac krotko przycisk [> [Start/Stop] na stacji bazowej lub [Rozpocznij
mapowanie] w aplikacji

Uwaga:

1. Po utworzeniu mapy mozna jg edytowac w aplikacji.

2. Po utworzeniu mapy nie nalezy przenosic stacji bazowej, gdyz spowoduje to konieczno$¢ ponownego uruchomienia
mapowania. Przy zmianie uktadu duzych mebli w domu zaleca sig utworzenie nowej mapy.

3.3 Czyszczenie

Przed rozpoczeciem czyszczenia upewnic sig, ze robot ma odpowiedni poziom natadowania baterii, co mozna sprawdzi¢
w aplikacji.

Wybor trybdéw czyszczenia

Produkt posiada cztery wbudowane tryby czyszczenia: Odkurzanie, mopowanie, odkurzanie z mopowaniem oraz odkurzanie
imopowanie. W aplikacji mozna wybrac i dostosowac parametry, takie jak cykle czyszczenia, ssanie i wilgotnos¢ mopa dla
kazdego trybu.

Ustaw Freo Mind

Freo Mind to inteligentny asystent sprzatania. Po wigczeniu Freo Mind robot inteligentnie dostosuje parametry czyszczenia,
bez koniecznosci recznego ustawiania.

Mozesz wigczy¢ Freo Mind w nastepujgcy sposob:

Mozesz wybrac, czy wigczy¢ Freo Mind podczas rozpoczynania zadania sprzgtania w aplikacii;

Krétko nacisngé przycisk () [Freo Mind] na stacji bazowej, aby wtgczy¢ lub wytgczyé tryb Freo Mind.

Rozpoczecie zadania czyszczenia

Mozesz nakazac robotowi rozpoczecie czyszczenia w nastgpujgcy sposob:

- Nacisna¢ przycisk () [Czyszczenie i suszenie mopa] w aplikaci;

« Krotko nacisnac przycisk () [Start/Stop] na robocie, aby rozpocza¢ czyszczenie. Robot domysinie aktywuije tryb
odkurzania;

- Krotko nacisnac przycisk [> [Start/Stop] na stacji bazowej, aby rozpoczac czyszczenie. Robot domysinie aktywuje tryb
odkurzania i mopowania;

Pauza/wznowienie biezagcego zadania

Biezace zadanie mozna wstrzymac¢/wznowic na nastgpujace sposoby:
- Nacisna¢ przycisk () Pauza/ () Wznow w aplikacii;

« Krétko nacisnac przycisk () [Start/Stop] na robocie;

« Krotko nacisngc przycisk [ [Start/Stop] na stacji bazowej.

Zbieranie kurzu w stacji bazowej

Po rozpoczgciu odkurzania stacja bazowa przeniesie brud i zanieczyszczenia z pojemnika robota do znajdujgcego sig w
nim worka na kurz.
Mozesz nacisna¢ [ [Zbieranie kurzu ze stacji bazowej] w aplikacji, aby recznie rozpocza¢ zbieranie kurzu.

Czyszczenie mopa

Jeslirobot ustawiony jest na wielokrotne mopowanie lub obszar do czyszczenia jest duzy, robot automatycznie powroci
do stacji bazowej w celu wyczyszczenia mopa

Liczbe cykli mopowania i czestotliwosc powrotu mozna zmienic w aplikacji przed rozpoczeciem czyszczenia, natomiast
nie mozna ich zmieni¢ podczas biezgcego zadania czyszczenia.

Klikna¢ A: [czyszczenie mopa)] w aplikacii, aby wyczysci¢ mopy
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Zakoncz biezace zadanie

Po zakoriczeniu czyszczenia robot samodzielnie powroci do stacji bazowej. W aplikacji mozna wyswietli¢ biezgcy raport

czyszczenia.

Zadanie mozna réwniez zakonczy¢ recznie na trzy ponizsze sposoby:

« Nacisna¢ i przytrzymaé przez 2 sekundy przycisk () [Zakoncz] w aplikacii;

« Krétko nacisngc przycisk ) Home [Przywotaj] narobocie;

-Krotko nacisnaé przycisk 1) [Przywotaj] lub nacisnac i przytrzymac przez 2 sekundy przycisk I>[Start/Stop] na
stacji bazowej.

Suszenie i dezynfekcja

Po zakonczeniu ostatniego cyklu mopowania robot powréci do stacji bazowej w celu umycia i wysuszenia mopa oraz
osuszenia pojemnika. Czas suszenia mozna zmodyfikowac¢ w aplikacji.

Zadanie mozna uruchomic recznie na nastepujgce sposoby:

+ Nacisnac A&, [Suszenie mopa] w aplikacji

« Nacisna¢ (] [Suszenie i dezynfekcja worka na kurz] w aplikacji
« Krotko nacisnaé przycisk & [Czyszczenie i suszenie mopa) na stacji bazowej.

3.4 Konserwacja akcesoriow

W aplikacji mozna nacisnac Ustawienia > /2\ [Zarzadzaj akcesoriami], aby wyswietli¢ czas uzytkowania kazdego
akcesorium oraz cykle konserwacji i metody wymiany.

3.5 Wigcej funkciji

Funkcje zaawansowane

W aplikacji prosze nacisna¢ @) [Gtos] i (@)[Wideo], aby uzyskac dostep do odpowiednich funkcji

Funkcje szczegdlne

Podczas sprzatania robot inteligentnie rozpoznaje i czysci odpady ziarniste, odwija wiosy ze szczotek bocznych i wysuwa
naktadki mopa tak, aby czysci¢ wzdtuz krawedzi.

Szybkie funkcje

W aplikacji mozna ustawic strefy zakazu ruchu, blokade stacji bazowej przed dzie¢mi, tryb Nie przeszkadzac i tryb bez
schodow z opcja lepszego pokonywania przeszkod.

3.6 Centrum pomocy

W aplikacji mozna nacisng¢ Ustawienia, aby otworzy¢ [Centrum pomocy], ktére zawiera funkcje aplikacii, instrukcje obstugi
produktu, czgsto zadawane pytania i rozwigzywanie problemow.



4. Parametry
4.1 Specyfikacje

Robot (YJCC025)

Stacja (YJCBO17)

Wymiary: 355*350*109,6mm

Wymiary: 430,8*462*388,3mm

Waga: ~4,5kg

Waga: ~12,2kg

Potgczenie bezprzewodowe: 2.4GHz, 80211b/g/n

Wejscie znamionowe: 220-240V~, 50-60Hz/
100-127V~,50-60Hz

(Rzeczywista znamionowa moc wejsciowa jest oparta

na informacjach z tabliczki znamionowej produktu.)

Znamionowe wejsciowe (tadowanie): 20V ==2,0A

Wyjscie znamionowe: 20V == 2,0A

Napigcie znamionowe (przy pracy): 14,4V ==
(bateria litowo-jonowa, >5900mAh)

Moc znamionowa:

tadowanie: 45W

Ogrzewanie wody: 1100W (220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)

Zbieranie kurzu: 450W

Suszenie: 65W

Wi-Fi (robot)

Protokot: IEEE 80211b/g/n

Zakres czgstotliwosci: 2412~2472MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): =<20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokot: BLE 5.0

Protokot: BLE 5.0

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): =10dBm

Maks. moc nadajnika (EIRP): =10dBm

Bateria (Robot)

llo$¢ akumulatorow w opakowaniu:

1szt

Typ baterii: akumulator litowo-jonowy
Napigcie nominalne: 4.6V —=
llo$¢ ogniw akumulatorowych w zestawie akumulatorowym: | 8 szt

Pojemnosc¢ znamionowa, energia znamionowa:

5900 mAh, 84.96 Wh

Tinh Kha Dung Tai Khu Vuc va B8 Tuong Thich

D& dam bao trai nghiém ngudi ding t6t nhat ciing nhu tuan tha luat phap va quy dinh hién hanh, cac san pham cua Narwal chinh thuc phat hanh boi
Narwal (va cac nha phan phéi do Narwal ty quyén) chi co thé st dung va nhan dich vu sau ban hang tai quéc gia/khu vuc noi san pham dudc ban ra
Néu san pham dugc van chuyén dén cac qudc gia hodc khu vic khac, quy vi co thé khong thé st dung Ung dung Narwal Freo dé lién két va van hanh san
phém. B& c6 dudc trai nghiém san pham va dich vu tét nhét, chuing téi khuyén nghi quy vi mua cac san pham cla Narwal dudc ban bai Narwal hodc cac
nha phan phi do Narwal Gy quyén tai dia phuong.

DEtranh nghi ngd, cac san pham cuia Narwal dugc Narwal (va cac nha phan phéi do Narwal Uy quyén) phét hanh tai Trung Quéc Bai Luc chi cé thé st
dung v nhan dich vu sau ban hang ngay trong Trung Quéc Bai Luc (khéng bao gém cac khu vic Hong Kéng, Ma Cao v Bai Loan)

1. S6 Lugc Vé San Pham

1.1 Danh muc

B& phan chinh
~ Robotx1 Désacx1
(bao gém hop thu bui x 1, m6-dun (bao gém dé vé sinh x 1, binh nudc
lau nha x 2, nap camera hai méat x 1) sach x 1, binh nudc ban x 1)
Phu kién

S T =

-
Nl

Ban chai bén chéng roi x2 Day ngudn dé sac x 1 Chéat téy riax 1 Tui rac dé sac x 2
Thung I&p co thé B6 loc thung rac x 1 Thém déc x 1 khay vé sinh x 1
thay thé x 1
1.2 Phu kién robot
Mt truéc (ndp trén dong kin)
Cam bién radar ﬁ
NUt Goi Vé ~
Déay micro
NUt B4t Dau/Dung  ——

Cam bién tranh vat
. canbang camerakép

Cam bién canh laser

Cam bién vacham
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M3t trudc (ndp trén ma)

N&p trén robot . i
Thung Rac
{ // . N Thing 14p rép ¢ thé
] W thay thé
- f 3
m va B6 Loc Thung Rac
NGt CAILLAI . ‘

- /’/

Phéan day cla robot

Cam bién chéng roi héng ngoai x3

Tam nhan
(Bao gém S/N)

Ban chai bén chéng réix2

Ch&i quét xoay tron chéng réi

Banh xe 14i x2

M6-dun lau nha x2

Banh xe xoay

Délaux2

Khan lau x2
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1.3Dé sac
Mat trudc (ndp dong)

Bang cam ung

Nut Bat/Tét Freo Mind v f a D N Bat/tat khoa tré em

NUt Goi V&/Thoat ! \o / ! NUt gi&t/Iam kho chéi lau

Deén bao D& Sac A\ > / NUt B4t DAu/Dung
AN el

Tay cam dé sac Mo-dun khir trung

nudc dién phan

Khay vé sinh

Thém déc

Dé vé sinh

M3t truéc (ndp ma) M3t sau

N&p dé sac

@C}

Binh Nugc Ban . .
Loc mut binh nuéc sach

Giao dién nguén



1.4 Cac nut vaden bao
Nut robot

Nut Hanh dong Chuc nang
i Nhan nhanh B4t dau/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai
B4t » - ; :
Dau/Dung Nhén va gitr 2 gidy Bat/tat nguén
Goivé () Home Nh&n nhanh Quay Tré Lai D& Sac
Nhan nhanh Vao ché do ghép nai
Cailai * Nhéan va gi 5 gidy Huy lién két tai khoan va xoa dirliéu ngusi ding

Nhén vagidr10 gidy

Khéi phuc cai dat géc

Nut dé sac
Nut Hanh déng Chuc nang
Nhan nhanh Bat d4u/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai
> r‘li:\%rr;]vsugiUZ gidy trong khi thuc hién Kt thic nhim vy hién tai
O Nh&n nhanh Thu héi/Thoat
Nhén va gitr2 giay bat khoa tré em
- Nhan va gitr2 giay T4t Knoa Tré Em
) Nh&n nhanh Bat/TAt Freo Mind
Nhan nhanh Bat d4u/hly giat va say kho chéilau
; Nhan va gitr10 giay Tukiém tralam day/xa
O +> Nhéan va gitr2 giay Vao/thoat ché do ghép ndi
>+6 Nhan va gitr2 giay B&t dau lai viéc tao ban do

Dén bao robot va dé sac

bénbao Dén bao robot Den bdo Dé Sac Y nghia
Sang tréng 6n dinh v v Chépo Chs
Hoi mau tréng v v Ché do ch

N R R Nhiém vu dang dudc tién hanh/
Vong tron mau xanh quay v v Khai dong thigt bi (robot)
Nhép nhay mau xanh quay J Y Nhiém vy tam diing
Vong tron quay mau xanh théng minh M v Navo phan héi
Nh&p nhéy mau do v J Trong luc xay ra 16i
Hoi mau dé v v Khi bi ngét két n6i

. X Dang khdp néi/Dang cép nhat/
v v Y i, N

Nhép nhay cam Kiém tra viéc doi nudc tu dong
Tia sang nhiéu mau X v Bénh thuc dé bat/

Danh thic timan hinh t&i

2. Chuén Bj Trudc Khi SirDung
Lép chéi bén

Nhan chéi canh vao khe nhu dudc biéu thi bng mau séc
cho dén khi kndp vao vi tri.

Zainstalowano prawidtowo
chuot —

Nie zainstalowano prawidtowo

Théao x8p chdng va dap va rlia khay vé sinh

*Thao hai miéng x6p chdng va dap trong dé sac.
«L&p khay vé sinh vao dé sac va cé dinh.

Lap dat tui rac khirtrung dé sac

+Théo nép trudc cua dé sac.

+L&p tui rac vao khe theo hudng dudc danh dau cho dén
khi cham day.

+L&p lai nép trudc clia dé sac.

Thao miéng xdp chng va cham va nép
camera hai mat

«Nh&c nhan dan nap trén dé md nap trén robot va gé mut
chéng va cham.

+DéNg nap trén cua robot.

+Thao n&p camera hai mat.

Patdésac

-C&m day nguén & phia sau dé sac.

D3t doan thém doc trén san va déy vao day dé sac cho
dén khi khdp vao vi tri.

«Chua mot khodng tréng dai it nhat 0,45 mét/1,5 ft phia
trudc dé sac dé robot ra vao dé sac.

L&i Khuyen: KHONG dat dé sac gan nguon nhiét.

=

o~

D3t chattdyria

+Théo ndp trudc cuia dé sac, husng ndp clia chét téy ruavé
phia dé sac (KHONG théo nép: dam bao réng nhan dan niém
phong da dugc thao ra) va ddy no theo chiéu ngang véo binh
chat téy ria.

+Khi chat téy ria da vao dung vi tri, hay 18p lai ndp trudc clia
tramgéc.

Nhan niém phong
cliachat téy ria

4b



Thém nudc sach

M6 binh nuéc sach va dé d&y nudc sach vao.
+DéNg nép binh nudc sach va dat binh nuéc sach trélai dé

D&u muc nudc
MAX

K&t ndi valién két robot trong Ung Dung

Quét ma dé tai xusng Ung dung Narwal Freo va lam theo hudng dan dé két néi va lién két

robot.

Meo: 1. Trong trang Thiét bi iing dung, cham vao ""Cai dat"
dong lai robot™ trong 10 gidy dé bat/tat ché do tiét kiém nang luong.

-Ché d6 chd chi kha dung & Bac M.

3.Cach SuDung

“Thiét bi" réi nhan gid""Khai =

Cai dat khai dong

Déy robot vao dé sac véi chi canh husng ra ngoai. D&
sac sé phat ra tiéng bip mét 1an dé cho biét qua trinh sac
thanh cong va robot sé tu bat nguén va phat thong bao
bang giong noi.

Trudc khi st dung robot, hay dam bao quy vi da hoan tat qua trinh cai dat va thiét 1ap dé sac & Chuong 2.
Kni robot dang hoat dong, vui long dam bao rang nap camera hai mat da ducc thao ra.

3.1 SAp X&p Mbi Trusng Nha Clra

S~
“
=~/ . -

A.Don dep d@ dac trén san nhu day cap vuong vai, vai
vun, dép, quén &o va sach vo.

C.Dong clia cac phong khac va I&p hang rao dé ngan
robot vao cac khu vuc cao hodc thap.

E. KHONG duing truéc robot, trén bac clia hoac I8i di hep
dé tranh bo sot
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B. M6 clia cac phong cén vé sinh va sép xép d6 dac dé
tao nhiéu khong gian vé sinh nhat co thé.

Chiéu cao vust chusng
ngai vat 20 mm

D. Chiéu cao vugt vat can téi dala 20mm va robot khong
thé vao cac phong co bac cao hon ngudng 20mm. Quy vi co
thé mua DS bac cia Narwal dé gidip robot leo qua cac vat
can.

3.2L3p Banbd

Trudc khi vé sinh ngdi nha mdi, robot can kham pha méi trusng va tao ban do. Trudc khi vé sinh Ian dau, ban cé thé kich hoat
18p ban dé bang cach nhan nhanh nut > [Bat dau/Dung] trén dé sac hodc nhan véo [BAt dau tao ban dé] trong Ung dung.
Ghichu:

1. Sau khi tao ban dé, cé thé chinh stfa ban dé trong Ung dung.

2. Vui 1ong khdng di chuyén dé sac sau khi ban dé dugc tao hodc quy vi phai khdi dong lai qua trinh 1ap ban dé. Néu dé
ndi that I8n trong nha clia quy vi dugc s&p xép lai, quy vi nén tao ban dé mai.

3.3Vé Sinh

Trudc khi thuc hién nhiém vu vé sinh, vui long dam bao réng robot co muc pin pht hgp, mc pin nay cé thé duge xem
trong Ung Dung.

Chon ché do vé sinh

S&n ph&m dugc tich hgp bn ché dd vé sinh: Hut Bui, Lau Nha, HUt Bui va Lau Nha, va HUt Bui réi Lau Nha. Quy vi cé thé
chon va diéu chinh cac théng s6 nhu chu trinh vé sinh, Iuc hut va dé 8m chéi lau cho méi ché dé trong Ung Dung.

Thiét 1ap Freo Mind

Freo Mind Ia trg Iy vé sinh théng minh. Khi bat Freo Mind, robot sé diéu chinh cac théng s6 vé sinh mot cach théng minh ma
khong cén cai dat thu cong.

Ban co thé bat Freo Mind theo nhiing cach sau:

Ban c6 thé chon cé bat Freo Mind khi b4t dau tac vu vé sinh hay knéng trong Ung dung;

Nh&n nhanh nut () [Freo Mind] trén dé sac dé bat hoac tét Freo Mind.

Bat dau nhiém vu vé sinh

Ban co thé ra Iénh cho robot bt dau vé sinh theo nhiing cach sau:

+ Nhan véo nut ()[Giat chéi lau va séy kho] trong Ung dung;

+ Nhan nhanh nit () [B&t dau/Ding] trén robot dé bat dau lam sach. Robot s& mac dinh kich hoat Ché dé hut bui;

« Nhan nhanh nut > [Bat dau/DUng] trén dé sac dé bat dau lam sach. Robot sé& kich hoat Ché dé HUt bui va lau nha
theo mac dinh;

Tam dung/ti€p tuc nhiém vu hién tai

Ban c6 thé tam dung/tiép tuc tac vu hién tai theo nhiing cach sau:
« Nhan vao nut () Tam ding/ () Tiép tuc trong Ung dung;

« Nhan nhanh nut () [B4t dau/Dung] trén robot;

« Nha&n nhanh nut [>>[B&t dau/Ding] trén dé sac.

Thu Gom Bui & D& Sac

Sau khi tac vu hut bui bat dau, dé sac sé chuyén bui ban va manh vun bén trong hdp chia robot vao tui rac bén trong.
Ban c6 thé nhan () [Thu gom bui trén dé sac] trong Ung dung dé bat dau thu gom bui theo cach thi cong.

Giat chdilau

Néu robot dugc thiét 1ap dé lau nhiéu 1&n hodc strdung trén dién tich can vé sinh 16n, robot sé ty dong quay trd lai dé
sac dé giat chdi lau.

Co thé slia ddi s6 1an lau va tan suat quay lai clia chéi lau trong Ung dung trudc khi qua trinh vé sinh bt dau, ban khéng
thé stia d6i chung trong qua trinh thuc hién tac vu vé sinh hién tai.

Nhap vao & [giat chéilau] trong UNG DUNG dé lam sach chdi lau.



K&t thuc nhiém vy hién tai
Robot s& tu diéu hudng tré lai dé sac khi qua trinh vé sinh két thuc. Ban co thé xem bao céo vé sinh hién tai trong Ung dung.
Ban cling co thé két thuc tac vu theo cach thi cong theo ba cach sau:

D)

« Nhan va gitr () [Két thuc] trong 2 gidy trong APP;
« Nhan nhanh nut 1) Home [Thu héi] trén robot;
« Nhan nhanh nut () [Thu héi] hodc nhan va gitr nut [ [BAt dau/Dung] trén dé sac trong 2 giay.

S&y khé va khirtrung

Sau lan lau cudi cung, robot sé quay trd lai dé sac dé giat va séy knd chéi lau va sdy hop dung. Co thé stia di thai gian séy
trong Ung dung

Ban c6 thé bat dau mét tac vu theo cach thl cong theo nhiing cach sau:

« Nhan vao &, [Séy kh chdi lau] trong UNG DUNG;

- Nhan vao () [Say kho va khirtrung tui rac] trong UNG DUNG;

- Nh&n nhanh nut & [Gist va sdy chéi lau] trén dé sac.

3.4 Bao tri phu kién

Trong Ung dung, ban cé thé nhan vao Cai dat > /2\ [Quan Iy phu kién] dé xem thdi gian st dung cua tiing phu kién ciing
nhu chu ky bao tri va phuong phap thay thé cua chung

3.5 Tinh nang khac

Tinh nédng nang cao

Trong Ung dung, hay nhan vao ) [Giong néi] va (©) [Video] dé truy cap cac tinh nang lién quan.

Tinh néng dac biét

Trong khi thuc hién nhiém vu vé sinh, robot s& nhan biét va don chat thai dang hat mét cach théng minh, g& 16ng trén chéi
bén va md rdng khan lau dé lam sach doc theo cac canh.

Tinh n&ng nhanh

Trong Ung dung, ban co thé dat Khu vuc cam ra vao, Knda tré em & dé sac, ché do Khong lam phién va Ché do khong
céu thang dé leo chudng ngai vat tét hon.

3.6 Trung téam trg giup

Trong Ung dung, ban cé thé nhan vao Cai dat dé ma [ Trung tam trg gitp], bao gém Tinh nang Ung dung, Huéng dn sirdung
s&n pham, Cau hoi thusng gap va Khac phuc su cé.

4.Céac Théng Sé
41 Théng S8 Ky Thuat

Robot (YJCC025)

D& Sac (YJCBO17)

Kich thudc: 355*350*109,6 mm

Kich thudc: 430,8*462*388,3 mm

Trong lugng: 4,5 kg

Trong luong:12,2 kg

Pin: 25000 mAh

Dién ap dau vao dinh muc: 220-240V~, 50-60Hz
100-127V~, 50-60Hz

(B4u vao dinh muc thuc té duya trén thong tin trén nhan
san pham.

Dién ap dinh muic: 14.4V ===

Dién &p dau ra dinh muc: 20V == 2.0A

Céng suat dinh muc: 65W

Céng suat dinh muc:

Sac: 45W

Lam néng nudc: 1100W (220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W (100-127V~, 50-60Hz)

Thu gom bui: 450W

S&y: 65W
Wi-Fi (robot)
Giao thuc: IEEE 802.11b/g/n
Dai tan s6: 2412 ~ 2472 MHz
Cong suat phat téi da (EIRP): 20dBm
Bluetooth Bluetooth

Giao thuc: BLE5.0

Giao thuc: BLE 5.0

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Céng sudt phat t6i da (EIRP): <10dBm

Céng suét phat t6i da (EIRP): <10dBm

Pin (Robot)

S6 lugng pin méi bo:

Tpin

Loai pin: Pin Li-ion c6 thé sac lai
bién ap danh dinh: 4.4V =
8cell

S6 lugng cell pin trén méi bo pin:

Cong suat dinh muc, N&ng lugng dinh muc:

5900mAh, 84.96Wh
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