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KettyBot FUDU ROBGTIGUE PUDU ROBOTIGUE Il Kettme

1 ) COnS|gneS de SéCUI’Ité 1.2 Consignes environnementales

« Ca robot est adapté & une ulilisation sir des sols plats, tels gue les parquets, les cameaux de céramigue &1 Jes tapis fins,

1.1 Mode d'emploi et ne convient pas aux environnements comportant des marches, de grandes pentes et trop compacts.
« Il n'est pas recommandé d'utiliser le robot sur un sol humide ou avec de I'eau stagnanie
#2610kt & roues:neent bles ullielio' Finkirien surden: surkioes plines kllesanades nenmcls tesransans déatamiou évidente. « Rangez tout fil ou autre objet au sol pour éviter que le robot ne trébuche
et des tapis fins. L'utilisation dans un espace exténeur (par exempie. un balcon ouvert), sur un sol accidenté {par exemple, ou ne le traine.

des escaliers), 3 une température supéreure 4 40°C ou infédeure 310°C, pu surdes sufaces couvertes de liquides ou de - L'lilisation de ce prodult avec des saillies évidentes, telles qus des seulls, au sol peut provoquer le renverssment

Sibeinness etes kAR e de la vaisselle. Assurez-vous que les saillies ne dépassent pas 0,5 cm de hauteur.

* Les articles sur le plateau ne doivent pas aveir un poids excessif. Un maimum de 10 kg par plateau estrecommande. « L'aliee doit avolr une largeur d'au moins 55 cm pour le passage du robot. Dans te cas d'une aflée longue, une largeur

Appuyez sur Terming ef le robot effectuera immedialement la prochaine: tiche de livraison. Veuliez terminer. de ramasser ia de 60 cm est recommandas pour un déplacement fluide. Une largeur de 1,5m permel a deux robots de se déplacer en deux

valezalla; puls:sapuyez sur Tering, directions (La largeur requise dépend de I'évaluation de la scéne par le technicien).

* Mo prenez pas & ng placez pas de vaissele pendant gue le robol est en mouvement, S| nécessame, appuyez sur fécran pour
faire une pause avant de choisir et de placer un plat. Le temps de pause est de 20 s enmode croisiérs et de 10 s dans les 4 3 a4 3
autres modes. Le robot reprendra son mouvemment aprés I'expiration du temps de pause. ’

= 5i le robot-entre accidenteliement dans une position incorrecle en raison d'un blocage ou pour toute aulre raison, = TT

veuillez suspendre la tache rapidement et pousser le robot vers le bon itinéraire avant de continuer fa

Earger de passags Mmnemae Dioasbie woue:
tache, 0.55m 1.5m
» Netirez pas sur le robot pendant gu'il fonctionne. i vous devez pousser ou deplacer le robot, appuyez d'abord sur
l'écran pour 'empécher.de bouger. L
= Ne poussez pas le robot vers larrigre lorsgu'il st sous tension, r
L - L. o

s Ma bloquer pas les composants du rebob el ne remplissez pas trop le plateau. Sinon, le robot nsque-de ne pas se déplacar

COMeCiemEent Ou 08 S Derdng.
. . » La pente maximale possible est de 5° pour le robot. Pour éviter les déversements, la pente suggerée doit élre
» Me tapotez pas |'appareil et n‘appuyez pas trop fort sur I'écran, car cela pourrait l'endommager.
inférieura a 4° et la limite de 5° ne doit pas éire dépassée. Pour éviter de glisser, ia robot ne doit pas étre arrété
» Nesurchargez pas le robot et ne placez pas de-podles a flamme nue ou tout solide, gaz ou liguide inflammable sur le . . B
lorsqu'il monte une pente. Pour éviter les chutes, fa pente doit avoir une largeur d'au moins 0,80 em et langle de
plateau. .
= roulis ne doit pas déepasser 5°.
* N'ajustez pas la charge borsgue le robot est en mouvement. Cela rlest autorise quiaprés la mise en pause du

rebot en touchant fécran - ~ -
o he nettoyez pas et n'sntretenez pas le robot Jorsquil estsous tension.

Les cables au sol doivent étre rangés au préalable pour éviter que le robot ne les traine. Tous

les objets tranchants (déchets de décoration, verres, clous) doivent étre retires du sol pour eviter

d'endommager le chassis du robot.

* Une vitesse maximale de 0.3 miz est mcommandée pour un fonctiennemant en toute sécunité. Aucun jeu n'est autoried devant

le robot pour éviter des domimages inutiles. Bien que e robot soit doté d'un syste dévite ment tique des obstack

il y'a un.angle mort: Bloguer le mouvement du robot 3 grande vitesse peut provoguer des sccidents.

+ La livraison de soupes n'est pas recon pe sans personnalisation particuliére. Sila soupe est livrée, restez attentif aux

déversements et aux brilures. Laissez |a place aux robots livrant de la vaiszelie chaude et des marmites 8 soupe pour-gviter

tas callisions el las brllures,
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KettyBot - FUDU ROBOTIGUE PLUDU ROBOTIQUE ¢ KettyBot

» Ds rails ou autres structures de pretection doivent &tre mis en place au bord des escaliers, & l'entrée * Utilisez toujours exclusiverment des accus et des chargeurs d'origine. Me chargez pas votre robot avec

des pentes descendantes et & d'autres endroits od le robot peut tomber, des chargeurs non originaux.

* Les objets noirs (par exemple, plinthe), polis (par exemple, mur) ou transparents (par exemple, porte- + Chargez le robol selon la tension d'alimentation indiquée sur la plague sighalétique du chargeur.

fenétre) a une hauteur de 14 a 22 cm ou moins peuvent interférer avec ie radar et provoguer un mouvement anormal « Assurez-vous que 1a tension d'alimentation correspond & la tension indiquée sur le chargeur, sinon cela
du robot, , Ces sites doivent étre modifiés pour permettre une réflexion radar appropriée (par exemple, en pourratt endommager le chargeur.

affichant des autocollants). + Prenez soin de protéger le cordon'dalimentation contre toute traction cu tout pincement.

» Quelgu'un devrait Btre désigne pour prendre en charge la charge. Il est interdit de charger le robot au
les batteries sans surveillance.

« Les robots nedoivent pas &tre chargés a proximité de matériawx inflammables et explosifs.
* Les rohots doivent &tre stockés et chargés dans un endroit sec avec une température constante

ne dépassant pas 40°C. Le robol et le chargeur daivent &lre protégés de 'sau.

+ Le chargeur doit étre protégé contre les dommages dus aux collisions.
+ En cas de courants de charge anormaux ou de tout autre dommage, remplacez immédiatement

le chargedur.

» Lorsque le robot envoie une alarme , débranchez immédiatement le chargeur.

» L'entréede la cuisine doit aveir une largeur d'au moing 1,2 m. sinoin les robots et |e personnel pourraient se 2 . g
b, 1.4 Consignes de sécurité

+ Les robots dans la zone d'attente doivent étre distants de 35 cm les uns des autres, de 15 cm du mur du fond « Ne placez pas de pofles 3 flamme nue ol tout autre sofide, gaz ou liguide inflammable surle plateau
et'de 35 em du mur latéral. « Me nettoye pas et n'entretenez pag le robot lorsquiil est sous tension.

+ Une vitesse maxinale de 0,8 m/s est recommandée pour un fonct ten toute sécuntd, Aucun jeu n'est autorisé devant
du robot pour éviter tout dommage inutile.
« Wajustaz pas la charge surle plateau loreque le robot est eén mouvement. Cecl n'est autorisé qu'une fois le robot
mis en pause en touchant 'ecran.
= Lorsque le robot arrive a la table désignée, attendez qu'il s'arréte complétement avant de

servir fa nourriture ou faire autre chose. Cadl afin d'éviter loute perte de nourriture et oute blessure corporelle causde par

colisionaccidentela

= 5i le robot marche de maniére aléatoire, les opérations sur I'écran ne fonctionnent pas, ou toute autre urgence

se produit, appuyez sur Vinterrupteur d'arrét d'urgence.
» Les cables au sol doivent étre rangés a |'avance pour éviter que le robot ne les traine.
* Utilisaticn Tous les objets tranchanis (tels gue déchets de décoration, verres, clous) doivent étre retirés du
le sol avant utilisation pour éviter d'endommager le chassis du robot,

1.3 Instructions sur I'alimentation électrique et la consommation électrique + Me tirez pas et ne transporiez pas le robot pendant qu'il fonctionne. Si nécessaire; appuyez sur l'écran pour |

i e : empéchezae da bouger en premier,
» Veuillez charger la batterie & 100 % lorsgue vous commencez & wtiliser le robot pour la premigre fois. pé ua pr

) . . ] ) . . * N renversez aucun liquide dans le produit.
* Lorsque fa batterie tombe & 20 %, le robot doit ére chargé & temps. Un fonctionnemeant profongé avec une battere

) . L ) . + Ne placez aucun objet nan transportable (y compris fes enfants et les animaux domestiques) sur le robat,
faible peut iduire 1a duréa de vie de ia batteria,
(L el
= Lorsque |a batterie est complétement rechargée, le cable doit lre déconnecté a temps, Que le rotiot soit 4 apStiou.en Mouvemant,
B L WS pas &fre utiliss pendam. e |ongue période. éteignez—le atemps e protéger la » Biem gue e robot seit doté dune fonction dévitement automatique des obstacles, empécher brusquement le robot de se
hatterie déplacer & grande vitesse peut provoguer des accidents.
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KettyBot»

PUDU ROBCTRIUE

« Le robot est &quipé d'un capteur vers le bas, et ses angles morts sont illustrés dans la figure ci-dessous :

B

= \ . :___l_
[

|

* Les forctionnalités sont mises & jour de lemps en lemps.

Fius d'informations: sur les fenclionnalités peuvent éire trouvées
sur www . pudutech.com.

2. Dans la boite

e

2.1 Liste de colisage

Robot X 1, manuel d'utilisation KattyBot » 1, ceriificat » 1, carte de garantie ® 1, chargeur X 1, autocollants QR
Code x 100, clé d'alimentation = 2.

35

FULU ROBOTIQUE

¢ KettyBot
2.2 Composants

— T

Vue do face

Wue arriéne

[1] Capteur visuel
[2] Ecran

[3] Capteser de grofondeur
[dix]

[4] Radars laser
[

5] Interruptes dalinetation

161 Plateay

[7] Boile de collecte
[8] Reue motrice

Ve de dassis

[9] Roue auxiliaire

[10] Interrupteur d'arrét d'urgence
[11] Port the chargement

[12] Interrupteur & cié

Bowton dalimentation

amRET.

Cable da chargement

Interrupteur d'arrét d'urgence
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KettyBot

2.3 Spécifications

FUDU ROBOTICUE

Modéie

FNT

Tension de travail

£023-25V

CA100-240V, 50/60 Hz

Via dhir la balteris

Puissanca da sorfia ZIY-BA
Temps de charge 4h30
=8h

Vitesse de croisine

Réglable entre 0,5:61 1,2 m/s

Mombre de plateaus

Deux plateaus + un panler de rangement

10kgiplateau

Angle de montée

Max 5°

Matériel de machine

ABS/aliage daluminium de quaiilé aéronautique

Capacité de I3 battéra

25.6Mh

Poids du robot

38 kg

Dimensicns des robots

4354501120 (mm)

Taila daTécran

Ecrantactiie couleur HD de 10,1 pouces

Puisspncs du haul-pareur

2 haut-parleurs stéréo de 20W

Tempeérature de stockage

Mode de charge

Diurise g vits de cancepian 5 anngées
Température de fonctionna ment a-407C
-T0-80"C

Chargement avet chargement manuel, auto-chargement automatiqus pris en charge

Humidité de travail

Humidité relative 0~95% {sans condensation)

Taile doitcm Solennonoe

185 poucas

ESP32 Gamme dé fréquences ;2 4 GH - 2.5 GH2

2,406, plage de fréquences : 2,400 GHz ~ 2,497 GHz (bande ISM 2.4 GHz | 5G,
o Gamme de fréquences : 4,900 GHz ~ 5,845 GHz (bande I5M 5,0 GHz)
Bluetooth Gamme de fréquences © 2 402 MHz = 2 480 MHz

Altitude de travail

En chrsmaus de 2000

Environnement de travail

Environnement intérieur, sol plat et lisse

Degre IP

IFZ0
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2.4 Taille des plateaux et hauteur entre les plateaux

AT

o,

Hauteur entre. plateaux :
HEme

Hauteur entre plateaus !
Z54mm

Hauteur entre plateaus :
EE

3. Comment utiliser

3.1 Instructions de chargement

Comment facturer :
Branchez le cable de chargement sur le part de chargement du robet. Une fois connecté avec suceés, le

robot affichera une invite.

Notes pour le chargement ;
1) Pour maximiser 'efficaché ot la dupde de vie de la batterie du robol, maintenez taujours la niveau de 1a balterie su-dessus de 10 %

2) Un niveau de batterie inférieur & 10 % signifie que le robol sera bientdt & court d'énergie et devra étre
recharge fe plus rapidement possible.
3) Un niveau de batterie inférieur 3 2% signifie que la batterie est sous protection. Dans ce cas. le robot

ne pourra pas effectuer de taches el devra &tre rechargé avani de pouvoir &tre réutilisé,
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KettyBot» FULL ROB PUDU ROBOTIQUE + KettyBot

3.2 Ecrans de chargement Mise sous tension
L

n entre en moede nctionnement, indiguant que le robot est mis sous tension avec succés

r Yy i N

gement tarmind

Cet ecran apparait i 1ant que le robot es

Cet éc

napparait indig

ant que le cycle de charge

de charger. est terming et que & batlerie est complétement

chargee: | Eteindre

Appuyez el maintenez enfoncé le bouton d'alimentation pendant 3 secondes et I'écran indiquera que lg robot

est en train de s'éleindre. L'écran devient noir, indiquant un arrét réussi. Appuyez et maintenez enfoncé le

bouton d'alimentation pendant & secondes, et le robot peut étre éteint et arrété orce. (Cette fonction

3.3 Mise sous tension, arrét, pause et démarrage

rn'est pas recommandes sauf si quelgue chose d'anormal armive au robot.)

Avant la mise sous tension Allumer (" )

1 d'alimentation

tenez enfonce le b

Avant de mettre sous tension, placez lé robot sous la Appuyez et o

AL, a banvde: lumin:

margue visuelie, verfiez que 'intérrupteur

tenviron 005 seco

ta-en bleu

W
S
|
J

Pause En pause

L'écran affiche "En pause"
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KettyBot »

FUDL ROBOTIGUE PUDU ROBOTIOUE ¢ KettyBot
™
Commemncar
Teuchez a nouveau 'écran pour que le robot bouge @ nouveau, Les robols en pause reprendront automatiqueneant =
=
leur mouvement sl Ny & aucune opération dans les 20 secondes (mode crolsidre ou 10 secondes (autres modes). um
ﬁ %
el
=] -
' B L B
%
e |
A

Mode escorte :

Le robot peut détecter les passants dans la zone d'attraction et émetire des discours pour attirer les clients.

Les clients peuvent parler au robot, cansulter des informations telles que des réductions et des plats spéciaux, et choisir

d'étre conduits par fe robot jusqu'au restaurant.

' ™

PO B N

OO OO0 A0
3.4 Options de modes | |.4J 2 |1 @] |

00 "O0C0 2Od

. -

: S

\- - e W e e

=

A

Mode file d'attente :

Le robot est utilise comme systéme de file d'attente et d'appel

e numeres. || est connecté via Bluetooth & limprimante pour

imprimer les tickets de file d'attente et informer les clients via e mini programme mobile. (disponible en Chine continentale

uniguement)
* Le mode file d'attente n'est disponible que sur les robots en Chine continentale. Mode croisiére -

Le robot circule selon un parcours prédéterming avec des boissons, des desserts ou des serviettes en libre-service
Mode d'attraction client :

et les recommande vocalement aux clients, Vious pouvez egalement activer le commutateur d'interaction pour

Le robot peut détecter les passants dans la zone d'attraction et émettre des discours pour attirer les clients. que ke robot contourne {a porte afin d'attirer les clients.

Les clients peuvent parler au robot. consulter des informations telles que des réductions el des plats spéciaux, et choisir

d'étre conduils par le robot jusqu'au restaurant.
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Mode de livraison:

Le robot livre de la nourritur

plusieurs tables en méme temps. Une fois |

diff ur les plateaux et les numeros de tz
mailleur itine Apres cela, le robot retourne a
s T R R 7 ™
I | O O L |
[ _Je[2]1 & |
L] : LIty LIl
: T
: .
®| 3
N A I I
\_ atitiatintintitietitini - J
Mode anniversaire :

3.5 Mode d'attraction client

Le robot se tient & la porte pour attirer des clients potentiels, leur parl

unigue ds

s son restaurant et finalement les pers

43

ed

e ce gqui est

| ROBOTIOUE

yFendle uT Dkistomes it

mentl pour

Aller a la zone d'attraction

=
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discours et passe

d'int

a me dirg

& robot au

Suivez-moi, s'il vous plait

eul revenir en a

5 Bu magasin, le robot

En attente de

réception

45

3.6 Mode escorte

Ce mode per

1, Selectionnez Mode E:

rie sur I'ecran d'z

2. Appuyez sur le numeéro de table qui nécessite une escorte, et e robot joue le discc d'accom pagnement et

conduit les invités & leur table
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KettyBot FUBL ROBOTIOUE

A 0CE

Termine

4, Une fois les clients assis, appuyez sur Terming pour que le robot revienne au lieu d'escorte; ou le robot revient
automatiquement dans 10 secondes.

3.7 Mode file d'attente

Ce mode est utilise pour la file d'attente ef 'appel de numeéros, Effectuez les elapes sunvantes paur définir ca mode

{disponible en Chine condinentale unkuemeant) |

1. Appuyez sur la fanction de mise en file d'attlente suf Pécran daceuell pour e mode File d'attente.

. = 3.9 ERIE

Momtee de conves

Machine
le numero 5-8 Aldessls da 8

Obtenir le numero*

2 Appuysz sur Nedne Bluztaoth, selectlonnez une imprimants et appuyes sur Connecter.

47

PURU RUBOTIQUE

3. Une foiz la connexion réussie, sélectionnez le nombre de clients pour imprimer le bordereau d'atlente.

=
Bluetooth |
Imgeksnta e
Impnmante 2 Sans rappornt
impnmale_3 Saren bR

B

Vil murmgn de fgne

A0723

¢ KettyBot

4. Pour effectuer des appels via le mini programme PUDU Waiter, contaciez le support lechnigue pour obienir le fien

vers l'application du magasin, le nom d'utilisateur et le mot de passe.

3.8 Mode croisiere

Un mode courammaent utilisé dans lequel la robot se déplace dans un environnement spacifique, distribue des collations

ou attire des clients, Effectuez les étapes suivantes pour le mode croisiére ;

1. Selectionnez Mode Croisiere sur 'ecran d'accueil,
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KettyBot*

' —— %
3 S te el
i o v i
L T ‘)

2. Sélectionnez un itinéraire de croisiére automatique

conduire les-clients au restaurant pendant la croisiére.

FUGU ROBOTIQUE

. Une fois le commutateur d'interaction active, le robot peut

= Points da craisigre:

Zheuras 50 miniies

= o

L_€]

Maigimr

i i o 1AL S EETE o s sk e robi auera uiours

st e it
et eriirm L i [ @&
‘e TTE genstaiebe: 1 | Je o
B s TS i i [ET)
ok TT3 porsomiad it 1 ot
&
b %
Ty “aur s

3. Pour les paramétres de croiitre, vous pouvez définic e discours el Nintervatle de croiskére:

4. Bélectionnez Go et le robot commence a naviguer

49
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3.9 Mode de livraison

Un mede:couramment utifisé dang lequel le robot effectue une livraizon basee sur des taches vers des emplacements designes.

Effectuez les étapes suivanies pour le mode de liveaison |

1. Sélectionnez la fonction de livralson:sur F'écran d'accusil.

2. Meitez Ia vaissalle sur le p_]ata‘au.
3. Appuyez sur le plateau cantenant les plals el sélectionnez le numéro de table souhaité. Le plateau supérieur est

avtomatiguement selectionne par deéfaut. sélectionnez simplement le numérs de table souhaité.

4. Appuyez sur Go et le robot commence & effectuer la tache.

Pause

Cliguez s I'Scran pow
continuer a liviaisan

10

5. Le robol arrive rapidement a l'emplacement désigné en suivant le chemin prédétermine. Pendanl la
livraison, appuyez sur la commande d'arrét sur l'ecran et le robot s'arrétera immediatement et attendra. Si
la commande n'est plus appuyée dans 10 secondes, le robot redémarrera pour continuer la tache:;
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| fetent leur 2

it & la fois

Mode an

5. Le robot arrive rapidement & l'emplacement designé en suivant le chemin predetermin
Pendant la | N, apf

ez sur la commai

arrél sur

an

& rok;

ent el attendra
Si la commande n'est plus appuyée dans 5 secondes,

bot redémarrera pour co

LSE, YOS

fier |a t2

e, récupérer & l'aval

er et retourner.

6. Appuyez sur Terminé a votre arrive

a l'emplacement designe et le robot revi

Ira au lieu de

n charge.
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3.11 Invites d'avertissement

Si l'une des circ

s suivant & produit,

shot cessera de fonctionner et décle

A une

et certains messages d'invite apparaitront a I'écran. Le robot aura bescin de votre aide a ce stade.

2z l& robot pour |

sous la marque v

Nettoyer la roue motrice ou auxi

Suspendu, hors du sol

Placer ie rob

sur un sol plat

E frpancis 7 Wit (L phacs 4 il e 8

Figure 2
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KettyBot =

3.11 Traitement d'urgence

Lorsque le robot ne fonctionne pas correctement ou dans toute autre urgence pouvant nuire a

lenvironnement, vous pouvez arréter le robot en appuyant sur llinterrupteur d'arrét d'urgence situe sur le-dessus

™ 4

ARRET!

4. Caractéristiques du service

4.1 Paramétres de la carte

Les paramiires de carte permetten ta sélection de plusteurs cares. Lotsque le robat 85t en mode un-3-un, définissez un emplacement

dancrage pour la carte sélectionnés,

0 Fesnes e

T .

'| Skt

@ s v

1 by

@ Réglages avangés. e

Zane ddkacion 3

53

PUDU ROBOTIQUE ¢ KettyBot

4.2 Parameétres vocaux
Les parametres vocaux fournissent le remplacement du pack vocal et les paramétres vocaux personnailses. Le pack vocal peut

&tre remplace en procédant comme suit ;
1. Recherchez les packs vocaux disponibles, selectionnez st teléchargez un pack vocal
2 Une fois le téléchargement terming, sélectionnez le pack vocal souhaité pour remplacer 'ancien.
3. La sélection par défaut réinitialisera le robot a son pack vocal par défaut,

4. Appuyaz [onguement sur 18 pack Yooal pour |2 Suppriner

<Retnr v -
o |

Dt
= w
o
W

Vel po 1'SHtmaion o dinks e Gl
m B o TS g i b
B Figien g2 witsen -

B e .
J Pean S .
& sk & |oir bpioala Pinisack @

[ d - e S

Personnalisez la volx de croisiere en effectuant les élapes suivantes

1. Sélectionnez Ajouter une voix et la fenétre d'édition du texte vocal apparait. Saisissez le texte a lire &t appuyez sur

0K pour génerer une voix personnalisée
2. \Vous pouvez ajouter plusieurs volx, gui seront jouses dans un ordre aléaloire
3. Désactiver le commutateur voral de croisiére pour restaurer le pack vocal par défaut.

A, Appuyez surunewoix peurla line, et appuyer longuemant sur un pack vocal pour ke supprimar,

Ftodka s ah sdices ciant

Escarts Moda

e
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4.3 Paramétres de vitesse

ez la vitesse de

- -

4.4 Mise a jour des versions

e qus

WETSION, VOUS POUveZ re

-
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4.5 Parametres avances

2 mis

« Rt

n & gue sous la direction d'un

* Le débogage du robot est une opération avancee et ne peut étre effect

on autonsees,

pas responsable o

NISSEZ UN & it

our chaque

L pLiSSE SEMAnTer par prioris.

L HinissRe

SIMEnts pour que |

3. Mode d'attents © outre le tionnes ci-dessus. vous pouvez egalement definir un emplacemeant

"amarrage m

d'amarrage temporaire pour gue les robots attendent

rré sans

a un emplacer

1 rion-z VOLS POUVEZ 3 comi de de

revienne automatiquement & lemplacement d'amarrage. ou le pousser vers 'emplacement d'amarrage.

AT

= foiz qu'un p 'y rendra sutomaliguement pour 'amarrage

Stationnement temporaire

56



KettyBot »

4.7 Interactions vocales

rHer, vaus Pouvez

3. Les réponses du 3 S0Us forme de texte &

ir I'é

gltra finay

ocal. Sial

se produit pen 1ps, le systéme sefermera au

fguement

4.8 Autochargement automatique

Lersgue le robot est en train d'attirer d

juer (interaction activée) ou d'escorter, vous pol

appuyer sur [écran ou wtiliser 1a voi

¢ le robot,

1. L'auto-chargement automatigue est pris en charge {

ile de charg

arement)

2. Lorsgue la batterie tombe a 10 %, le robot retourne automatiquement & la pile de chargement pour se

Nant » §
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5. Entretien et soins

5.1 Plateaux, roue motrice et roue auxiliaire

dez les plateausx bien rar

au moins une

& des debris

5.2 Entretien du capteur

Le capteu nnement supérieur

ternent d'obstacles 3

&3 el nettoyés au

moins une fois parsemaine. En¢

contamination inattendue, veillez 3 y remeédier immédi

ment pour évite

tres produits

Vez pas, me g

onseils de Pudu

5.4 Transport du robot

Le robot doit étre transporté conformément aux exigences GB/T 4857.23-2012 pour les routes.

s el 3 A'un chariol &

r ou d'autres outils de

Le robot est un apparell précieux, alors

urez-vous de le

nsporter comme indiqué dans la figure suiv

ver le robot de la zane d'ap

il au-des

ur la fi

us de la base (comme indiqué

e)

a gauche et & droite et gardez-le en équilibre. Gardez le robot droit pendant le transport. Jamais

essayer de le transporter en soulevant ateau ou la caisse.

— — - —
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5.4 Transport du robot
Le robot doit &tre transporté confarmément aux exigences GB/T 4857.23-2012 pour le transport routier
avec des camions amortisseurs 4 ressorls en acier et a l'aide d'un chariot élévateur ou d'autres outils de transport
Le robot est un appareil précieux, alors assurez-vous de le transporter comme Indigué dans fa figure suivante. Yous
pouvez soulever le robot depuis la zone d'appui située au-dessus de la base {comme indigué surla figure). Soulevez
le robot @ gauche et & droite et maintenez-le en equilibre. Gardez le robot droit pendant le transport. Ne tentaz

jamais de le transpaorter en soulevant le plateau ou le carton.

6. Dépannage

8.1 Echec de fautotest 4 la mise sous tension

Aprés avoir verifié que la puissance est suffisante, redémarrez le robotl en dessous du repére de positionnemant, 5i laulotes! échoue

toujours, veulllez contacter notre senice aprés-vente pour obtenir de laide.

6.2 Le robot s'arréte pendant le fonctionnement

1. Appuyez sur 'écran pour afficher la page de pause indiquant que 'opération est en pause. Appuyez & nouveau pour
reprendre 'opération.

2. Aprés avoir entendu le message vocal « Excusez-mol », appuyesz sur ['éeran pour metire le robot en pause. Ensuite, alignaz

l& robot sur la chemin el appuyez & nouveau pour contlinuer.

6.3 Avertissement « Perte de signal »
Le message "Je suis perdu. Veuillez me pousser diretlement sous |a marque de positionnement." apparaft & 'écran,

A ge moment-la, le robot émettra Lne invite vocale pour obtenir de 'aide. Veuillez pousser le robot directement

s0Us la margue de positionnement,

6.4 Le robot ne peut pas étre allumé.
1. Vérifiez si linterrupteur d'arrét d'urgenoe est enfonce ou endommagé. Sl est endommage, conlactez notre service
client pour obfenir d& Faide,
2. Werifiez si le robot est hors tension, Sitel-est le cas, chargez le robot en le connectant & un adaptateur,

3. Pour d"autres rajsons, veullez contacter notre équipe de service client pour obtenir de Faide,
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7. Service aprés-vente

7.1 Garantie gratuite

Lorsgue les robots sont sous garantie {périodes de garantie différentes pour différents composants,

calculées & parlir de la réception du robat), Pudu propose une garantie gratuite si:

- Las défauls sont causds par des Bcteurs fon humans |
« Il n'Yy a aucun démontage, modification ou ajout non autorisé non inclus dans le manuel dutilisation,
ni aucun autre défaut causé par des facteurs nen humains |

« Lautoecoliant SN du robol et 183 autres étiquettes ne sont ni retirés ni modifies |
+ Le certificat d'achat effectif, le regu et le numéro de commande sont fournis |

*  Les composants endommages sont renvoyes 4 Pudu selon les basoing

7.2 Services payants
Pudu propose des services aprés-vente payants lorsgue le robol es1 hors garantie ou la poliique de garantie gratuite

n'est pas applicable !

. Une assistance technigue en ligne et a distance est fournie et les clients dolvent coopérer avec
ingénieurs pour le diagnostic etle dépannage ;

« Lestechniciens offriront un service sur place si necessaire |

« Le « Formulalre de service aprés-vente » doit étre rempli lorsque la politique de garantie gratuite n'est pas
en vigueur;

« Les clents doivent payera la fois entretien et les pieces de rechange.
7.3 Contact

Pour toute guestion, veuilez appeler le 400-0826-660,
Horaires de fravail : 9h00 - 12h00. 14h00-18h00, du lundi au samedi (GMT+8).

60



www.pudutech.com



