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NARWAL™

User Manual
Manuel de ['Utilisateur

Robot Vacuum and Mop
Robot Aspirateur et Vadrouille

Model/Modéle: YJCC019



Dear users:/Chers utilisateurs:

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.

Merci d'avoir acheté des produits Narwal. Pour bénéficier d'un support complet de la part de Narwal, nous vous
recommandons de lire a [edtivement le manuel et les illustrations avant d'utiliser le produit. Veuillez conserver le
manuel correctement.

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 o [icial website and view the latest version.

Le manuel peut étre mis a jour de temps en temps en fonction des mises a jour du produit et des commentaires des
utilisateurs. Veuillez scanner le code QR ci-dessous pour naviguer sur le site o [iciel et consulter la derniére version.
In case of any problem in using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways:
En cas de probléme dans l'utilisation du produit, veuillez contacter le service aprés-vente de Narwal par les moyens
suivants :

Customer service email:

Courriel du service clientele :

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

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

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

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.

*Pour les autres pays, veuillez vous référer aux informations de contact aprés-vente fournies par vos fournisseurs.
locaux.

We wish you a pleasant experience!
Nous vous souhaitons une agréable expérience !

Electronic version of the user manual
Version électronique du Manuel dutilsateur
ion d ichs
e

Versione ele [Tahica del manuale d'uso

Version electronica del manual de usuario
‘3neKTPOHHas BEPCHS! PyKOBOACTBA NONb30BaTENS!
Kullanim kilavuzunun elektronik versiyonu

Wersja elektroniczna nstrukcji obstugi

Ban dién tir sach huong dan sir dung
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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 n the country or region in which they were originally sold. If a product s 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

11 Check list
Main parts

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

Robot x1
(Dust collection box x 1 and
Roller brush x 1 already installed)

Accessories

<
\ 7/ [ S
N\ AL = a
P Q '
Side brush x 2 Base station Detergent x1 Dust Bag x1 Cleaning trayx1 Base station

power cord x 1 extension ramp x 1

1.2 Robot Accessory

Front (top cover closed)

Radar sensors
Recall bu Con

Structured light
Start/Stop bu forward sensor

Laser edge sensor Bumper sensor

Front (top cover open)

Dustbin

Replaceable

Robot top cover insert bin

Dust bin filter

RESET bu

Top cover slot

Robot bo [Com

Ultrasonic carpetsensor ————————————

Infrared anti-drop
sensor x3

Nameplate
(S/Nincluded)

Side brush x 2

Zero-Tangling
Floating Brush

Drive wheel x 2

Mopping module x 2

Caster

Mop base Mop Pad
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1.3 Base station
Front of the base station (open the front cover)

Touch panel

Mop washing/drying bu [od [ \) @ @ I

Recall/Exit bu oA

— Start/Stop bu [on

Base station dust bag
compartment

Detergent slot

Robot entrance

Base station extension ramp

Cleaning tray

Front (lid open)

Clean water tank

Clean water tank
sponge filter

Base station lid

Dirty Water Tank

Base station Front cover

handle

03

Cleaning base

Back

@D

Power interface

1.4 Bu [ons and indicators
Robot bu Cans

Bu Action

Function

Short press
Start/Stop ()

Start/pause/resume the current task

Press and hold for 2s

Poweron/o 1

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 Restore factory se Lings
Base station bu [onl
Bu [on Action Function
> Short press Start/pause/resume the current task
Press and hold for 2s during a task End current task
O Short press Recall/Exit
o Short press Start/cancel mop washing

Press and hold for 10s

Refill/discharge self-check

O + |D Press and hold for 2s Enter/exit the pairing mode
>+ 6 Press and hold for 2s Restart mapping

O + @ Press and hold for 2s Child Lock on/o [ 1
Robot & base station indicators

Indicator Meaning
Steady white Standby or working

Breathing white

Powering on/Pairing/Updating

Steady Red

Robot error or disconnected

Note: The touch panel goes dark after no operation for 30 seconds.

2. Get Ready Before Use

Install the side brushes

Press side brushes into the slots as indicated by color until
they click into place.

\

Installed properly

Not installed properly

Remove the anti-collision foam

« 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 foam and install the cleaning tray

*Remove the two foam pieces that secure the robot inside
the base station.

« Insert the cleaning tray into the base station and secure
it.

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 itinto the detergent bin.

* When the detergent is in 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

Place the base station

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

= Put the base station extension ramp on the floor and
pushitinto the bo Lanh of the base station until it clicks
into place.

= Leave an open space of at least 0.45 meter 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.

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 bo [om.

+Put back the base station front cover.

Boot se Lindgs

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.

Connect and bind the robot in the App

Download the Narwal App and follow the instructions for connecting and binding
the robot.

Note:In the App device page, tap "Se L[ings" > "Device" and then press hold the
“Restart Robot" for 10s to turn on/o [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.

3.1 0rganize the home environment

A. Putaway the clu [erlon the floor, e.g. sca [ered cables,

B. Open the doors of the rooms to be cleaned and arrange
rags, slippers, clothes, and books.

the furniture to leave as much space as possible for cleaning.

Obstacle climbing height

C. Leave other doors closed and install the fence to prevent

D. The maximum obstacle crossing height is 20mm and the
the robot from entering elevated or low areas.

robot cannot enter rooms with a threshold height of over
20mm. You can purchase Narwal Threshold Ramp to help
the robot climb over obstacles.

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

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 |[> [Start/Stop] bu on the base station or tapping [Start Mapping]
inthe App.

Note:

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

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

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 se [ings.
You can select whether to activate Freo Mind when starting a cleaning task in the App.

Start cleaning task

You can start the robot for cleaning in three ways:
« Tap () [Start Cleaning] in the App;
« Short press the () [Start/Stop] bu [af on the robot to start cleaning. The robot will activate the Vacuum Mode
by default;
+ Short press the |[> [Start/Stop] bu [adon the base station to start cleaning. The robot will activate the Vacuum and
Mop Mode by default;

Note: You can adjust the cleaning mode and set more cleaning parameters in the App.

Pause/resume the current task
You can pause/resume the current task in three ways:
+ Tap () [Pause]/ (») [Resume] in the App;
« Short press the (1) [Start/Stop] bu [af on the robot;
* Short press the > [Start/Stop] bu Lod on the base station.

Dust collection

After avacuuming task starts, the base station will transfer dirt and debris within the robot canister to the dust bag in it.
You can also tap 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 the modification
during the current cleaning task will take e [edt during the next task

End current task

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

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

+ Press and hold () [Finish] for 2s in the App;

+ Short press the () Home [Recall] bu [ad on the robot;

- Short press the {) [Recall] bu [ad or long press and hold the [> [Start/Stop] bu [ar on the base station for 2s.

Mop Drying

After the last mopping run, the robot will return to the base station for mop washing and drying. The drying time can
be modified in the App.
You can also start mop washing and drying manually in the following two ways:
+ Tap A; [Mop Washing & Drying] in the App;
+ Short press & [Mop Washing & Drying] bu [0f on the base station.
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4. Parameters
4.1 Specifications

Robot

Station

Dimensions: 355*350*107.7 mm

Dimensions: 431*426.8*461.5 mm

Weight: ~4.6 kg

Weight: ~11.3kg

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 ba [ery, >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: IEEE 80211b/g/n
Frequency Range: 2412~2472MHz
Max. Transmi CerlPower (EIRP): <20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocol: BLE 5.0

Protocol: BLE5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmi CerlPower (EIRP): <10dBm

Max. Transmi [erlPower (EIRP): <10dBm

Ba [ery (Robot)

Ba [Cery Pack Quantity Per Pack: 1pcs

BaLery Type: Rechargeable Li-ion Ba [ery
Nominal Voltage: 14.4V =

Quantity of Ba [ery Cells Per Ba [ery Pack: 8pcs

Rated Capacity, Rated Energy:

5000mAh, 72Wh




Disponibilité Régionale et Compatibilité

Pour garantir une expérience utilisateur optimale et se aux lois et ré ion: les produits Narwal o [iclellement

commercialisés par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente que dans le pays
ou la région ou ils sont commercialisés. Si le produit est expédié vers d'autres pays ou régions, il se peut que vous ne puissiez pas utiliser Iapplication
Narwal Freo pour applicables et faire fonctionner le produit. Pour obtenir la meilleure expérience produit et service, nous vous recommandons

dacheter des produits Narwal vendus localement par Narwal ou par des distributeurs autorisés par Narwal.

Pour éviter toute confusion, les produits Narwal commercialisés en Chine continentale par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent
&tre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente qu'en Chine continentale (a I'exclusion des régions de Hong Kong, de Macao et de Taiwan).

1. Apercgu du produit

11 Liste de vérification
Principaux composants

Station de base x 1
(Base de ne Layhge x 1, plateau de ne Layhge x 1,

Robot x1
(Boite de collecte de poussiere x 1 et

brosse arouleau x 1 déja installées) sac a poussieére x 1, réservoir d'eau propre x 1,
réservoir d'eau sale x 1inclus)
Accessoires
N\ / ST
\ /£ (o
P Q '
Brosse Cordon d'alimentation Détergent x1 Dust Bag x1 Plateau de Rampe d'extension de
latérale x 2 de la station de base x 1 ne [Coykge x1 la station de base x 1
1.2 Robot

Avant (couvercle fermé)

Capteurs radar

Bouton de rappel

Capteur de détection de

Bouton de mise en marche/arrét lumiére structurée

Capteur de bordure laser Capteur de pare-chocs

Avant (couvercle ouvert)

Bac a poussiere

Bacainsert

Couvercle supérieur du robot remplagable

Filtre dubac a

poussiére
Bouton de REINITIALISATION

Fente de couvercle supérieur

Fond du robot

Capteur ultrasonique de tapis ————————

Capteur anti-chute
infrarouge x3

Plaque signalétique

(S/Ninclus)

Brosse latérale x 2

Brosse flo [anite zéro enchevétrement

Roue motrice x 2

Module de lavage de vadrouille x 2

Roule (e

Base de la vadrouille

Tampon de vadrouille

06



1.3 Station de base

Avant de la station de base (ouvrir le couvercle avant)

Panneau tactile

Bouton de lavage/sé-
chage de la vadrouille

Bouton de rappel/sortie

Bouton de mise en marche/arrét

Emplacement du détergent
Compartiment du sac a
poussiére de la station de base

Entrée du robot

Plateau de ne [oyhge
Rampe d'extension de la
station de base

Base de ne [ayage

Avant (couvercle ouvert) Arriére

Réservoir d'eau propre

Couvercle
de la station
de base

Filtre éponge
du réservoir
d'eau propre

Réservoir d'eau sale

@D

Poignée de la Couvercle avant

station de base

Interface d'alimentation

o7

1.4 Boutons et indicateurs

Boutons du robot

Bouton

Action

Fonction

Démarrer/Arréter ()

Appuyez brievement

Démarrer/me [re en pause/reprendre la tache en cours

Appuyez et maintenez pendant 2 secondes

Mise sous/hors tension

Rappel 1) Home

Appuyez brievement

Retourner a la station de base

Réinitialiser =

Appuyez brievement

Entrer en mode d'appariement

Appuyez et maintenez pendant 5s

Délier le compte et e [ader les données utilisateur

Appuyez et maintenez pendant 10s

Boutons de la station de base

Restaurer les paramétres d'usine

Bouton Action Fonction
> Appuyez briévement Démarrer/me [reen pause/reprendre la tache en cours
Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Terminer la tache en cours
pendantune tache
O Appuyez brievement Rappel/Sortie
o Appuyez brievement Démarrer/annuler le lavage de la serpilliere
Appuyez et maintenez pendant 10 secondes Remplir/vider 'auto-contréle
O +1> Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Entrer/sortir du mode d'appariement
>+ 6 Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Re-cartographie
O0+6 Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Verrouillage enfant activé/désactivé
Indicateurs du robot et de la station de base
Indicateur Signification
Blanc stable En veille ou en fonctionnement

Blanc respirant

Allumage/Pairage/Mise a jour

Rouge stable

Note: Le panneau tactile s'éteint aprés 30 secondes d'inactivité.

2. Préparez-vous avant utilisation

Installez les brosses latérales

Appuyez sur les brosses latérales dans les emplacements
indiqués par couleur jusqua ce quelles senclenchenten place.

Erreur du robot ou déconnecté

Retirez lamousse anti-collision

* Soulevez l'autocollant du couvercle supérieur pour
ouvrir le couvercle supérieur du robot et retirez la
mousse anti-collision.

+ Refermez le couvercle supérieur du robot.




Retirez lamousse et installez le plateau de
ne Layhge

*Retirez les deux morceaux de mousse qui maintiennent
le robot dans la station de base.

*Insérez le plateau de ne [aykge dans la station de base
etfixez-le.

Placez le détergent

= Retirez le couvercle avant de la station de base, dirigez
le bouchon du détergent vers la station de base (NE PAS
enlever le bouchon; assurez-vous que l'autocollant de
scellement soit retiré), et poussez-le horizontalement
dans le bac a détergent.and horizontally pushitinto the
detergent bin.

= Lorsque le détergent est en place, replacez le couvercle
avantde labase.

Sticker
- d'étanchéité du
détergent

Ajouter de I'eau propre

= Détachez le réservoir d'eau propre et remplissez-le d'eau
propre.

= Refermez le bouchon du réservoir d'eau propre et
replacez-le dans la station de base.

Marque de niveau
MAX d'eau

Placez la station de base

= Branchez le cordon d'alimentation al'arriére de la station
debase.

= Me [ezllarampe d'extension de la station de base sur le
sol et poussez-la dans le bas de la station de base
jusqu'ace qu'elle senclenche.

= Laissez un espace ouvert d'au moins 0.45 meétre de long
devant la station de base pour que le robot entre et sorte
de la station de base.

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

Installation du sac de désinfection de la
station de base

*Retirez le couvercle avant de la station de base.

*Insérez le sac a poussiére dans la fente en suivant la
direction indiquée jusqu'a ce qu'il a [eigne le fond.

*Reme [eZlle couvercle avant de la station de base.

Connectez et associez le robot dans l'application

Téléchargez I'application Narwal et suivez les instructions pour connecter et lier le
robot.

Conseil : 1. Dans la page Appareil de I'application, 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.

3.1 Organiser I'environnement domestique

A.Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chi [ons, les pantoufles, les vétements et
leslivres.

B.Ouvrez les portes des piéces a ne [aykr et disposez les
meubles de maniére a laisser le plus d'espace possible
pour le ne [oykage.

Hauteur de franchissement d'obstacles

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cloture
pour empécher le robot d'entrer dans des zones surélevées
oubasses.

D.Lahauteur maximale de franchissement des obstacles
estde 20 mm et le robot ne peut pas entrer dans les piéces
avec un seuil de plus de 20 mm. Vous pouvez acheter la

Paramétres de démarrage

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

Rampe de Seuil Narwal pour aider le robot a franchir les
obstacles.

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

3.2 Cartographie

Avant de ne Layler une nouvelle maison, le robot doit explorer 'environnement et créer une carte. Avant le premier
ne [oykage, vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant briévement sur le bouton |[> [Démarrer/Arréter] de
la station de base ou en appuyant sur [Démarrer la cartographie] dans l'application.

Remarque :

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

2. Veuillez ne pas déplacer la base aprées 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.
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3.3 Ne [ayhge

Sélectionner les modes de ne [oyhge

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

Configurer Freo Mind

Freo Mind est un assistant de ne [ayhge intelligent. Lorsque Freo Mind est activé, le robot ajuste automatiquement les
parameétres de ne Layhge sans nécessiter de réglages manuels.

Vous pouvez choisir d'activer ou non Freo Mind lors du lancement d'une tache de ne Layhge dans 'application.

Démarrer la tache de ne Cayhge

Vous pouvez démarrer le robot pour le ne [aykage de trois maniéres :

<=Appuyez sur (») [Démarrer le Ne [aylge] dans l'application;

~Appuyez briévement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] du robot pour commencer le ne [oyage. Le robot activera le
mode Aspirateur par défaut;

=Appuyez brievement sur le bouton |[> [Démarrer/Arréter] de la station de base pour commencer le ne [oyhage. Le robot
activera le mode Aspirateur et Lavage par défaut;

Note: Vous pouvez ajuster le mode de ne Loylge et régler plus de paramétres de ne [ayhge dans 'application.

Me [rekn pause/reprendre la tache en cours

Vous pouvez me [relen pause/reprendre la tache en cours de trois maniéres :
=Appuyez sur (1) [Pause]/ (») [Reprendre] dans l'application;

~Appuyez brigvement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] du robot;

<=Appuyez brievement sur le bouton > [Démarrer/Arréter] de la station de base.

Collecte de la poussiéere

Aprés le début d'une tache d'aspiration, la station de base transfére la saleté et les débris du réservoir du robot vers le sac
apoussiére.

Vous pouvez également appuyer sur la collecte de poussiére dans 'application pour démarrer manuellement la collecte de
poussiére.

Lavage de la vadrouille

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

Le nombre de passages de lavage et la fréquence de retour peuvent étre modifiés dans I'application avant le début
du ne Laylage, et la modification en cours de tache de ne Laylage actuelle prendra e Lefilors de la prochaine tache.

Terminer la tache en cours

Le robot se dirigera lui-méme vers la station de base lorsque le ne [aykge sera terminé. Vous pouvez consulter le rapport

de ne [aylge actuel dans l'application.

Vous pouvez me [relfin manuellement a la tache de trois maniéres suivantes :

«Appuyez longuement sur ‘fj) [Terminer] pendant 2s dans l'application;

=Appuyez brievement sur le bouton ' Home [Rappel] du robot;

=Appuyez brievement sur le bouton ) [Rappel] ou appuyez longuement et maintenez le bouton [>[Démarrer/Arréter]
de la station de base pendant 2s.

Séchage de la Serpilliere

Apres le dernier cycle de lavage, le robot retournera a la station de base pour le lavage et le séchage de la serpilliére.
Le temps de séchage peut étre modifié dans I'application.

Vous pouvez également démarrer le lavage et le séchage de la serpilliére manuellement de deux maniéres :
=Appuyez sur A; [Lavage et Séchage de la Serpilliére] dans I'application;

=Appuyez briévement sur le bouton & [Lavage et Séchage de la Serpilliére] de la station de base.

09

4. Parameétres

41 Spécifications

Robot

Base Station

Dimensions: 355*350*107,7 mm

Dimensions: 431*426,8*461,5 mm

Poids: ~4,6 kg

Poids: ~11,3 kg

Ba [erle: =5000 mAh

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

(Lapuissance nominale réelle est basée sur les informations
inscrites sur la plaque signalétique du produit.)

Tension nominale: 14,4V ===

Sortie nominale: 20V === 2.0A

Puissance nominale: 65W

Puissance nominale:

Charge: 45W

Chau [ade de I'eau: 1100W(220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)

Collecte de poussiére: 450W

Séchage: 65W

Wi-Fi

Protocole: IEEE 80211b/g/n

Plage de fréquence: 2412~2472MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP) : =20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocole: BLE 5.0

Protocole: BLE 5.0

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP): <10dBm

Puissance d'émission maximale (EIRP): <10dBm

Ba [erie (Robot)

Quantité de blocs de ba Lerie par bloc: 1pcs

Type de ba [erie: Ba [erle lithium-ion rechargeable
Nominal Gerilim: 14.4V =

Quantité de cellules par bloc de ba [eries: 8pcs

Capacité nominale, énergie nominale:

5000mAh, 72Wh




Regionale Verfiigbarkeit und Kompatibilitat
Aufgrund der Benutzerer und entspi kénnen die von Narwal (einschlieBlich Narwals
autorisierten Handler) o [iziellen zur Markteinfiihrung gebrachten Narwal-Produkte lediglich in den Lander rwendet und
Kundendienst erhalten werden. Wird das Produkt nach anderen Léndern oder Regionen geliefert, kann es sein, dass das Produkt in der Narwal-APP
nicht verkniipft wird und entsprechende Operationen nicht durchgefiihrt werden. Um die beste Produktnutzung und Serviceerfahrung zu erhalten,
schlagen wir Ihnen vor, bei Narwal oder Narwals autorisierten Handlern das vor Ort o [izlelle zur Markteinfiihrung gebrachte Narwal-Produkt zu

erwerben.

Um Zweifel auszuschlieRen, sind Narwal-Produkte, die von Narwal (und seinen autorisierten Handlern) in der VR China verkauftwerden, nur fiir 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

Gesetz- und C

Haup Leile

=
Roboter x1 ) .
(Staubsammelbehalter x 1 und _ _DO_CklngS_tﬁ_UO” x1
Walzenbiirste x 1 bereits installiert) (einschlieBlich Reinigungssockel x1,
Frischwasser-Tank x1,
Schmutzwasser-Tank x1)
Zubehor

\ /
pé

Netzkabel der

1 <&

Seitenblrste x2 Reinigerxl Staubbeutel x1 Reinigungsbe- Au Lafirt zur

Dockingstation x1 halter x1 Dockingstation x 1
1.2 Roboter
Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)
Radar-Sensoren
Ruckruf-Taste
/ Vorwértssensor fiir

Start/Stop-Taste

/ strukturiertes Licht

Laser-Kanten-Sensor "
StoRfangersensor

Vorderseite (obere Abdeckung geé [ndt)

Staubbehélter

Austauschbarer

Obere Einsatzbehalter

Roboter-Abdeckung

Filter fir
RESET-Taste Staubbehalter
Schlitz der oberen
Abdeckung
Roboter-Boden
Ultraschall-Teppichsensor — — —
Infrarot-Fall-
schutzsensor x3
Typenschild )
Seitenblirste x2

(einschlieBlich S/N)

Verhedderungsfreie
Zyklon-Rollenblirste

Antriebsrad x2

Wischmodul x2

Universalrad

Wischboden \ Mopp-Pad



1.3 Dockingstation

Vorderseite der Dockingstation (6 [nédn Sie die vordere Abdeckung)

Bedienfeld

Taste fuir das Waschen/Trock-
nen der Mopps

Ruckruf-/Beenden-Taste

Start/Stop-Taste

Schlitz fr Reinigungsmi Lell

Fach fiir den Staubbeutel

der Dockingstation )
Roboter-Eingang

— Reinigungsbehalter
Au [afirt zur Dockingstation

— Reinigungssockel

Vorderseite (Deckel o [en) Stationsriickseite

Frischwasser-Tank

Frischwasser-Tank
Schwammfilter

Abdeckung der
Dockingstation

@CJ

Schmutzwasser-Tank [

Grirder Vordere Abdeckung

Dockingstation

Stromanschluss
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1.4 Tasten und Anzeigen
Roboter-Tasten

Taste Aktion

Funktion

Kurzes Driicken

Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

Start/Stop d)

2 Sekunden lang gedriickt halten

Einschalten/Ausschalten

Ruckruf () Home Kurzes Driicken

Ruckkehr zur Dockingstation

Kurzes Driicken

Aufrufen des Koppelungsmodus

Zurucksetzen « Driicken und 5s lang halten

Aufheben der Verkniipfung des Kontos und Léschen
der Benutzerdaten

10s lang gedriickt halten

Tasten der Dockingstation

Werkseinstellungen wiederherstellen

Taste Aktion Funktion
|D Kurzes Driicken Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe
Wahrend einer Aufgabe 2
Sekunden lang gedriickt halten Aktuelle Aufgabe beenden
) Kurzes Driicken Riickruf/Beenden
e Kurzes Driicken Start/Abbruch der Mopp-Wasche
10 Sekunden lang gedriickt halten Selbstkontrolle beim Nachfiillen/Entleeren
O + > 2 Sekunden lang gedriickt halten Aufrufen/Beenden des Koppelungsmodus
H> + @ 2 Sekunden lang gedriickt halten Kartierung neu starten
O + @ 2 Sekunden lang gedriickt halten Kindersicherung ein/aus
Roboter- und Dockingstation-Anzeigen
Anzeige Bedeutung
Stetig weill Bereitschaft oder Betrieb

Atmend weil

Einschalten/Paarung/Aktualisierung

Dauerhaft rot

Roboterfehler oder getrennt

Hinweis: Das Bedienfeld wird dunkel, wenn 30 Sekunden lang keine Bedienung erfolgt.

2. Vor dem Gebrauch vorbereiten

Montieren Sie die Seitenbirsten

Driicken Sie die Seitenbiirsten in die farblich gekennzeichneten

Schlitze, bis sie einrasten. P

‘g‘;

Ordnungsgemat
installiert

/

Nicht ordnungsgemas
lnstall?en 959

Entfernen Sie den Anti-Kollisionsschaum
+ Heben Sie den Aufkleber der oberen Abdeckung an,
um die obere Abdeckung des Roboters zu 6 [nén und

den Anti-Kollisionsschaum zu entfernen.
+ SchlieBen Sie die obere Abdeckung des Roboters.

/ ﬂn\\\\\

\ / — q




Entfernen Sie den Schaumsto [urid montieren
Sie den Reinigungsbehalter

Entfernen Sie die beiden Schaumsto [felle, mit denen der
Roboter in der Dockingstation befestigt ist.

« Setzen Sie den Reinigungsbehalter in die Dockingstation
ein und fixieren Sie ihn.

Reinigungsmi Celkinfillen

= Nehmen Sie die vordere Abdeckung der Dockingstation
ab, richten Sie die Kappe des Reinigungsmi Lels$ auf die
Dockingstation (entfernen Sie die Kappe NICHT; stellen
Sie sicher, dass der Siegelaufkleber entfernt ist), und
schieben Sie sie waagerecht in den Reinigungsmi [eld
behélter.

= Wenn das Reinigungsmi [eleingefiillt wurde, bringen Sie
die vordere Abdeckung der Dockingstation wieder an.

Siegelaufkleber
des Reinigers

Sauberes Wasser hinzufuigen

« Entfernen Sie den Verschluss des Reinwasser-Tanks
und fiillen Sie ihn mit sauberem Wasser.

« SchlieBen Sie den Deckel des Frischwasser-Tanks
und stellen Sie den Frischwasser-Tank wieder in die
Dockingstation.

MAX-Wasser-
standsmarke

Stellen Sie die Dockingstation auf

« Stecken Sie das Netzkabel an der Riickseite der
Dockingstation ein.
* Legen Sie die Au [afrt der Dockingstation 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 Lange, damit der Roboter
die Dockingstation befahren und verlassen kann.
Tipps: Stellen Sie die Dockingstation NICHT in die Nahe einer
Warmequelle.

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.

Boot-Einstellungen

Schieben Sie den Roboter mit den Seitenbirsten nach
aulenin 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.

Verbinden und verkniupfen Sie den Roboter inder App

Laden Sie die Narwal App herunter und befolgen Sie die Anweisungen zum Verbinden
und Verknuipfen des Roboters.

Anmerkung:Tippen Sie auf der Gerateseite der App auf "Einstellungen" > "Gerat" und
halten Sie dann die Taste "Roboter neu starten" 10 Sekunden lang gedriickt, um den
Energiesparmodus ein-/auszuschalten.

-Der Energiesparmodus ist nur in Nordamerika verfigbar.

3. Verwendung

Bevor Sie den Roboter benutzen, stellen Sie bi Le icher, dass Sie die Installation und die Einrichtung der
Dockingstation in Kapitel 2 abgeschlossen haben.

3.1 Die hausliche Umgebung einrichten

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

B. O [nén Sie die Turen der zu reinigenden Rdume und
organisieren Sie die Mébel so, dass so viel Platz wie moglich
fur die Reinigung bleibt.

Hohe der Hinderni erwindung

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

D. Die maximale Héhe beim Uberqueren von Hindernissen
betragt 20 mm, und der Roboter kann Raume mit einer
Schwellenhéhe von tiber 20 mm nicht tiberwinden. Sie

konnen die Narwal Schwellenrampe kaufen, um dem Roboter
beim Uberfahren von Hindernissen zu helfen.

E. Stellen Sie sich NICHT vor den Roboter, auf die Schwelle
oder in engen Gangen, um ein Ubersehen zu vermeiden.

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 Antippen von [Start Mapping] in der App ausldsen.

Anmerkung:

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

2.Bi Lebewegen Sie die Dockingstation nicht, nachdem eine Karte erstellt wurde, sonst mussen Sie das Kartieren neu
starten. Wenn gro3e Mobel in Ihrer Wohnung umgestellt werden, empfiehlt es sich, eine neue Karte zu erstellen.
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3.3 Reinigung
Reinigungsmodi auswahlen
Das Produkt verfiigt Giber vier integrierte Reinigungsmodi: Saugen, Wischen, Saugen und Wischen und Wischen nach

Saugen. Sie konnen Parameter wie Reinigungszyklen, Saugleistung und Feuchtigkeit beim Wischen fiir jeden Modus
in der App auswahlen und einstellen.

Freo Mind festlegen

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 auswahlen, ob Freo Mind aktiviert werden soll, wenn Sie eine Reinigungsaufgabe in der App starten.

Reinigungsaufgabe starten

Sie kénnen den Roboter auf drei Arten fiir die Reinigung starten:

= Tippen Sie auf () [Reinigung starten] in der App;

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

= Driicken Sie kurz die Taste > [Start/Stop] an der Dockingstation, um die Reinigung zu starten. Der Roboter
aktiviert standardméaBig den Staubsauger- und Wisch-Modus;

Hinweis: Sie kénnen den Reinigungsmodus anpassen und weitere Reinigungsparameter in der App festlegen.

Die aktuelle Aufgabe pausieren/fortsetzen

Sie konnen die aktuelle Aufgabe auf drei Arten pausieren/fortsetzen:
= Tippen Sie auf () [Pause]/ () [Fortsetzen] in der App;

= Driicken Sie kurz die Taste () [Start/Stop] am Roboter;

= Driicken Sie kurz die Taste [>[Start/Stop] an der Dockingstation.

Staubsammlung
Wenn eine Staubsauge-Aufgabe startet, (ibertragt die Dockingstation Schmutz und Ablagerungen aus dem Behalter

des Roboters in den darin befindlichen Staubbeutel.
Sie kénnen auch in der App auf Staubsammlung klicken, um die Staubsammlung manuell zu starten.

Mopp-Wasche

Wenn der Roboter fiir mehrere Wischvorgange festgelegt ist oder die zu reinigende Flache groB ist, kehrt der Roboter
automatisch zur Dockingstation zurtick, um die Mopp-Wasche durchzuftihren.

Die Anzahl der Wischvorgange und die Wiederholungsfrequenz kénnen in der App vor Beginn der Reinigung geandert
werden, und die Anderung wihrend der aktuellen Reinigungsaufgabe wird bei der ndchsten Aufgabe wirksam.

Aktuelle Aufgabe beenden

Der Roboter navigiert sich selbst zurtick zur Dockingstation, wenn die Reinigung beendet ist. Sie kénnen den
aktuellen Reinigungsbericht in der App einsehen.

Sie konnen die Aufgabe auf die folgenden drei Arten manuell beenden:

« Driicken und halten Sie ‘fjj Beenden-Taste in der App 2 Sekunden lang gedriickt;

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

= Driicken Sie kurz die {) Ruickruf-Taste oder halten Sie die [> Start/Stopp-Taste an der Dockingstation 2 Sekunden
lang gedriickt.

Mopp-Trocknung

Nach dem letzten Wischvorgang kehrt der Roboter zur Mopp-Wasche und -trocknung in die Dockingstation zurtick.
Die Trocknungszeit kann in der App geandert werden.

Die Mopp-Wasche und -trocknung kénnen Sie auch manuell auf die folgenden zwei Arten starten:

« Tippen Sie in der App auf die Taste & Moppreinigung & -trocknung;

- Druicken Sie kurz auf die Taste & Moppreinigung & -trocknung an der Dockingstation.
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4. Parameter

4.1 Spezifikationen

Roboter

Dockingstation

Abmessungen:355*350*107,7mm

Abmessungen: 431*426,8*461,5 mm

Gewicht: ca. ~4,6 kg

Gewicht: ~11,3kg

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

enneingang: 220-240V~, 50-60Hz/

100-127V~,50-60Hz
(Die tatsachliche Nenneingangsleistung basiert auf den
Angaben auf dem Typenschild des Produkts).

Nenneingang (Laden): 20V =—2.0A

Nennleistung: 20V-—2,0 A

Nennspannung (Betrieb): 14,4V —
(Lithium-lonen Akku, >5900mAh)

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: BLE5.0

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:

1Stiick

Akku-Typ: Wiederaufladbarer Li-lonen-Akku
Nennspannung: 14.4V =
Anzahl der Ba [erlezellen pro Ba [erlepack: 8 Stuick

Nennkapazitat, Nennenergie:

5000mAh, 72Wh




Disponibilita e Compatibilita Regionale

Sulla base di considerazioni relative all'esperienza dell'utente e ai requisiti di conformita legale, i prodo [INARWAL rilasciati u [iclalmente da NARWAL
(eidistributori autorizzati da NARWAL) possono essere utilizzati e ricevere assistenza post-vendita solo nel Paese/regione in cui sono stati rilasciati
Seil prodo Latiene spedito in un altro Paese o in un'altra regione, potresti non essere in grado di utilizzare I'APP di NARWAL per associare il prodo [a®
eseguire operazioni correlate. Per o Leriere la migliore esperienza d'uso e di servizio del prodo [o,TTi iamo di acquistare la versi i
localmente dei prodo [T dl NARWAL a [Taverso NARWAL o i rivenditori autorizzati da NARWAL.

Ascanso di equivoci, i prodo [idl NARWAL venduti nella Cina Continentale da NARWAL (e dai distributori autorizzati da NARWAL) sono limitati all'uso
nella Cina Continentale e all'o Lerlimento dellassistenza post-vendita (solo a questo scopo, esclusi Hong Kong, Macao e Taiwan).

1. Il prodo [Caih breve

11Listadicontrollo

Parti principali
Robot x 1 Stazione base x1
(Contenitore diraccolta della (include: base di pulizia x1,serbatoio
polvere x1 e Spazzolaarullo x1 dell'acqua pulita x1, serbatoio dell'acqua
giainstallati) sporca x1)
Accessori
\ / T
\ / (o)
P A '
Spazzola Cavo dialimentazione Detergente x1 Sacche [odella Vassoio per la Rampa di
laterale x2 della stazione base x1 polvere x1 puliziaxl estensione della
stazione base x1
1.2 Robot

Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Sensori radar

Pulsante richiama

Sensore dellaluce

Pulsante Avvio/Stop stru [Urhta in avanti

Sensore dei bordi laser

Sensore paraurti

Anteriore (coperchio superiore aperto)

Contenitore per polvere

Inserto sostituibile

Coperchio del contenitore

superiore del robot

Filtro contenitore
per polvere

Fessuradel
coperchio superiore

Fondo del robot

Sensore per tappeti
ad ultrasuoni

Sensore antigoccia
ainfrarossi x3

Targhe [al
(S/Nincluso)

Spazzola laterale x2

Spazzolaarullo
antigroviglio Cyclone

Ruota motrice x2

Modulo di pulizia x2

Rotella

Base perillavaggio @—F—— \ ¥ Panno per il lavaggio
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1.3 Stazione base

Parte anteriore della stazione base (apri il coperchio anteriore)

Pannello touch

Tasto lavaggio/asciugatura
panno

Pulsante Richiama/Esci

Pulsante Avvio/Stop

Fessura per detergente

Scomparto del
sacche [adella polvere
della stazione base

Ingresso del robot

. . Vi i rl lizi
Rampa di estensione assolo per la pulizia

della stazione base

Base per la pulizia

Anteriore (coperchio aperto) Indietro

Serbatoio dell'acqua pulita

Filtro in spugna
del serbatoio
dell'acqua pulita

Coperchio della
stazione base

Serbatoio D
dell'acqua sporca
Maniglia della

A Coperchio anteriore
stazione base

Interfaccia di
alimentazione
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1.4 Pulsanti e spie

Pulsanti del robot

Pulsante Azione

Funzione

Pressione breve

Awvia/pausa/riprendi 'a [ivita corrente

Avvia/Interrompi d)
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 cancellai dati utente

Tieni premuto per 10 sec

Pulsanti della stazione base

Ripristina le impostazioni predefinite

Pulsante Azione Funzione
Pressione breve Awvia/pausa/riprendil'a [ivita corrente
ID Tieni premuto per 2 sec durante un‘a Livita Termina |'a Livita corrente
0O Pressione breve Richiama/Esci
0 Pressione breve Awvia/annulla il lavaggio del panno
Tieni premuto per 10 sec Autocontrollo di riempimento/scarica
O+ I> Tieni premuto per 2 sec Entra/esci dalla modalita di associazione
>+ 6 Tieni premuto per 2 sec Rimappare
O + @ Tieni premuto per 2 sec Blocco bambini a Livdto/disa Livdto
Spie del robot e della stazione base
Spia Signficato
Bianco fisso Standby o in funzione

Bianco pulsante

Accensione/Associazione/Aggiornamento

Rosso fisso
Nota: il pannello touch si oscura dopo 30 secondi di ina [ivita.

2. Preparazione primadell'uso

Installa le spazzole laterali

Premi le spazzole laterali nelle fessure come indicato dal

colore finché non sca [ado in posizione.

Errore o disconnesso del robot

Rimuovi la schiuma anticollisione

* Solleva I'adesivo del coperchio superiore per aprire
il coperchio superiore del robot e rimuovi la schiuma
anticollisione.

= Chiudiil coperchio superiore del robot.




Rimuovilaschiuma e installail vassoio di
pulizia

+ Rimuoviidue pezzi di schiuma che fissano il robot
allinterno della stazione base.

« Inserisciil vassoio di pulizia nella stazione base e
fissarlo.

Posiziona il detergente

* Rimuoviil coperchio anteriore della stazione base,
rivolgi il tappo del detergente verso la stazione base
(NON rimuovere il tappo; assicurati che 'adesivo di
tenuta sia stato rimosso) e spingilo orizzontalmente nel
contenitore del detergente.

+ Dopo aver messo il detergente, riposiziona il
coperchio anteriore della stazione base.

- Segnodel livello
MAX dell'acqua

Aggiungi acqua pulita

+ Sgancia il serbatoio dellacqua pulita e riempilo con
acqua pulita.

= Chiudiil tappo del serbatoio dellacqua pulita e reinserisci
il serbatoio dell'acqua pulita nella stazione base.

Segnodellivello
MAX dellacqua

Posiziona la stazione base

= Collegail cavo dialimentazione sul retro della stazione base.

= Posiziona larampa di estensione della stazione base
sul pavimento e spingila nella parte inferiore della
stazione base finché non sca [aih posizione.

= Lascia uno spazio aperto lungo almeno 0.45 metro
davanti alla stazione base a [inthé il robot possa entrare
e uscire dalla stazione base.

Suggerimenti: NON posizionare la stazione base vicino a una
fonte di calore.

Installazione del sacche [adella polvere per la
disinfezione della stazione base

*Rimuovi il coperchio anteriore della stazione base.
*Inserisci il sacche [adella polvere nella fessura seguendo
la direzione contrassegnata, finché non tocca il fondo.

*Riposiziona il coperchio anteriore della stazione base.

Impostazioni di avvio

Spingi il robot nella stazione base con le spazzole laterali
rivolte verso l'esterno. La stazione base eme Lerh un
segnale acustico per indicare che la ricarica & avvenuta
con successo e il robot si accendera e eme Lerh un
messaggio vocale.

Conne Lielassociail robot nellApp

Scarica 'App Narwal e segui le istruzioni per conne [ere e associare il robot.

Nota:Nella pagina del dispositivo dell'app, tocca "Impostazioni” > "Dispositivo’; quindi
tieni premuto "Riavvia robot" per 10 sec per a [ivare/disa [ivare lamodalita di risparmio
energetico.

-La modalita di risparmio energetico & 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.

3.10rganizzare I'ambiente domestico

A.Me [iidordine il pavimento, ad es. cavi, stracci, pantofole,
vestiti e libri sparsi.

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

Altezza di superamento
dellostacolo

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

D. L'altezza massima di a [Taversamento degli ostacoli &
di 20 mm eilrobot non pud 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
stre Lipkr evitare omissioni.

3.2 Mappatura

Prima di pulire una nuova casa, il robot deve esplorare I'ambiente e creare una mappa. Prima della prima pulizia, puoi a [ivare
la mappatura premendo brevemente il pulsante |[> [Awio/Stop] sulla stazione base o toccando [Inizia la Mappatura] nellapp.
Nota:

1. Unavolta creata una mappa, puoi modificarla 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.
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3.3 Pulizia

Seleziona le modalita di pulizia

Il prodo [ @ dotato di qua [ralmodalita 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 selezionare se a [ivare Freo Mind quando avvii un‘a [ivita di pulizia nellApp.

Inizia I'a Civita di pulizia

Puoi avviare il robot per la pulizia in tre modi:

+ Tocca(»)[Avvia Pulizia] nell'app;

+ Premi brevemente il pulsante () [Avvio/Stop] sul robot per avviare la pulizia. Il robot a [ivara la modalita Aspirazione
perimpostazione predefinita;

+ Premi brevemente il pulsante |[> [Avvio/Stop] sulla stazione base per avviare la pulizia. Il robot a [ivéra la modalita
Aspirazione e Lavaggio per impostazione predefinita;

Nota: puoi regolare la modalita di pulizia e impostare altri parametri di pulizia nell'app.

Pausa/riprendi I'a [ivika corrente

Puoi me Lerk in pausa/riprendere |'a Livita corrente in tre modi:
)[Riprendi] nell'app;

+ Premi brevemente il pulsante () [Avwvio/Stop] sul robot;

+ Premi brevemente il pulsante |>[Avvio/Arresto] sulla stazione base.

Raccolta polvere
Dopo l'avvio di un'a Livita di aspirazione, la stazione base trasferira lo sporco e i detriti presenti nel contenitore del robot

al sacche Ladella polvere al suo interno.
Puoi anche toccare laraccolta polvere nellApp per avviare manualmente la raccolta polvere.

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

Ilnumero di passaggi di lavaggio e la frequenza di ritorno possono essere modificati nell'app prima dell'inizio della pulizia
e lamodifica durante I'a [ivita di pulizia corrente avra e [e To durante I'a [ivita successiva.

Termina I'a [ivita corrente
Al termine della pulizia, il robot tornera alla stazione base. E possibile visualizzare il rapporto di pulizia corrente nell'app.
E possibile terminare manualmente I'a [ivita nei tre modi seguenti:

« Tieni premuto (1) [Fine] per 2 secondi nellapp;

« Premi brevemente il pulsante 1} Home [Richiama] sul robot;

« Premi brevemente il pulsante () [Richiama] o tieni premuto il pulsante I> [Avvio/Arresto] sulla stazione base per 2
secondi.

Asciugatura panno

Dopo l'ultimo ciclo di pulizia, il robot tornera alla stazione base per lavare e asciugare il panno. Il tempo di asciugatura
pud essere modificato nellApp.

Einoltre possibile avviare manualmente il lavaggio e l'asciugatura del panno nei due modi seguenti:

+ Tocca A; [Lavaggio & Asciugatura Panno] nellapp;

- Premi brevemente il pulsante & [Lavaggio & Asciugatura Panno] sulla stazione base.
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4. Parametri
4.1 Specifiche

Robot

Stazione

Dimensioni: 355*350*107.7 mm

Dimensioni: 431*426.8*461.5 mm

Peso: ~4,6 kg

Peso: ~11,3 kg

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

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

(Lingresso nominale e [eTivd si basa sulle informazioni sulla

targhe [adel prodo [Q.)

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

Uscita nominale: 20V==2,0A

Tensione nominale (in funzione): 14.4V —
(ba Cerda 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: [EEE 80211b/g/n

Gamma di frequenza: 2412-2472 MHz

Potenza del trasme Litdre 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 trasme Lifdre max (EIRP):<10dBm

Potenza del trasme Lifdre max (EIRP):<10dBm

Ba [eria (Robot)

Quantita di ba [erie per confezione:

1pz

Tipo di ba Cerla: Ba [erla ricaricabile agli ioni di litio
Tensione nominale: 14.4V =
Quantita di celle della ba [erla per pacco ba [eria: 8pz

Capacita nominale, energia nominale:

5000mAh, 72Wh




Disponibilité Régionale et Compatibilité

Dans le but d'assurer une expérience utilisateur optimale et de respecter les exigences légales, les produits Narwal vendus o Liclellement par Narwal
(etses distributeurs agréés) ne peuvent étre utilisés et bénéficier du support aprés-vente que dans le pays/région de vente. Si le produit est expédié
dans un autre pays ou une autre région, il se peut que vous ne puissiez pas connecter le produit a l'application Narwal ou e [€gtuer 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
versionlocale du produit Narwal auprés de Narwal ou d'un distributeur agréé local.

Pour dissiper toute équivogue, les produits Nanwal vendus par Narwal (et ses distributeurs agréés) en République populaire de Chine sont strictement
réservés a une utiisation et & un service aprés-vente en République populaire de Chine (a ce L&fin uniquement, cela n'inclut pas Hong Kong, Macao et
Taiwan)

1. Apercu du produit
11Liste de vérification

Principaux composants

=

Robot x1
(Boite de collecte de
poussiére x 1 et brosse
rotative x 1 déja installées)

Station de base x 1
(y compris labase de ne Layhge x 1, le
réservoir d'eau propre x 1, le réservoir
d'eausale x 1)

Accessoires

\ /
é\ —

Brosse latérale x 2

‘
. Q

Sac a poussiére x1

=

Détergent x1

Cordon
d'alimentation de la
station de base x 1

Plateau de Rampe
ne Layhgexl d'extension de la
station de base x1

1.2 Robot

Avant (couvercle fermé)

Capteurs radar

Bouton de rappel

Bouton de mise en
marche/arrét

Capteur structuré de
lumiére vers lavant

Capteur de
bordure laser

Capteur de pare-chocs

Avant (couvercle ouvert)

Couvercle Bac ainsert

supérieur du robot remplacable
Filtre du bac
apoussiere

Bouton de

REINITIALISATION

Fente de couvercle
supérieur

Bas du robot

Capteur ultrasonique ~ ——

de tapis
Capteur anti-chute
. X infrarouge x3
Plaque signalétique
(N/Sinclus)

Brosse latérale x 2

Brosse rotative sans
enchevétrement cyclonique

Roue motrice x 2

Module de lavage
de vadrouille x 2

Roule [e1

Base de la vadrouille

Tampon de vadrouille
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1.3 Station de base
Devant de la station de base (ouvrir le couvercle avant)

Panneau tactile

Bouton de lavage/séchage |

de la vadrouille Bouton de rappel/sortie

Bouton de mise en

marche/arrét

Emplacement
pour détergent

Compartiment du sac
apoussiere de la

station de base Entrée du robot

Rampe d'extension de la Plateau de ne [oyage

station de base

Base de ne [oyhage
Avant (couvercle ouvert) Arriere
Réservoir d'eau propre
/—

Filtre éponge du
Couvercle de la réservoir d'eau propre
station de base

Réservoir d'eau sale EE] D

Poignée de la

station de base Couvercle avant

Interface d'alimentation
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1.4 Boutons et indicateurs

Boutons du robot

Bouton Action Fonction

Appuyez brievement

Démarrer/me [relen pause/reprendre la tache en cours

: ater(!
Démarrer/Arréter Appuyez et maintenez pendant 2

secondes

Mise sous/hors tension

Rappel () Home Appuyez brievement

Retour a la station de base

Appuyez brievement

Entrer en mode d'appariement

Réinitialiser « Appuyez et maintenez pendant 5s

Délier le compte et e [ader les données utilisateur

Appuyez et maintenez pendant 10
secondes

Boutons de la station de base

Restaurer les paramétres d'usine

Bouton Action Fonction
L Démarrer/me [relen pause/reprendre la
> Appuyez brievement tache en cours
Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Terminer la tache en cours
pendant une tache
O Appuyez brievement Rappel/Sortie
@ Appuyez brievement Démarrer/annuler le lavage de la serpilliere
Appuyez et maintenez pendant 10 secondes Remplir/vider l'auto-controle
O +> Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Entrer/sortir du mode d'appariement
H> + @ Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Redémarrer la cartographie
O+6 Appuyez et maintenez pendant 2 secondes Verrouillage enfant activé/désactivé
Indicateurs du robot et de la station de base
Indicateur Signification
Blanc stable En veille ou en fonctionnement

Blanc respirant

Allumage/Appairage/Mise a jour

Rouge stable
Remarque : Le panneau tactile s'éteint aprés 30 secondes sans opération

2. Préparez-vous avant utilisation

Installez les brosses latérales

Erreur du robot ou déconnecté

Retirez lamousse anti-collision

Appuyez sur les brosses latérales dans les emplacements
indiqués par co uleur jusqu'a ce qu'elles s'enclenchent
en place. —

N /

Installé correctement

Non installé correctement

* Soulevez lautocollant du couvercle supérieur pour
ouvrir le couvercle supérieur du robot et retirez la
mousse anti-collision.

*+ Fermez le couvercle supérieur du robot.




Retirez lamousse et installez le plateau de

ne Cayhge.

* Retirez les deux morceaux de mousse qui
maintiennent le robot a l'intérieur de la station de base.
« Insérez le plateau de ne Layhge dans la station de
base et fixez-le.

Placez le détergent

* Retirez le couvercle avant de la station de base,
faites face au capuchon du détergent vers la station
de base (NE PAS retirer le capuchon; assurez-vous
que l'autocollant de scellement est retiré), et
poussez-le horizontalement dans le compartiment a
détergent.

* When the detergent is in place, put the base
station front cover back.

Sticker
d'étanchéité
du détergent

Ajouter de l'eau propre

+ Déclipsez le réservoir d'eau propre et remplissez-le
avec de I'eau propre.

+ Refermez le bouchon du réservoir d'eau propre et
replacez-le dans la station de base.

Marque de
niveau d'eau

Placez la station de base

+ Branchez le cordon d'alimentation a l'arriere de la
station de base.

+ Me Lezllarampe d'extension de la station de base sur
le sol et poussez-la dans le bas de la station de base
jusqu'a ce quelle s'enclenche.

+ Laissez un espace ouvert d'au moins 0.45 métre de
long devant la station de base pour que le robot entre et
sorte de la station de base.

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

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 a LCeigne le fond.

+ Reme [e2le couvercle avant de la station de base.

Parameétres de démarrage

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

Connectez et associez le robot dans I'application

Téléchargez I'application Narwal et suivez les instructions pour connecter et lier le robot.
Remarque :Dans la page de I'appareil de 'application, appuyez sur "Paramétres" >
"Appareil" puis maintenez enfoncé "Redémarrer le robot" pendant 10 secondes pour

activer/désactiver le mode d'économie d'énergie.

-Le mode d'économie d'énergie 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.

3.1 0Organiser I'environnement domestique

A. Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chi[o1s, les pantoufles, les vétements et
les livres.

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cloture
pour empécher le robot d'entrer 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.

3.2 Cartographie

B. Ouvrez les portes des piéces & ne [oykr et disposez les
meubles de maniére a laisser le plus d'espace possible
pour le ne [oykge.

Hauteur de franchissement
d'obstacles

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.

Avant de ne [oykr une nouvelle maison, le robot doit explorer I'environnement et créer une carte. Pour le premier ne [oyhge,
vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant brievement sur le bouton [[> [Démarrer/Arréter] de la station de
base ou en appuyant sur [Démarrer la cartographie] dans I'application.

Remarque :

1. Une fois qu'une carte est créée, elle peut étre éditée dans I'application.
2. Veuillez ne pas déplacer la base aprés 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.
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3.3 Ne [ayhge

Sélectionner les modes de ne Layhge

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

Activer Freo Mind
Le Freo Mind est un assistant de ne [oyhge intelligent. Lorsqu'il est activé, le robot ajuste intelligemment les paramétres

de ne [oylge sans nécessiter de réglages manuels.
Vous pouvez choisir d'activer ou non Freo Mind lors du lancement d'une tache de ne [oylge dans 'application.

Démarrer la tache de ne Layhge

Vous pouvez démarrer le robot pour le ne Caykage de trois maniéres :
» Appuyez sur (») [Démarrer le ne Layhge] dans l'application;
+ Appuyez briévement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] du robot pour commencer le ne [aylage. Le robot activera
le mode Aspirateur par défaut;
+ Appuyez brivement sur le bouton > [Démarrer/Arréter] de la station de base pour commencer le ne [oyhge. Le

robot activera le mode Aspirateur et Vadrouille par défaut;
Remarque : Vous pouvez ajuster le mode de ne [oykhge et définir plus de paramétres de ne [oyage dans I'application.

Me [reken pause/reprendre la tache en cours
Vous pouvez me [telen pause/reprendre la tache en cours de trois maniéres :
+ Appuyez sur () [Pause]/(>) [Reprendre] dans I'application;
« Appuyez brievement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] du robot;
* Appuyez brievement sur le bouton [>> [Démarrer/Arréter] de la station de base.

Collecte de poussiere

Apres le début d'une tache d'aspiration, la station de base transfére la saleté et les débris du réservoir du robot vers le
sac a poussiére intégré.

Vous pouvez également appuyer sur la collecte de poussiére dans 'application pour démarrer la collecte manuellement.

Lavage de la serpilliere

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

Le nombre de courses de lavage et la fréquence de retour peuvent étre modifiés dans I'application avant le début du
ne Layhge, et la modification pendant la tache de ne [ayage en cours prendra e [efllors de la tache suivante.

Terminer la tache en cours

Le robot se dirigera lui-méme vers la station de base lorsque le ne [aykge sera terminé. Vous pouvez consulter le rapport
de ne [aykge actuel dans I'application.
Vous pouvez me [teffin manuellement a la tache de trois maniéres suivantes :

+ Appuyez et maintenez() [Terminer] pendant 2 secondes dans l'application;

+ Appuyez brievement sur le bouton ('} Home [Rappel] du robot;

+ Appuyez brievement sur le bouton 1) [Rappel] ou appuyez longuement sur le bouton > [Démarrer/Arréter] de la
station de base pendant 2 secondes.

Séchage de la Serpilliere

Aprés le dernier cycle de lavage, le robot retournera a la station de base pour le lavage et le séchage de la serpilliere. Le
temps de séchage peut étre modifié dans l'application.

Vous pouvez également démarrer le lavage et le séchage de la serpilliére manuellement de deux manieres :

- Appuyez sur A; [Lavage & Séchage de la Serpilliére] dans l'application;

2~1Appuyez briévement sur le bouton & [Lavage & Séchage de la Serpilliére] sur la station de base.

4. Parametres
4.1 Caractéristiques

Robot

Station

Dimensions :355*350*107,7 mm

Dimensions :431*426,8*461,5 mm

Poids : ~4,6 kg

Poids : ~11,3 kg

Connexion sans fil : 2,4GHz, 80211b/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.)

Emtrée nominale (en charge) : 20V 2.0A

Sortie nominale : 20V==2.0A

Tension nominale (en fonctionnement) : 14.4V
(ba [erde lithium-ion, >5900mAh)

Puissance nominale :
Charge: 45W
Chau [age de I'eau: 1100W(220-240V~, 50-60Hz)
850-1250W(100-127V~, 50-60Hz)
Collecte de poussiére: 450W
Séchage: 65W

Wifi

Protocole : [EEE 80211b/g/n

Gamme de fréquences: 2412~2472 MHz

Max. Puissance de I'éme Ledur (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'éme Leur (EIRP) :< 10 dBm

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

Ba [Cerie (robot)

Nombre de ba [erles par emballage:

1piéce

Type de ba [erle: Ba Lerie Li-ion rechargeable
Tension nominale: 14.4vV =
Quantité de cellules par ba Cerle: 8 pieces

Capacité nominale, Energie nominale:

5000mAh, 72Wh




Disponibilidad y compatibilidad regional

en iones relativas ala del usuarioy en los requisit iento legal pertinentes, los p Narwal (ylos
vendedores autorizados de Narwal) lanzados oficialmente solo pueden utilizarse 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 lamejor experiencia de producto y servicio, le recomendamos que adquiera el producto Narwal distribuido localmente a
Narwal 0 alos vendedores autorizados de Narwal.

Para evitar cualquier duda, los productos Narwal por Narwal (y los autorizados de Narwal) en China continental estan

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

1. Producto de un vistazo
11 Lista de verificacion

Partes principales

Robotx1
(1x caja de recoleccion de
polvoy 1x cepillo de rodillo
yainstalado)

(incluye base de limpieza x 1,
tanque de agua limpia x 1, dep6sito
de agua sucia x 1)

Accesorios

\ / l— Nl

N\ A —; @

P4 '

Cepillo lateral Cable de Detergente x1 Bolsa para Bandeja de Rampa de
x2 alimentacion de la polvoxi limpieza x1 extension de la
estacion base x 1 estacion base x 1

1.2 Robot

Frontal (cubierta superior cerrada)

Sensores de radar

Botén de recuperacion Sensor de luz
estructurada

Boton de Inicio/Detener hacia delante

Sensor de
parachoques

Sensor de borde laser

Frontal (cubierta superior abierta)

Papelera

Cubierta superior Cubo de insercién

del robot reemplazable
Filtro del
Boton de reinicio contenedor
de polvo

Ranurade la
cubierta superior

Fondo del robot
Sensor ultras6nico
de alfombra

Sensor infrarrojo
anticaida x3

Placa de nombre
(S/Nincluido)

Cepillo lateral x 2

Cepillo ciclénico
antienredos

Rueda motriz x 2

Médulo de trapeado x 2

Rueda guia

Base del trapeador Trapeador
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1.3 Estacion base

Parte frontal de la estacion base (abra la cubierta frontal)

Panel tactil

Bot6n de
recuperacién/salida

Boton de lavado/secado
de trapeador

Boton de
Inicio/Detener

Ranura para detergente

Compartimento de
la bolsa para polvo

de la estacion base Entrada del robot

Rampa de extension Bandeja de limpieza

de la estacion base
Base de limpieza

Frente (tapa abierta) Atras

Tanque de agua limpia

Filtro de esponja
para tanque de
agua limpia

Tapadela
estacion base

Tanque de agua
sucia

Mango de la Tapa frontal

estacion base

Interfaz de energia
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1.4 Botones e indicadores
Botones de robot

Boton Accién

Funcién

Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

Iniciar/Parar d)
Mantenga presionado durante 2 segundos

Encendido / apagado

Recordar () Home Pulsacién corta

Volver ala estacién base

Pulsacion corta

Ingrese al modo de emparejamiento

Reiniciar « Mantenga presionado durante 5s

Desvincular la cuentay borrar los datos del usuario

Mantener pulsado durante 10s

Botones de la estacién base

Botén Accién

Restaurar la configuracién de fabrica

Funcién

Pulsacién corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

>
Mantenga presionado durante 2 segundos
durante una tarea

Finalizar la tarea actual

O Pulsacion corta

Recuperar/Salir

Pulsacion corta

Iniciar/cancelar el lavado del trapeador

o

Mantenga presionado durante 10 segundos

Autocomprobacion de recarga/descarga

0 +I>

Mantenga presionado durante 2 segundos

Entrar/salir del modo de emparejamiento

>+ 6

Mantenga presionado durante 2 segundos

Reasignacion

0+06

Mantenga presionado durante 2 segundos

Activar/desactivar bloqueo infantil

Indicadores de robot y estacién base

Indicador

Significado

Blanco fijo

En espera o en funcionamiento

Respiracion dinamica blanca

Encendido/Acoplamiento/Actualizacion

Rojo fijo

Error o desconexion del robot

Nota: El panel tactil se oscurece si no se utiliza durante 30 segundos.

2. Preparacion antes del uso

Instale los cepillos laterales

Presione los cepillos laterales en las ranuras como lo indica
el color hasta que encajen en su lugar.

Retire la espuma anticolision.

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

« Cierre la cubierta superior del robot.




Retire laespumaeinstale labandejade
limpieza

= Retire las dos piezas de espuma que fijan el robot dentro
de laestacion base.

= Introduzca la bandeja de limpieza en la estacion base
y fijela.

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 retirar la pegatina de sellado) y empujela
horizontalmente hacia el depésito de detergente.

= Cuando el detergente esté en su sitio, vuelva a colocar
latapa frontal de la estacion base.

Adhesivo de sellado
del detergente

Afadir agua limpia

= Desenganche el depésito de agua limpiay llénelo de
agua limpia.

= Cierre latapa del tanque de agua limpia y vuelva a colocar
el tanque de agua limpia en la estacion base.

Marcade nivel
de agua MAX

Colocar la estacion base

« Enchufe el cable de alimentacion en la parte posterior
de la estacion base.

= Coloque larampa de extension de la estacion base en
el sueloy empjela hacia la parte inferior de la estacion
base hasta que encaje en su sitio.

= Deje un espacio abierto de al menos 0.45 metro de
largo delante de la estacion base para que el robot entre
y salga de la estacion base.

Recomendaciones: NO coloque la estacion base cerca de una

fuente de calor.

Instalacion de labolsa de polvo de desinfeccion
de laestacion base

= Retire la cubierta frontal de la estacién base.

= Introduzca la bolsa recogepolvo en laranuraen la
direccion marcada hasta que toque el fondo.

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

Ajustes de arranque

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

Conectary vincular el robot en la App

Descarga la App Narwal y sigue las instrucciones para conectary vincular el robot.
Nota: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.

-El modo de ahorro de energia sélo esta disponible en Norteamérica.

3. Modo de empleo

Antes de usar el robot, aseguirese de haber finalizado la instalacion y configuracion de la estacion base en el Capitulo 2.

3.1 0rganizar el entorno doméstico

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

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

20mm

Altura para subir obstaculos

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

D. Laaltura méxima de cruce de obstaculos es de 20 mmy
el robot no puede entrar en habitaciones con una altura
de umbral superior a 20 mm. Puede adquirir la Rampa de
umbral de Narwal para ayudar al robot a superar obstaculos.

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

3.2 Trazar mapas

Antes de limpiar un nuevo hogar, el robot necesita explorar el entorno y crear un mapa. Antes de limpiar por primera vez,
puedes activar el mapeo pulsando brevemente el bot6n|[> [Inicio/Parada] en la estacion base o tocando [Iniciar mapeo]
enlaApp.
Nota:
1.Unavez 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.
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3.3 Limpieza

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 parametros como los ciclos de limpieza, la succién y la humedad del trapeador para cada modo en
la App.

Ajuste Freo Mind
Freo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Cuando Freo Mind esta activado, el robot ajustara de manerainteligente

los parametros de limpieza, sin necesidad de realizar ajustes manuales.
Puede seleccionar si desea activar Freo Mind al iniciar una tarea de limpieza en la App.

Iniciar la tarea de limpieza

Puede iniciar el robot para la limpieza de tres formas:
« Pulse () [Iniciar limpieza] en la App;
+ Pulse brevemente el botén () [Inicio/Parada] del robot para iniciar la limpieza. El robot activara el Modo Aspiracién
de forma predeterminada;
* Pulse brevemente el botén [[> [Inicio/Parada] de la estacién base parainiciar la limpieza. El robot activara el modo
Aspirary Trapear de forma predeterminada;

Nota: Puede ajustar el modo de limpieza y configurar mas parametros de limpieza en la App.

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de tres formas:

« Pulse ()[Pausa]/(> [Reanudar] en la App;

« Pulsa brevemente el botén (b [Inicio/Parada] del robot;

* Pulse brevemente el bot6n [[>[Inicio/Parada] de la estacion base.

Recoleccion de polvo
Después de que comience una tarea de aspiracion, la estacion base transferira la suciedad y los residuos dentro del

recipiente del robot a la bolsa para polvo que se encuentra en el interior.
También puede tocar la recoleccién de polvo en la App para iniciar la recoleccién de polvo manualmente.

Lavado del trapeador

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

Elnimero de pasadas de trapeado y la frecuencia de retorno se pueden modificar en la App antes de que comience la
limpieza, y lamodificacién durante la tarea de limpieza actual tendra efecto durante la siguiente tarea.

Finalizar la tarea actual

El robot volvera a la estacion base cuando finalice la limpieza. Puede ver el informe de limpieza actual en la App.

Puede finalizar manualmente la tarea de las tres formas siguientes:

+ Mantén pulsado (1) [Finalizar] durante 2s en la App;

+ Pulse brevemente el bot6n () Home [Recuperar] en el robot;

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

Secado del trapeador

Tras la tltima pasada del trapeador, el robot volvera a la estacion base para lavar y secar el trapeador. El tiempo de secado
se puede modificar en la App.

También puede iniciar el lavado y secado del trapeador manualmente de las dos formas siguientes:

- Pulse & [Lavado y secado del trapeador] en la App;

2-5Pulse brevemente el botén & [Lavado y secado del trapeador] en la estacion base.

4. Parametros
4.1 Especificaciones

Robot

Estacion

Dimensiones: 355*350*107,7 mm

Dimensiones: 431*426,8*461,5 mm

Peso: ~4,6 kg

Peso: ~11,3kg

Conexién inaldambrica: 2,4 GHz, 80211b/g/n

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

(Laentrada 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, >55900mAh)

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
Méx. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm
Bluetooth Bluetooth

Protocolo: BLE5.0

Protocolo: BLE5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

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

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

Bateria (Robot)

Cantidad de baterias por paquete:

1pza

Tipo de bateria:

Bateria de Li-ion recargable

Tensién nominal:

14,4V =

Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterias:

8 pzas

Capacidad nominal, energia nominal:

5000mAh, 72Wh




PeryoHanbHas JOCTYMHOCTb 1 COBMECTUMOCTb
Lna i o in

aKOHOE ¥ NPaBN MPOAYKTH! Narwal, OLMANbHO BbINYLLeHHIe

ii Narwal (1 6b10TOPAMY, YIONHO ¥ Narwal), moryT nnonyuats
B ECnmnpogyKT [PYrYie CTPaHb! UM PErvoHbl, Bbl HE CMOXETE MCTIO/b30BaTh NPUMIOKeHNe:
Narwal Freo, 4 ornpoaykTa Ml
wn Ji Narwal.

Ha

) Y
Ji Narwal), MoxeT THCS M NIONYHaTH TONbKO Ha oKurasi (sa

PEr1oHOB MOHKOHT, Makao v TaiigaHb).
1. OnncaHve nsgenuns
11 KomniiekT nocTaBKku

OCHOBHble YacTu

Po6oT x 1
(Mbinec6opHMK x 11
ponuKoBas WweTka x 1 yxe
yCTaHOB/IEHbI)

Bbasosas ctaHumA x1
(BK/IOUYEHBI OCHOBAHME [|/15 OUNCTKM X 1,
6aK 15 YnCTOM BoA! x 1, 6ak ans
rpsi3HOI BOAbI X 1)

Akceccyapbl
. <<
\ / = S
¢ (1]
P Q '
Bokosas LWHyp nuTaHna Motouwjee Mewwok ansa MopaoH ans BblaBukHas
weTka x 2 6azoBoii cpeacTBo x1 c6opa nbim x1 OYNCTKUXL pamna 6a3oBoii
cTaHumm x 1 cTaHumun x 1
1.2 Po6oT
MepefHsis YacTb (BEPXHSAS KPbILLKa 3aKpbITa)
AaTunkn pagapa
JAaTuvk npsmoro
KHonka oT3blBa Aeiictens
CTPYKTypuUpoBaH

Knonka Myck / OctaHoBKa HOro ocBelleHus

KpaeBoii nasepHblii gaTunk

JAatunk 6amnepa

MepeHAs YacTb (BEPXHASA KPbILLKa OTKPbITA)

3ameHsiemMbl
BepXHSst KpbILIKA -
1 BKNagpiw
po6oTta
PuUnbTP
nbinecGopHuKa

Knonka RESET (c6poc)

Ma3 BepxHeit
KPbILLKY

HWxHss yacTb po6oT

YNbTPasByKOBOW JATUMK KOBPOB ~ ———————————————

WHpakpacHbiit
——  [aTuuK 3auThl

Lnnbank OT najieHus x 3
(BkiouaeT C/H) BokoBas LeTka X 2
LinknoHHasn

HesanyTbIBaowwancs Begyuwee
ponukoBas jeTka Konecox 2

Mogaynb BnaxHoi

y6opku X 2
@ Hanpasnswuee
Koneco
P N
i \
\
basa weab6ps! Hacapka ans weabps!
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1.3 bazoBasi cTaHUuA

MepeaHsas yacTb 6a30B0Ol cTaHLMY (OTKPOITE NepPeAHION KPbILLKY)

CeHcopHas naHenb

KHomKa npombIBKky /
CYLUKM WBa6pbI

KHonka OT3biBa / Bbixoga

—— KHonkalyck/ OctaHOBKa

% FHe3fo ans

X MOIOLLEro CpeAcTBa
Otcek melwka ans
c6opa nbim
6a30Boii cTaHLN BxogHoe

oTBepcTue poboTa

BblaBWXHas paMna MoAAOH AN1st 04NCTKM

6a308B0i1 CTaHLMK |

Yucrawan 6asa

MepeaHsisi 4acTb (KPbILLUKa OTKPbLITA) Hazag

ry6uatbiii punbTp
Kpbllwka 6a3oBoit 6aka 4YncToit Boap!

cTaHuun

Bak ansa @@ D

TPSi3HOM BOAbI

Pyuka 6a3oBoii
cTaHuum

MepegHasa
Kpbillka

ViHTepdeiic nutaHns
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1.4 KHOMKW 1 nHANKaTOPbI

KHonku po6oTa

KHornka [Oelictere DYHKUMSA

Haxatune 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHE TeKyLLeli 3aaa4n

Myck/ OcTaHoska (1)

3axartbHa2c Bk/toyeHme / BbIK/oUeHNe NuTaHnsa

Otabi () Home Haxatue BosBpart Ha 6a30By0 CTaHLMIO

Haxatune BXo/, B peXum ConpsixeHns

C6poc o BaxarbHa5c OTBA3Ka y4YETHOIA 3aN1CH N 0UNCTKA NO/Nb30BATENLCKUX AAHHbIX

3axaTb Hal0c BOCCTaHOBNTL 3aBO/ICKME HACTPOMKNA

KHonku 6a30B0i1 CTaHLUK

KHonka [NelicTere DYHKUMA

Haxatune 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHNE TeKyLUeli 3aga4n

3axmnTe B TeHeHue 2 ¢ BO Bpems

3aBeplueHune Tekyuleil 3agaun
BbINO/IHEHNA 3aaHUA P! yuien saj

0O Haxatune

6

0O +1>
>+ 6
0O+6

OT3bIB / Bbix0g,

Haxatune OcTaHoBKa / OTMeHa NPOMbIBKY LIBAGPbI

BaxatbHalOc CamonpoBsepka 3a11Bku / cnvea

BaxaTbHa2C Bx0f, / BbIXO/, U3 PEXMMA CONPSHKEHUS

3axaTbHa2cC MNepe3anyck CoCTaBNEHMs KapTbl

3axatbHa2c BnokvpoBka oT AeTeii - Bk, / Bbikn.
VHAvKaTopbl po60Ta 1 6a30BO CTaHLU MK

VHaukaTop 3HaueHve

MOCTOSHHBIN 6enblit Pexum oxngaHus unm paéota

MepenvBatowmiica 6enbiii BkntoyeHue / conpsixeHuve / 06HOBNeHe

MOCTOAHHbIA KpacHsbIi Ownbka poboTa Nnn OTKNYeHue

MpumeyaHue: CeHcopHas NaHesb CTAaHOBUTCSI TEMHOi NOC/e OTCYTCTBUA Onepauvii ¢ Heii B TeueHue 30 CekyHp,
2. MoparoToska nepes ncrnosib3oBaHvemM
YcTaHOBYTE GOKOBbIE LWETKN YpanmTe NoposioH [/15 3alnTbl OT CTOSIKHOBEHUIA

BcTaBbTe 60KOBbIE LWETKM B Maskl, 0603Ha4EHHbIE LiIBETOM,
[10 WenyKa. e

+ MpUNOAHUMNTE HaKNelKy Ha BEPXHEN KpbILIKE,
UTOGbI OTKPLITL BEPXHIOK KPLILIKY PO6OTa U YAANUTL
NOPO/IOH A/151 3ALUTbI OT CTONIKHOBEHWIA.

= 3aKpoiiTe BEPXHIOK KPbILLKY po6oTa.

—
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YCTaHOBNEHO NPaBNNIbHO
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YaanuTe neHonnacT v ycTaHoBUTE NOAA0H
[151 OYUCTKM

* Yfanute ABe NEHONNACTOBbIE AETaM, KOTOPbIE
(huKcupytoT po60oTa BHYTPU 6a30BOI CTaHLMN.

+ BcTaBbTe NOAZOH [/151 OUUCTKM B 6a30BYI0 CTAHLNIO U
3aKpenuTe ero.

PasmecTuTe MOtoLLEE CPEACTBO

= CHAMWTE MepeaHIol Kpbiluky 6a30BOW CTaHLMM,
NOBEPHUTE KPbILIKY C MOIOLMM CPe/ACTBOM K 6a30B0ii
cTaHumm (HE cHumaiiTe KpbilwKy; y6eauTech, 4TO
naomM6rpoBoYHast Hakneiika ypaneHa) n
rOPU30OHTANLHO BTONKHUTE ee B GyHKep A/ MOIoLero
cpeacTBa.

= Korpa Molollee cpeacTBo 6yneT Ha MecTe, BepHUTE
NepeaHioio KPbillKy 6a30BOA CTAHLMN Ha MECTO.

gv ,‘

MNomM6MPOBOYH
as Haknelika
molouiero
cpeacTsa

[06aBUTb YACTYIO BOAY

+ OTcoeAnHUTE Bak ANA YUCTON BOAbI 1 3aN0NHNUTE
€rO0 YNCTOI BOAOIA.

* 3akpoiiTe KpbiLLKY 6aKa A5t YUCTOW BOAbI U yCTaHOBUTE
6aK AN YNCTON BOAI 06PATHO Ha 6a30BYHO CTaHLMIO.

OTmeTKa
YPOBHS BOfjbI
MAX (makc.)

PasmecTuTe 6a30BYI0 CTaHLMIO

+ MOAKNIOUUTE WHYP NUTaHWUA K 3aAHel naHenn

6a30B0li CTaHLMN.

+ MoN0XNTE BbIABIWKHYIO pamny 6a30B0ii CTAHLMN HA

0/1 11 BCTaBLTE €€ B HIXKHIOK 4aCTb 623080V CTaHLUN

10 Wenuka.

+ OcTaBbTe nepes 6a30Boii CTaHUyel cBo6oaHoe

NPOCTPAHCTBO [/ INHO He MeHee 0.45 MeTpa, 4TOGbI

POGOT MOT BXOAWUTH 1 BLIXOAUTL U3 6a30B0M CTaHLMN.
CoseTbl: HE cTaBbTe 6a30BYH0 CTAHLMIO PAJOM C UCTOYHUKOM

YcTaHoBKa Mblnec6opHuKa AN gesvHhekummn
6a30BoW cTaHLMN

+ CHUMUTE Nepe/HIOo KPbILLKY 6a30BOV CTAHLMN.

+ BcTaBbTe MELWOK A5t C6opa Mbinu B nas B
OTMEUYEHHOM Hanpas/ieH!M, MOKa OH He JOCTUTHET
AHa.

+ YCTaHOBUTE HA MECTO NEePEe/HIOI0 KPbILLKY 6a30B0M
CcTaHumum.

HacTpoliikn 3arpysku

BcTaBbTe po6oTa B 6a30BYH CTAHLMIO TaK, YTO6bL GOKOBbIE
LETKM Gbl/ Hanpas/eHs! Hapyky. GasoBas CTaHLs nogacT
O/IH 3BYKOBOIA CUTHaU1, CBUAETENLCTBYIOLLMIA 06 yenelHoii
3apsizike, Noc/e Yero po6oT BKIOUNTCS 1 NepejacT
ro/I0CoBOE COOBLIEHNE.

IMoAK/toUEHYIe Y NPUBSI3Ka POGOTA B MPUIOKEHUN

3arpysute npunoxenne Narwal u cnefyiite IHCTPYKLWAM N0 NOAKNOHEHUIO U NPUBS3KE
po6oTa.

MprmeyaHne:Ha cTpaHuLe yCTPOCTBa NPUNoXeHus HaxxmuTe "Se [ings" > "Device"
(HacTpoiikn > YcTpoiicTBO), a 3aTem 3axmnTe KHomMKy "Restart Robot" (MepesanycTuts
po6oTa) B TeyeHne 10 CeKyHf, HTOObI BKOUNTL / BBIKIHOUUTH PEXUM IHEPTOCEEPEKEHUS.
-Pexum aHeprocbepexeHns JOCTyneH Tobko B CeBepHoii AMepuke.

3. Kak ucnonb3osatb

Mepea Hayanom pa6oTsl C POGOTOM yGeaUTECh, YTO Bbl 3aBEPLUMN YCTAHOBKY 1 HACTPOIiKY 623080 CTAHLMM, KaK yKasaHo B
rnase 2.

3.1 OpraHnsaums gomatliHeli 06CTaHOBKM

A. HaBeguTe nopsgok Ha nony, Hanpuvep, y6epute

B. OTKpoiiTe jBepu B yG1paemMble KOMHaTbI U paccTaBbTe
pas6pocaHHble NPOBO/A, TPANKYA, TANOUKM, OAEXY U KHAMU.

MeGesb Tak, YTo6bl 0CTaBUTh Kak MOXHO Gosblie MecTa
ns y6opku.

BbicoTa nogjbema Ha
npensTcTene

C.OcTaBbTe Apyrie ABepu 3aKpbITbIMUA 1 YCTAHOBUTE
orpaxeHue, 4To6bl NPeAOTBPATUTL NonagaHne po6oTa
Ha BO3BbILIEHHbIE U/ HU3KE YHACTKM.

D. MakcumasbHasi BbICOTa NPeo/0eHIst NPensTCTauit
cocTasnsiet 20 MM, 1 POGOT HE MOXKET BOWTU B KOMHATbI
C BbICOTO/ nopora 6onee 20 MM. Bbl MOXeTe nprotpectin
noporosyto pamny Narwal, KoTopasi ToMOXeT po6oTy
npeo/oneBaTth NPensTCTBus.

E. HE cToiiTe nepes po60TOM, Ha MOPOTe UK B Y3KNX
npoxogax, YTobbl n36exaTb NPOMyCcKOB Npu y6opke.

3.2 CocTaBneHue KapTbl

Mpexpe 4em NpUCTYNUTL K YGOPKE HOBOTO JOMa, PO60TY HEOGXOANUMO N34T OKPYXAIOLLYIO CPe/y U COCTaBUTbL KapTy.
Mepeg nepsoil y6opKoii MOXHO 3aMyCTUTb COCTaB/IEHNE KapThbl KOPOTKMM HaxaTueMm kHonku [[> Start/Stop (3anyck /

OcTaHOBKa) Ha 6a30BO CTaHLMM UM HaXXATUEM KHOMKW [Start Mapping] (3anyck cocTaBneHns KapTbl) B NPUNOXKEHUN.
MpumevaHue:

1. Mocne co3AaHns KapTbl €€ MOXHO PelakTMPOBATL B NPUIOKEHM.
2. He nepemveuyaiite 6a30Byto CTAHLWIO NOC/E CO3/IaHUA KapThl, MHaYe NPUAETCA NepesanyckaTh COCTaBNEHNE KapThl.
Mpyn nepecTaHOBKe KpynHOii MeGeny B IoMe PEKOMEH/lyeTCs CO3/jaThb HOBYIO KapTy.
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3.3 Y60pka

BbIGOp pexxnmoB y60pKu

M3aenve nmeeT YeTbipe BCTPOEHHbIX Pexuma y6opKU: NbiNecoc, BfaxHas y6opka, Nbinecoc 1 BnaxHas y6opka, nbinecoc,
3aTeM BnaxHas y6opka. B npunoxeHn MoXHO BbIGpaTh 1 HACTPOUTL Takue NapameTpbl, Kak Lk/bl yGOPKM, BcackiBaHue 1
BN&XHOCTb WIBAGPLI /151 KAXK/OTO PEXMMA.

YctaHoBuTb Freo Mind

Freo Mind - 3T0 MHTeNNEeKTyasbHbI NOMOLLHVK B y6opKe. Mpy BkntoueHnn Freo Mind po60T camocTosiTeNlbHO perynupyet
napameTpbl yGOpKu, He Tpebys PyUHbIX HACTPOEK.

Bbl MOXeTe BbibpaThb, akTUBMPOBATL /M pexum Freo Mind npu 3anycke 3aaauv y60pku B NPUIOXKEHUN.

3anyck 3agauv no yéopke

3anycTuTb po6oTa Ha y6opKy MOXHO TPeMs Cie/lytoLymMm cnocobamu:

= Haxmute (o) [Start Cleaning] (HauaTs y60pKy) B pUnoXeHu;

= HaxxmuTe kHonky (1) Start/Stop (3anyck / OcTaHoBKa) Ha po60oTe, UTo6bI HauaTh yGopky. [0 yMonuaHnio po6oT
aKTUBMPYET PEXNM NbiNecoca;

= HaxxmuTe kHonKy | [Start/Stop] (3anyck / OcTaHoBKa) Ha 6a30B0ii CTaHLK, 4TO6bI HauaTk y60pKy. Mo ymonuaHuio

POGOT aKTUBMPYET PEXMM MblNecoca v BiaxHoii y6opku;
TMpuMeyaHme: B NPUIOKEHNA MOXHO HACTPOUTL PEXIM YGOPKY 1 3a/1aTh IPyTi e NapameTpb.

May3a/B0306HOBNEHME TeKyLel 3a8a4n

MprocTaHoBUTL/BO306HOBUTL BbINOTHEHME TeKyLLel 3aAa4m MOXHO Tpems cnocobamm:
= Haxvue (i) [Pause]/ () [Resume] (May3a / BO306HOBUTb) B NPUNOXEHIM;

= Haxxmute kHonky () [Start/Stop] (3anyck / OcTaHOBKa) Ha po6oTe;

= HaxxmuTe kHonky [>[Start/Stop] (3anyck / OctaHOBKa) Ha 623080 CTaHLWN.

C6op nbinu

Mocne Hayana y6opku nblnecocom 6asoBast CTaHLMA NePeMECTUT rPsib U MyCOp U3 KOHTEeliHepa po6oTa B MELLOK Ans
c6opa nbinu.

YT06bI 32NyCTUTH CHOP NbININ BPYUHYH, MOXHO TaloKe HaxaTb CHOP Mbi B NPUIOKEHUU.

Molika lBab6pbl

ECnu po60T HACTPOEH Ha MHOTOKPATHYI0 Y6OPKY UK nowazb y6opKku BenKa, OH aBTOMaTUYECK BO3BPALAeTCs Ha
6a30BYI0 CTAHLMIO /151 IPOMbIBKY LIBAGPbI.

KOonm4ecTso NpoXo/i0B 1 BO3BPATOB B pamMKax BMIaXHOM YGOPKI MOXKET GbITb U3MEHEHO B NPUIOKEHUN 0 HaYana y6opku,
M U3MEHEeHNe, CeNaHHOoe BO BPEMSI TeKyLel y6opKu, BCTYNUT B CUTy BO BPEMS! CeAyHoliei.

3aBepLueHvie Tekylleli 3aga4m

0 OKOHYaHNUM Y6OPKM POGOT CAMOCTOSTENBHO NepemelaeTcs 06PaTHO K 6a30BOI CTaHLMK. B NPUNOXKEHUN MOXHO
NPOCMOTPEThL TEKYLUII 0THET 06 yGOpKe.

3aBepLunTL 3a/1aHNe BPYUHYI0 MOXHO CNe/ytoLM1 Tpems crocobamm:

= 3axmuTe kHonky (1) [Finish] (3aBepLueHie) B TeueHue 2 ¢ B NPUNOKeHIH;

= HaxmuTe kHonky () Home [Recall] (OT3bIB) Ha po6oTe;

= Haxxmute kHonky 1) [Recall] (OT3bIB) uin 3axMuTe B TeueHue 2 ¢ KHOMKy > [Start/Stop] (3anyck / OcTaHOBKa) Ha
6a30Boii CTaHLWK.

Cyuwka weabpb!

Mocie nocne/Hero NporoHa B pamkax BNaxHo! y6opKk1 po6oT BO3BPallaeTCs Ha 6a30BY10 CTAHLMIO /151 MOVIKM 1 CyLLIKN
wBa6pbl. Bpems CyLikn MOXET BbiTb N3MEHEHO B NPUNIOXEHNM.

3anycTuTb NPOLLECC NPOMBIBKIA 1 CyLIKM LBAGPbI BPYUHYIO TAKXKE MOXHO CIe/yIounmMI ABYMS CocoGamu:

« Haxxmute A, [Mop Washing & Drying] (Moiika 1 cyluka Wwea6pbi) B IPUNOXEH!M;

= HaxxmuTe kHonky & [Mop Washing & Drying] (Moiika v cyluka wseabpbi) Ha 6a30B0ii CTaHLMU.
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4. MapameTpbl
4.1 TeXHN4YeCcKne xapakTepnucTuku

Po6oT

CraHuus

ra6aputbl:355*351*107,7 mm

FabapuTbl: 431*426,8*461,5 Mm

Bec: ~4,6 kr

Bec: ~11,3kr

BecnposogHoe nogkntoyenune: 2,4 Mu, 80211b/g/n

HomuHanbHbIi Bxog: 220-240 B~, 50-60 'y,
100-127 B~, 50-600y,

(PaKTnyeckas HOMMHa/IbHAs MOLHOCTL OCHOBaHa Ha
VH(HOPMALIN Ha WN/bAVKE NPOAYKTa.)

HomuHanbHeii BXoA (3apsaka): 20B==—=2,0 A

HomuHanbHbIN Bbixod: 20 B==—=2.0 A

HomuHanbHoe HanpsxeHne (npu paboTe): 14,4 B=—

HOMMHaNbHAS MOLHOCT:

3apsigka: 45 BT

HarpesaHve Bogp!:1100 BT(220-240 B~, 50-60 I'l)
850-1250 BT(100-127 B~, 50-60r1)

C60p nbinu: 450 BT

Cyuwka: 65 BT
Wifi (Po6oT+CTaHums)
MpoTtokon: I[EEE 80211b/g/n
[AvanasoH yacTtoT: 2412~2472 MI'y,
Méx. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm
Bluetooth Bluetooth

Mpotokon: BLE5.0

Mpotokon: BLE5.0

[unana3oH yacToT: 2402-2480 My,

[Aunana3oH YacToT: 2402-2480 My,

Makc. MouwHocTb nepegaTyvka (EIRP):<10 obm

Makc. MouwHocTb nepegaTyvka (EIRP):<10 obm

Akkymynatop (po6oT)

KonuuecTso akkyMynaTopHbix 6/10KOB B ynakoBKe:

lwr

Tun akkymynsTopa: MepesapshkaeMmblii IUTUI NOHHbIV aKKyMyNsTOp
HomuHabHoe HanpshkeHne: 14.4V =—
KoNn4ecTBo 31eMEHTOB NUTaHWs B OfJHOI yNakoBKe: 8wt

Ho s

EMKOCTb, HOl

as aHeprus:

5000 MAY, 72 BTY




Bolgesel Kullanilabilirlik ve Uyumluluk

Eniyi kullanici veilgili yasave di uyumu saglamak hizmet ve kullanim, Narwal'in @rdnlerini resmi olarak piyasaya
surdiigi lke veya bolgeyle (veya Narwal tarafindan yetkilendirilen distribatorlerle) sinirlidir. Uriin baska iilke veya bolgelere gonderilirse Narwal Freo
Uygulamasi baglanip mamkin . Eniyi triin ve hizmet deneyimiigin Narwal Grdnlerini bolgenizdeki yetkili distribttor

veya perakendecilerden satin almanizi éneririz.

Gin Anakarasinda dagitilan ve satis sonrasi hizmet icin erisilen Narwal iriinlerinin, Hong Kong, Makao ve Tayvan haric olmak izere, yetkili distribiitorler
ve Gin Anakarasi ile sinirli oldugu agikga belirtiliyor.

1. Bir Bakista Uriin

11 Kontrol listesi
Ana pargalar

Robot x 1 Anaistasyon x 1

(Toz toplama kutusu x 1 ve Rulo (Temizlik tabani x 1, toz torbasi x 1,
firga x 1 zaten kurulu) temiz su tanki x 1, kirli su tanki x 1 dahil)
Aksesuarlar

N\ / = Sl

N\ —
P Q '

Yan firga x 2 Anaistasyon Deterjan x1 Toz Torbasi x1 Temizleme Tepsisi x1 Anaistasyon
glic kablosu x 1 uzatmarampasi x 1

1.2 Robot Aksesuari
On (Ust kapak kapali)

Radar sensorleri

Geri cagirma

diagmesi

B: gI t/Durdur Yapilandirimis
d?§al b isikileri sensort
igmesi

Lazer kenar sensorii

Tampon sensorii

On (st kapak agik)

Robotun st kapagi

Yeniden baglatma tusuy ——————————

Ust kapak yuvasi

Robotun alt kismi

Ultrasonik hali sensori ——

Isim plakasi

Cop kovasi

Sifir Dolagsma Yuizen Firga

Paspas modlti x 2

Paspas taban ——————————

Degistirilebilir gop
kutusu bolmesi

Toz haznesi filtresi

Kizilotesi disme
onleyici sensor x3

Yan firgax 2

Tahrik tekerlegi x 2

Teker

Paspas Pedi
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1.3 Anaistasyon
Anaistasyonun 6ni (6n kapagi acin)

Dokunmatik panel

Geri Cagirma/Cikma
dagmesi

Paspas yikama/kurutma digmesi

— Baglat/Durdur dugmesi

Deterjan yuvasi
Baz istasyonu toz
torbasi bolmesi

Robot girisi

Temizleme tepsisi

Ana istasyon uzatma rampasi

Temizleme tabani

On (kapak agik) Geri

Temiz su tanki

Temiz su tanki

Base station lid siinger filtresi

Kirli Su Tanki

@D

On kapak

Anaistasyon kolu

Gug araylizi
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1.4 Dugmeler ve gostergeler
Robot dugmeleri

Dugme Aksiyon Islev

Kisa basis Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam e [ir]

Baslat/Durdur ()

2 saniye basili tutun Gug acik / kapall

Gerigagirma 1) Home Kisa basis Anaistasyona geri don

Kisa basis Eslestirme moduna girin

Hesabin baglantisini kaldirin ve kullanici verilerini temizleyin

Sifirla * 5 saniye boyunca basili tutun

10 saniye boyunca basili tutun Fabrika ayarlarini geri ytikle

Anaistasyon dugmeleri

Dugme Aksiyon Islev
> Kisa basis Gegerli gorevi baslat/duraklat/devam e [ir]
Bir gérev sirasinda 2 saniye basili tutun Mevcut gorevi sonlandir
O Kisa basis Geri Cagirma/Cikma
o Kisa basis Paspas yikamay baslat/iptal et
10 saniye basili tutun Yeniden doldurma/bosaltma otomatik kontrolii
O + |D 2 saniye basili tutun Eslestirme moduna girin/cikin
>+ 6 2 saniye basili tutun Eslemeyi yeniden baslat
0O+6 2 saniye basili tutun Cocuk Kilidi agik/kapali
Robot ve ana istasyon gostergeleri
Gosterge Anlam
Sabit beyaz Beklemede veya calisiyor

Beyaz nefes Acma/Eslestirme/Guincelleme

Sabit Kirmizi Robot hatasi veya baglantisi kesildi

Not: 30 saniye boyunca herhangi bir islem yapiimadiginda dokunmatik panel kararir.

2. Kullanmadan Once Hazir Olun

Carpisma onleyici kopugu cikarin
ust kapak etiketini
U cikarin.

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

* Robotun ust kapagini agcmak
kaldirin ve carpisma onleyici kopt
* Robotun ust kapagini kapatin.

AN /
Diizgiin takilmis
Tiklamak .

Dzgin takimamis



Kopugu cikarin ve temizleme tepsisini takin

*Robotu baz istasyonunun icinde sabitleyen ik koptik
pargasini gikarin.

« Temizleme tepsisini baz istasyonuna yerlestirin ve
sabitleyin.

Deterjani yerlestirin

+ Anaistasyonun 6n kapagini ¢ikarin, deterjan kapagini
anaistasyona dogru gevirin (kapagi CIKARMAYIN;
sizdirmazlik etiketinin cikarildigindan emin olun) ve
deterjan kutusunun igine yatay olarak itin.

+ Deterjan yerine oturdugunda ana istasyonun én
kapagini geri takin.

Deterjanin
sizdirmazlik
etiketi

Temiz su ekleyin

= Temiz su tankinin kapagini agin ve temiz suyla doldurun.
= Temiz su tanki kapagini kapatin ve temiz su deposunu
tekrar ana istasyona yerlestirin.

MAX su seviyesi isareti

Ana istasyonu yerlestirin

= Gug kablosunu ana istasyonun arkasina takin.

= Anaistasyon uzatma rampasini zemine koyun ve yerine
oturana kadar ana istasyonu alt kismina dogru itin.

= Robotun anaistasyona girip ¢ikabilmesiigin anaistasyonun
ontinde en az 0.45 metre uzunlugunda agik alan birakin.

Ipuclari: Anaistasyonu bir isi kaynaginin yakinina KOYMAYIN.

Baz istasyonu Dezenfeksiyon Toz Torbasi
Kuruluma

*Anaistasyonun 6n kapagini ¢ikarin.

+Toz torbasiniisaretli yonde, tabana degecek sekilde
yuvaya yerlestirin.

*Anaistasyonun 6n kapagini geri takin.

Onytikleme ayarlari

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

Robotu uygulamaya baglayin ve baglayin

Narwal Uygulamasini indirin ve robotu baglama ve baglama talimatlarini izleyin.
ipucu: 1. Uygulama cihaz sayfasinda "Ayarlar" > "Cihaz"a dokunun ve ardindan
guc tasarrufu modunu agmak/kapatmak icin "Robotu Yeniden Baslat" dugmesine
10 saniye basil tutun.

-Bekleme modu yalnizca Kuzey Amerika'da kullanilabilir

3. Nasil Kullanilir

Robotu calistirmadan énce liitfen Boliim 2'de 6zetlenen kurulumun ve anaistasyon yapilandirmasinin tamamlandigin-
dan emin olun.

3.1Evortaminiduzenleyin

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

B. Temizlenecek odalarin kapilarini acin ve mobilyalari temizlik
icin miimkiin oldugunca fazla yer birakacak sekilde diizenleyin.

Engel tirmanma ytiksekligi

C. Diger kapilari kapali birakin ve robotun yiiksek veya alcak
alanlara girmesini 6nlemek icin git takin.

D. Maksimum engel gecme yiiksekligi 20 mmdir ve robot,
esik yuksekligi 20 mm'nin tizerinde olan odalara giremez.
Robotun engellerin tizerinden ve etrafindan daha verimli
bir sekilde tirmanmasina yardimci olmak icin Narwal Esik
Rampasi satin alabilirsiniz.

E. Ihmalden kaginmak icin robotun 6niinde, esikte veya dar
koridorlarda DURMAYIN.

3.2 Haritalama

Yeni bir evi temizlemeden 6nce robotun gevreyi kesfetmesi ve bir harita olusturmasi gerekiyor. ilk temizlikten 6nce ana
istasyondaki | >[Baslat/Durdur] dugmesine kisa basilarak veya Uygulamada [Haritalamayi Baslat] 6gesine dokunarak
baslatilabilir.

Not:

1. Bir harita olusturulduktan sonra Uygulamada diizenlenebilir.

2. Bir harita olusturulduktan sonra ana istasyonun tasinmasi, haritalama stirecinin yeniden baslatiimasini gerektirecek-
tir.Bir kisinin i¢ mekanindaki 6nemli mobilyalar yeniden diizenlendiginde yeni bir harita olusturulmasi tavsiye edilir.
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3.3 Temizleme

Temizleme modlarini segin

Uriine dért temizleme modu entegre edilmistir: siipiirme, paspas, stipiirme ve paspas ve siipiirme sonra paspas Uygulama,
kullanicilarin her mod icin emme, temizleme déngtileri ve paspas nemi gibi parametreleri secip ayarlayabilirsiniz.

Freo Mind'i Ayarla
Freo Mind akilli bir temizlik asistanidir. Freo Mind agildiginda robot, manuel ayara gerek kalmadan temizlik

parametrelerini akillica ayarlayacaktir.
Uygulamada bir temizlik gorevi basla [igihizda Freo Mind'| etkinlestirip etkinlestirmeyeceginizi secebilirsiniz.

Temizleme gorevine baslayin

Robotu temizlik icin asagidaki ti¢ sekilde baslatabilirsiniz:

= Uygulamada () [Temizligi Baslat] 6gesine dokunun;

= Temizlemeye baslamak igin robotun tizerindeki () [Baslat/Durdur] diigmesine kisa basin. Robot varsayilan olarak
Suplrme Modunu etkinlestirecektir;

= Temizligi baslatmak igin ana istasyondaki | > [Baslat/Durdur] diigmesine kisa basin. Robot, varsayilan olarak Stiptirme
ve Paspas Modunu etkinlestirecektir;

Not: Uygulamada temizleme modunu ayarlayabilir ve daha fazla ayarl iz
Gegerli gorevi duraklatin/devam e Lirih

Gegerli gorevi i sekilde duraklatabilir/devam e [irabilirsiniz:

= Uygulamada () [Duraklat]/ (>) [Devam Et] 6gesine dokunun;

= Robo [aki () [Baslat/Durdur] diigmesine kisa basin;

= Anaistasyondaki [>> [Baslat/Durdur] digmesine kisa basin.

Toz toplama

Vakumlama gorevi basladiktan sonra baz istasyonu, robot haznesindeki kir ve kalintilari igindeki toz torbasina aktaracaktir.

Paspas yikama

Robot, birden fazla paspaslama gecisi gerceklestirmek tizere programlanmissa veya temizlenecek alan genisse,
temizlenmesi gereken alani paspaslamak icin otomatik olarak ana istasyona donecektir.

Temizleme islemlerinin sayisi ve geri doniis sikligi, temizlik baslamadan 6nce Uygulamada degistirilebilir ve mevcut temizlik
gorevi sirasinda yapilan degisiklik, bir sonraki gérev sirasinda etkili olur.

Mevcut gérevi sonlandir

Temizlik biiginde robot kendi kendine ana istasyona geri donecektir. Mevcut temizlik raporunu Uygulamada
gorebilirsiniz.

Gorevi asagidaki (i yolla manuel olarak sonlandirabilirsiniz:

= Uygulamada Bitir] tusunu 2 saniye basili tutun;

= Robo [@ki (' Home [Geri Gagir] dugmesine kisa basin;

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

Paspas Kurutma

Son silme isleminin ardindan robot, paspasin temizlenmesi ve kurutulmasi igin ana istasyona donecektir.Uygulama,
kuruma suresinin degistiriimesine olanak tanir.

Ayrica paspas! manuel olarak ylkamaya ve kurutmaya iki sekilde baslayabilirsiniz:

= Uygulamada &;, [Paspas Yikama ve Kurutma] 6gesine dokunun;

= Anaistasyondaki & [Mop Yikama ve Kurutma] digmesine kisa basin.
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4. Parametreler
41 Ozellikler

Robot

Anaistasyon

Boyutlar: 355*350%107,7 mm

Boyutlar: 431*426,8*461,5mm

Agirlik: 4,6 kg

Agirlik: 11,3 kg

Pil: 25000 mAh

Nominal giris: 220-240V~, 50-60Hz/

100-127V~,50-60Hz
(Gergek nominal giris, tirtin bilgi plakasi
bilgilerine dayanmaktadir.)

Nominal voltaj: 14,4V ==

Nominal ¢ikis: 20V === 2.0A

Anma gucu: 65W

Anma guci:

Sarj: 45W

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

Toz toplama: 450W

Kurutma: 65W

Wi-Fi (robot)

Protokol: IEEE 80211b/g/n

Frekans Araligi: 2412-2472

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

Bluetooth

Bluetooth

Protokol: BLE 5.0

Protokol: BLE 5.0

Frekans Araligi: 2402-2480MHz

Frekans Araligi: 2402-2480MHz

Maks. Verici Glicti (EIRP): <10dBm

Maks. Verici Glicti (EIRP): <10dBm

Pil (Rotbot)

Pil Paketi Paket Basina Adedi:

ladet

Pil Tara: Sarj Edilebilir Li-ion Pil
Nominal Gerilim: 14.4v —
Pil Paketi Bagina Pil Hiicresi Sayisi: 8adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji:

5000 mAh, 72 Wh




pl

Dostepnosc¢ i kompatybilnosé regionalna

Aby zapewnic optymalne wrazenia uzytkownika i zgodnos¢ z odpowiednimi przepisami prawa i regulacjami, produkty oficjalnie sprzedawane przez
Narwal (i dystrybutor6w autoryzowanych przez Narwal) moga by¢ 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 powiazania i
obstugi produktu. Aby uzyska najlepsza jakos¢ produktu i obstugi, zalecamy zakup produktow Narwal sprzedawanych lokalnie przez Narwal lub
dystrybutor6w autoryzowanych przez Narwal.

v celu unikni Sci, produkty i I Narwal)
moga by¢ uzywane i objete obstuga ykacznie w Chinach kontyr @ regionow Makau i Tajwanu).

1. Produkt w skrécie
11Lista kontrolna

Gtoéwne czesci

Robot x 1
(Pojemnik nakurz x 1iszczotka
walcowa x 153 juz zainstalowane)

Stacja bazowa x1
(w tym podstawa czyszczaca x 1,
zbiornik czystej wody x 1, zbiornik

brudnej wody x 1)
Akcesoria
- <=
o @ S
Szczotka Przewod zasilajacy Detergentx 1 Worek na kurz x1 taca czyszczaca Rampa
bocznax2 stacji bazowej x 1 x1 przedtuzajgca
stacji bazowej x 1
1.2 Robot

Przéd (gérna pokrywa zamknieta)

Czujniki radarowe

Przycisk przywotania Przedni czujnik

os$wietlenia

Przycisk start/stop przestrzennego

Laserowy czujnik krawedzi Czujnik zderzaka

Przéd (goérna pokrywa otwarta)

Pojemnik na kurz

Gorna pokrywa . . Wymienny
robota pojemnik wktadany

. Filtr pojemnika
Przycisk RESET e kurz
Przycisk USTAW
Gniazdo gornej
pokrywy
Spoéd robota
UltradZwiekowy
czujnik dywanowy

Czujnik

podczerwieni x3
Tabliczka znamionowa
(S/N w zestawie)

Szczotkaboczna x 2

Cyklonowa nieplaczaca
sie szczotka walcowa

Koto napedowe x2

Modut mopujacy x 2

@ Kotko jezdne

Podstawamopa — \ Naktadka na mopa
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1.3 Stacja bazowa

Przé6d stacji bazowej (prosze otworzy¢ przednig pokrywe)

Panel dotykowy

Przycisk czyszczenia/- Przycisk
suszenia mopa przywotania/wyjscia
—— Przycisk start/stop

Szczelina na detergent

Komora worka na

kurz stacji bazowej <
Wejécie robota

Rampa przedtuzajaca Taca czyszczaca
stacji bazowej

Podstawa czyszczaca
Prz6d (pokrywa otwarta) Wstecz

Zbiornik czystej wody

Filtr gabkowy
zbiornika
czystej wody

Pokrywa stacji
bazowej

brudnej wody

Zbiornik
m <

Uchwyt stacji Przednia pokrywa

bazowej

Interfejs zasilania
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1.4 Przyciski i wskazniki

Przyciski robota

Przycisk

Dziatanie

Funkcja

Start/Stop d)

Krétkie nacisniecie

Start/wstrzymanie/wznowienie biezacego zadania

Naciénij i przytrzymaj przez 2s

Wiaczanie/wytaczanie zasilania

Przywotaj () Home

Krétkie nacisniecie

Powré¢ do stacji bazowej

Reset «

Krétkie nacisniecie

Wejdz w tryb parowania

Nacis$nij i przytrzymaj przez 5s

Roztacz potgczenie konta i wyczy$¢ dane uzytkownika

Nacisnij i przytrzymaj przez 10s

Przyciski stacji bazowej

Przywr6¢ ustawienia fabryczne

Przycisk Dziatanie Funkcja
> Krétkie naciénigcie Start/wstrzymanie/wznowienie biezacego zadania
NackT ot omPIeE 2SN zgorcs biezace zacare
O Krétkie naciénigcie Wycofanie/Wyjscie
Krétkie nacisniecie Start/anulowanie mycia mopem
© Nacisénij i przytrzymaj przez 10s Auto-kontrola napetniania/roztadowywania
O+ > Naciéniji przytrzymaj przez 2s Wejscie/wyjscie z trybu parowania
>+ 6 Nacisniji przytrzymaj przez 2s Restart mapowania
O + @ Nacisnij i przytrzymaj przez 2s Wiaczanie/wytgczanie blokady rodzicielskiej

Wskazniki robota i stacji bazowej

Wskaznik Znaczenie

Biaty Tryb gotowosci lub pracy
Migajacy biaty Wiaczanie/parowanie/aktualizacja
Staty czerwony Btad robota lub roztaczenie

Uwaga: Panel dotykowy gasnie po 30 sekundach bezczynnosci

2. Przygotowanie przed uzyciem

Zamontowac szczotki boczne

Wecisna¢ szczotki boczne w szczeliny wskazane kolorem,

az zatrzasna sig na swoim miejscu. -
/

e
Zainstalowano prawidtowo

S~
Nie zainstalowano prawidtowo

Usunag¢ pianke antykolizyjna

+ Podnies¢ naklejke na gérnej pokrywie tak, aby
otworzy¢ goérng pokrywe robota i usungg pianke
antykolizyjna.

+ Zamkna¢ gorng pokrywe robota.
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Usun pianke i zainstaluj tace czyszczaca

* Usun dwa kawatki pianki, ktére zabezpieczaja robota
wewnatrz stacji bazowej.
* Wiz tace czyszczaca do stacji bazowej i przymocuj

Umiesci¢ detergent

+ Zdja¢ przednig pokrywe stacji bazowej, skierowac¢
nasadke detergentu w strone stacji bazowej (NIE
zdejmowac nasadki; upewnic sig, ze naklejka
uszczelniajaca zostata usunieta) i wepchnac¢ ja poziomo
do pojemnika na detergent.

+ Gdy detergent jest namiejscu, zatozy¢ przednia
pokrywe stacji bazowej.

Naklejka
uszczelniajgca
detergentu

Dodac¢ czystg wode

+ Odtaczy¢ zbiornik czystej wody i napetnic go czysta
woda.

+ Zamknac¢ korek zbiornika czystej wody i wiozy¢
zbiornik z powrotem do stacji bazowej.

Znak poziomu
wody MAKS

Umiescic stacje bazowa

* Podtaczy¢ przewod zasilajacy z tytu stacji bazowej.

* Potozy¢ rampe przedtuzajaca stacji bazowej na
podtodze i weisnag ja w doing czes¢ stacji bazowej, az
zatrzasnie sig na swoim miejscu.

* Pozostawi¢ otwartg przestrzen o dtugosci co
najmniej 0.45metra przed stacjg bazowa, aby robot mégt
wjezdzac i wyjezdzac ze stacji bazowe;j.

Wskazéwki: NIE umieszczac stacji bazowej w poblizu Zrodet ciepta.

Instalacja worka na kurz do dezynfekcji stacji
bazowej

« Zdjac przednia pokrywe stacji bazowej.

* Wiozy¢ worek na kurz do szczeliny w zaznaczonym
kierunku, az znajdzie si¢ na dole.

« Zatozy¢ przednig pokrywe stacji bazowej.

Ustawienia uruchamiania

Wsung¢ robota do stacji bazowej bocznymi szczotkami
skierowanymi nazewnatrz. Stacja bazowa wyda jeden sygnat
dzwiekowy, aby wskazac, ze tadowanie zakoriczyto sie
pomysinie, a robot wigczy sie i wyemituje komunikat gtosowy.

Potaczyc¢ i powigzac robota w aplikacji

Pobrac aplikacje Narwal i postepowac zgodnie z instrukcjami tak, aby podtaczy¢ i powigzac

robota.

Uwaga:Na stronie urzadzenia aplikacji prosze nacisna¢ “Ustawienia” > “Urzadzenie’, a
nastepnie przytrzymac przycisk “Uruchom ponownie robota” przez 10 sekund, aby

wigczyc/wytaczyc¢ tryb oszczedzania energii.

-Tryb oszczedzania energii jest dostepny tylko w Ameryce Pétnocnej.

3. Jak uzywac

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

zostaty zakoniczone.

3.1 Organizacja Srodowiska domowego

A. Uprzatna¢ batagan na podfodze, np. porozrzucane kable,
szmaty, kapcie, ubrania i ksigzki.

C. Pozostawi¢ inne drzwi zamkniete 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 unikngé przeoczenia.

3.2 Mapowanie

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

Wysokos$¢ pokonywania
przeszkod

D. Maksymalna wysoko$¢ przekroczenia przeszkody wynosi
20 mm, wigc robot nie moze wjezdzac do pomieszczen,
w ktérych wysoko$¢ progu przekracza 20 mm. Mozesz
réwniez zakupi¢ rampe progowa Narwal tak, aby poméc
robotowi pokonywac przeszkody.

Przed rozpoczeciem sprzatania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i stworzy¢ mape. Przed pierwszym czyszczeniem
mozna uruchomié¢ 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 spowoduije to konieczno$¢ ponownego uruchomienia
mapowania. Przy zmianie uktadu duzych mebli w domu zaleca si¢ utworzenie nowej mapy.
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3.3 Czyszczenie
Wybor trybéw czyszczenia
Produkt posiada cztery wbudowane tryby czyszczenia: Odkurzanie, mopowanie, odkurzanie z mopowaniem oraz odkurzanie i

mopowanie. W aplikacji mozna wybra¢ i dostosowac parametry, takie jak cykle czyszczenia, ssanie i wilgotno$¢ mopa dla
kazdego trybu.

Ustaw Freo Mind

Freo Mind to inteligentny asystent sprzatania. Po wkaczeniu Freo Mind robot inteligentnie dostosuje parametry
czyszczenia, bez konieczno$ci recznego ustawiania.
Mozesz wybra¢, czy aktywowac Freo Mind podczas rozpoczynania zadania sprzatania w aplikacji.

Rozpoczecie zadania czyszczenia

Robota mozna uruchomié na trzy sposoby:

* Nacisng¢ (») [Rozpocznij czyszczenie] w aplikacii;

+ Krétko nacisnaé przycisk () [Start/Stop] na robocie, aby rozpoczaé czyszczenie. Robot domysinie aktywuje
tryb odkurzania;

« Krétko nacisng¢ przycisk > [Start/Stop] na stacji bazowej, aby rozpocza¢ czyszczenie. Robot domysinie
aktywuje tryb odkurzania i mopowania;

Uwaga: W aplikacji mozna dostosowac tryb czyszczenia i ustawic¢ wigcej parametréw czyszczenia.

Pauza/wznowienie biezgcego zadania

Pauze/wznowienie biezacego zadania mozna przeprowadzi¢ na trzy sposoby:
+ Nacisna¢ ) [Wznéw] w aplikacii;

+ Krétko nacisnaé przycisk () [Start/Stop] na robocie;

« Krétko nacisng¢ przycisk > [Start/Stop] na stacji bazowej.

Zbieranie kurzu
Po rozpoczeciu odkurzania stacja bazowa przeniesie brud i zanieczyszczenia z pojemnika robota do znajdujacego sie w

nim worka na kurz.
Mozna takze nacisna¢ przycisk zbierania kurzu w aplikacji, aby uruchomic zbieranie kurzu recznie.

Czyszczenie mopa

Jesli robot ustawiony jest na wielokrotne mopowanie lub obszar do czyszczenia jest duzy, robot automatycznie powrdci
do stacji bazowej w celu wyczyszczenia mopa.

Liczbe cykli mopowania i czestotliwo$¢ powrotu mozna zmodyfikowac w aplikacji przed rozpoczeciem czyszczenia, a
modyfikacja podczas biezagcego zadania czyszczenia bedzie obowigzywac podczas nastepnego zadania.

Zakoncz biezace zadanie

Po zakonczeniu czyszczenia robot samodzielnie powrdci do stacji bazowej. W aplikacji mozna wyswietli¢ biezacy raport
czyszczenia.
Zadanie mozna zakonczy€ recznie na trzy ponizsze sposoby:

« Nacisnaé i przytrzymac przycisk (1) [Zakoricz] przez 2 sekundy w aplikacji;

« Krétko nacisna¢ przycisk () Home [Przywotaj] na robocie;

+ Krotko nacisna¢ przycisk () [Przywotaj] lub nacisnaé i przytrzymac przez 2 sekundy przycisk > [Start/Stop] na
stacji bazowej.

Suszenie mopa
Po zakonczeniu ostatniego mopowania robot powréci do stacji bazowej w celu umycia i wysuszenia mopa. Czas suszenia
mozna zmodyfikowac¢ w aplikacji.
Czyszczenie i suszenie mopa mozna réwniez rozpocza¢ recznie na dwa ponizsze sposoby:
+ Nacisnaé & [Czyszczenie i suszenie mopa] w aplikacii;
« Krétko nacisnaé przycisk & [Czyszczenie i suszenie mopa] na stacji bazowej.
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4. Parametry
4.1 Specyfikacje

Robot

Stacja

Wymiary: 355*350*107,7mm

Wymiary: 431*426,8*461,5mm

Waga: ~4,6 kg

Waga: ~11,3 kg

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

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

(Rzeczywista znamionowa moc wejéciowa jest oparta

nainformacjach z tabliczki znamionowej produktu.)

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

Wyjécie 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)

Protokét: IEEE 80211b/g/n

Zakres czestotliwosci: 2412~2472MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): <20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protokét: BLE 5.0

Protokét: BLE 5.0

Zakres czestotliwo$ci: 2402-2480 MHz

Zakres czestotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): <10dBm

Maks. moc nadajnika (EIRP): <10dBm

Bateria (Robot)

llo$¢ akumulatoréw w opakowaniu:

lszt

Typ baterii: akumulator litowo-jonowy
Napigcie nominalne: 14.4V =
llo$¢ ogniw akumulatorowych w zestawie akumulatorowym: 8szt

Pojemno$¢ znamionowa, energia znamionowa:

5000 mAh, 72 Wh




Tinh Kha Dung Tai Khu Vuc va D6 Tuong Thich

& dam bao trai nghiém ngudi ding t6t nhat ciing nhu tuan thi luat phap va quy dinh hién hanh, cac san pham ctia Narwal chinh thirc phat hanh béi
Narwal (va cac nha phan phéi do Narwal ty quyén) chi cé thé st dung va nhan dich vu sau ban hang tai quéc gia/khu vic noi san pham duoc ban ra.
N&u san pham dugc van chuyén dén cac quéc gia hodc khu vuc khac, quy vi cé thé khéng thé sir dung img dung Narwal Freo dé lién k&t va van hanh san
phédm. D& c6 duoc trai nghiém san phdm va dich vu tét nhat, chiing toi khuy&n nghi quy vi mua cac san phdm clia Narwal duoc ban béi Narwal hodc cac
nha phan phi do Narwal Gy quy@n tai dia phuong

DE tranh nghi ngd, cac san pham ctia Narwal duoc Narwal (va cac nha phan phéi do Narwal Gy quy@n) phat hanh tai Trung Quéc Pai Luc chi c6 thé sir
dung va nhan dich vu sau ban hang ngay trong Trung Quéc ai Luc (khdng bao gom cac khu virc Hong Kong, Ma Cao va bai Loan)

1. So Lwoc Vé San Pham

11 Danh muc

BO phan chinh
Robot x 1 ~
(Hop gom buix 1,va Chéilanx 1 ,da o beé S’fiC,xl ‘ )
duoc Iap) (Bévé sinh x 1, tuirac x 1, binh nuéc
) sach x 1, binh nuéc ban x 1)
Phukién

\ /
-

Chéicanh x 2

- <<
= N
Day ngudn dé Chaét téy rira x1 Tairac x1 Khay vé sinh x 1 Poan thém déc
sacx1 chodésacx1l

1.2 Phu kién robot

Mét trudc (ndp trén dong kin)

Cam bién radar

NGt Goi Ve

Cam bién chuyén tiép

NGt Bat Dau/Dirng anh sang c6 cdu trac

Cam bién canh laser

Cam bién va cham

Mét trudc (ndp trén mo)

Thing Rac

L Thung 1&p rap
Nap trén robot c0 thé thay thé
Bo Loc Thung

NGt CAILAI Rac

Khe nép trén

Phan day cua robot

Cambiénthamsieuam —————————

Cam bién chéng
roi hdng ngoai x3

Tam nhan
(Bao gom S/N)

Chéicanh x 2

Chdi quét xoay tron
chéng réi

Banh xe lai x2

Mé6-dun lau nha x2

@ Banh xe xoay

Délau I Khan Lau

38



1.3Dbésac

Mat trudc clia dé sac (mé nap truéc)

Bang cam ting

Nut giat/lam khé chéilau Nt Goi V&/Thoat

——— NGt B&tPau/Dirng

Khe dyng chat téy rra

Ngan chtra tai bui dé sac

L6i vao ctiarobot

Khay vé sinh
Poan thém déc cho dé sac

Yucrawasn 6asa

Mat trudc (ndp mé) Mat sau
Binh nuéc sach
. Loc mat binh
Nap dé sac nuwéc sach
Binh Nuéc Ban @@ D

Tay cam dé sac N&p tru6c

Giao dién ngudn
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1.4 Cac nutva den bao

NUt robot
Nat Hanh dong

Chtrc nang

Nhé&n nhanh

B&t dau/tam dirng/tiép tuc nhiém vu hién tai

B&tDau/Dung ()
Nhén va gitr 2 giay

Bat/tit ngudn

Goi Ve ) Home Nh&n nhanh Quay Trd Lai D€ Sac
Nhan nhanh Vao ché do ghép néi
Cailai o Nhén va gitr 5 giay Huy lién két tai khoan va xéa dit liéu ngudi dung
Nhén va gilr trong 10 gidy Khai phuc cai dat géc
NGt dé sac
Nat Hanh dong Chtrc nang
|D Nh&n nhanh Bét dau/tam dirng/tiép tuc nhiém vu hién tai
ﬂgf‘”n‘ﬁgﬂfugiay trong khi thyc K&t thac nhigm vu hién tai
a Nhé&n nhanh Thu hoi/Thoat
@ Nh&n nhanh Bét dau/huy viéc giat chéi lau
Nhan va gilr 10 giay Tu kiém tra lam day/xa
O +1> Nhan va git 2 giay Vao/thoat ché do ghép néi
>+ 6 Nhén va gitr 2 giay B&t dau lai viéc tao ban do
O+6 Nhé&n va git 2 giay Bat/tat Khoa Tré Em

Bén bao robot va dé sac

Pen bao ¥ nghia

Sang trang 6n dinh

Ché do cho hodc hoat dong

Nhé&p nhay trang

Bat ngudn/Ghép néi/Pang cap nhat

Mau D6 On Binh
Luu y: BAng cam (ing s& tGi di sau khi khong thao tac trong 30 giay.

2. Chuén Bi Trwéc Khi Str Dung

Lap chdibén

Nha&n chéi canh vao khe nhu duoc biéu thi béng mau sic
cho dén khi khép vao vi tri. / -

Robot bj I8i ho&c bi ngat két néi

G6& mutchéng vacham

+ Nhac nhan dan nap trén dé mé nap trén robot va g&
mut chéng va cham.
+ Poéng nap trén clia robot.




Théo miéng bot va I&p khay vé sinh vao

+ Théo hai miéng bot cd dinh robot bén trong dé sac.
« Lap khay vé sinh vao dé sac va c6 dinh.

D&t chat tay rira

= Thao nép trudc cua dé sac, quay nap cla chét téy ria
Vé phia dé sac (KHONG thao ndp; dam bao rang nhan
niém phong da duoc théo ra) va ddy theo chiéu ngang
vao thang chéat tay rira.

=Khi chét téy rira da vao dang vi tri, hay 18p lai ndp truéc
cuia tram goc.

Nhan niém
phong ctia chat
téy rira

Thém nuéc sach
+ M@ binh nuéc sach va dé day nuéc sach.

+ Déng ndp binh nudc sach va dét lai binh nudc sach
vao dé sac.

D&u mirc nuéc
MAX

Pat dé sac

+ C&m day ngudn vao phia sau dé sac.

+ Pat doan them déc cla dé sac trén san va ddy né
vao phan day ctia dé sac cho dén khi khép vao vi tri.
+ Chlfa mdt khodng tréng it nhat 0.45m phia trudc dé
sac dé robot ra vao dé sac.

Meo: KHONG dét dé sac gan ngudn nhiét.

L&p dat tui rac khir tring dé sac

+ Théo ndp tru6c clia dé sac.

+ LAp tdi rac vao khe theo huéng duoc danh dau cho
dén khi cham day.

+ L&p lai ndp truéc clia dé sac.

Cai dat khai dong

D&y robot vao dé sac voi chdi canh huéng ra ngoai. D sac
s& phat ra tiéng bip mdt 1an dé cho biét qua trinh sac thanh
cong va robot s& tu bat ngudn va phat théng béo bing
giong noi.

K&t néi valién két robot trong Ung Dung

Tai xuéng Ung Dung Narwal va lam theo huéng dan dé két néi

Meo: 1. Trong trang Thiét bi (’ng dung, cham vao ""'C:

""Khéi déng lai robot"™" trong 10 gidy dé bat/tat ché do tiét kiem nang luong.

-Ché do cho chikha dung & Bac M.

3.Céch st dung

0i nhan gilr

Trudc khi sir dung robot, hay dam bao quy vi da hoan tat qua trinh cai dat va thiét Iap dé sac & Chuong 2.

3.1 Sap Xép Méi Trwong Nha Cira

A.Don dep do dac trén san nhu day cap vuong vai, vai
vun, dép, quan 4o va sach vo.

C. Dong clra cac phong khéc va 1ap hang rao dé ngan
robot vao cac khu virc cao hoac thap.

E. KHONG ditng truéc robot, trén bac ctra hodc 16i di
hep dé tranh bo sot.

3.2Lap Ban Do

B. M@ clra cac phong can vé sinh va s&p xép do dac dé
tao nhigu khéng gian vé sinh nhat c6 thé.

Chiéu cao leo vat can

D. Chiéu cao vuot vat can téi da la 20mm va robot
khéng thé vao cac phong cé bac cao hon nguéng
20mm. Quy vi c6 thé mua D&c bac cira Narwal dé giup
robot leo qua cac vat can.

Trudc khi vé sinh ngdi nha méi, robot can kham pha méi tredng va tao ban do. Trudc khi vé sinh [an dau, quy vi cé thé
kich hoat viéc tao ban dd béng cach nhan nhanh nat [[>[Bat dau/Dirng] trén dé sac hodc nhan vao [Bat dau tao ban do]

trong Ung dung.
Ghi chu:

1. Sau khi tao ban dd, quy vi cé thé chinh sira ban do trong Ung dung.

2. Vuilong khéng di chuyén dé sac sau khi ban do duoc tao hodc quy vi phai khai dong lai qua trinh lap ban do. Néu do
noi that Ién trong nha clia quy vi dugc sdp xép lai, quy vi nén tao ban dd moi.
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3.3Vé Sinh

San pham duoc tich hop bén ché dé vé sinh: Hut Bui, Lau Nha, Hat Bui va Lau Nha, va Hat Bui réi Lau Nha. Quy vi co thé
chon va diéu chinh cac théng sé nhu chu trinh vé sinh, luc ht va do &m chéi lau cho mdi ché do trong Ung Dung.

Thiét lap Freo Mind

Freo Mind la trg' Iy vé sinh théng minh. Khi bat Freo Mind, robot sé& diéu chinh cac thong s6 vé sinh mot cach théng minh
ma khong can cai dat thti cong.

Ban c6 thé chon c6 bat Freo Mind khi bat dau tac vu vé sinh hay khong trong Ung dung.

B&t dau nhiém vu vé sinh

Quy vi c6 thé khoi dong robot dé vé sinh bang ba cach:

() [Bat dau vé sinh] trong Ung dung;

= Nhén nhanh nat (O [B&t dau/Dirng] trén robot dé bat dau vé sinh. Robot sé& kich hoat Ché do ht bui theo mic dinh;

= Nhan nhanh nat [[> [B&t dau/Dirng] trén dé sac dé bat dau vé sinh. Robot sé kich hoat Ché dé Huat bui va lau nha theo
maéc dinh;

Lwuy: Quy vi c6 thé diéu chinh ché do vé sinh va dit thém thong sé lam sach trong Ung dung.

Tam dirng/ti€p tuc nhiém vu hién tai
Quy vico 1he tam dirng/tiép tuc nhiém vu hién tai theo ba cach:
[Tiép tuc] trong Ung dung;
« Nhan nhanh nut (H[B&t dau/Dirng] trén robot;
+ Nh&n nhanh nat [>[B&t dau/Dirng] trén dé sac.

Thu gom bui

Sau khi tac vu hat bui bat dau, tram co' s& s& chuyén bui bdn va manh vun bén trong hop chita robot vao tui chira bui
bén trong.

Ban cling c6 thé nhén vao tinh nang thu thap bui trong Ung dung dé bat dau thu thap bui theo cach tha cong.

Giat chdilau
Né&u robot duoc thiét lap dé lau nhigu 1an hoac sir dung trén dién tich can vé sinh 1on, robot sé tw dong quay tré lai dé
sac dé giat chéi lau.

C6 thé stra d6i s6 an van hanh chéi lau va tan suat quay lai trong ng dung truéic khi qué trinh vé sinh bat dau va viec
stra d8i trong nhiém vu vé sinh hién tai sé c6 hiéu Iyc trong nhiém vu tiép theo.

KE&t thic nhiém vu hién tai

Khi qua trinh vé sinh két thic, robot sé tv digu hudng tro lai dé sac. Quy vi c6 thé xem bao cdo vé sinh hién tai
trong Ung Dung.

Quy vi c6 thé két thic nhiém vu thii cong theo ba cach sau:

) [Hoan t4t] trong 2 gidy trong Ung dung;

= Nhén nhanh ntt () Home [Thu hdi] trén robot;

<Nhéan nhanh nat () [Thu hdi] hodc nhén va giir nat |[> [B&t dau/Ding] trén dé sac trong 2 gidy.

Sé&y chdi lau
Sau lan lau cudi cling, robot sé quay tré lai dé sac dé giat va lam khé chéi lau. Thoi gian lam kho cé thé duoc dieu chinh
trong Ung Dung.
Quy vi cling c6 thé bt dau giat va lam khé chéi lau tht cong theo hai cach sau:
« Nhén vao A; [Giat va sdy chéi lau] trong Ung dung;
+ Nhén nhanh nat & [Gi&t va sdy chéilau] trén dé sac.
41

4, CacThoéng S6
41Théng S6 Ky Thuat

Robot

Pé Sac

Kich thuéc: 355*350*107,7 mm

Kich thuéc: 431*426,8*461,5 mm

Trong luong: 4,6 kg

Trong lvong:11,3 kg

Pin: 25000 mAh

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

(Pau vao dinh mtic thuc té dua trén thong tin trén nhan
san pham.)

Bién ap dinh mirc: 14.4V —

Bbién ap dau ra dinh miéc: 20V == 2.0A

Cong sudat dinh mirc: 65W

Cong sudt dinh mirc:

Sac: 45W

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

Thu gom bui: 450W

Say: 65W
Wi-Fi (robot)
Giao thirc: IEEE 80211b/g/n
Dai tan s6: 2412 ~ 2472 MHz
Cong sudt phat t6i da (EIRP): 20dBm
Bluetooth Bluetooth

Giao thirc: BLE5.0

Giao thirc: BLE5.0

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Cong suét phat téi da (EIRP): <10dBm

Cong sudt phat t6i da (EIRP): <10dBm

Pin (Robot)

S6 luong pin méi bo:

1pin

Loai pin: Pin Li-ion c6 thé sac lai
bién ap danh dinh: 14.4v—
S6 Iwong cell pin trén mdi bo pin: gcell

Cong suét dinh mirc, Nang luong dinh mirc:

5000mAh, 72Wh
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