NARWAL

User Manual
Manuel de I'Utilisateur

Model:YJCC026 (Multifunctional dock:YJCB026BL)
Modele:YJCCO026 (Station d’accueil multifonctionnelle:YJCBO26BL)




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 les produits Narwal. Pour bénéficier d'un support complet de la part de Narwal, nous vous recommandons de lire attentivement le
manuel et lesillustrations 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 official
website and view the latest version.

In case of any problem in using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways:

Le manuel peut étre mis & jour de temps & autre en fonction des mises & jour du produit et des retours des utilisateurs. Veuillez scanner le code GR
ci-dessous pour accéder au site Web officiel et consulter la derniére version.

En cas de probléme lors de futilisation du produit, veuillez contacter le service client aprés-vente Narwal par les moyens suivants :

Customer service emalil:
Email du service client : support.na@global.narwal.com (Amérique du Nord)
support.na@global.narwal.com(North America)
support.eu@global.narwal.com(Germany)
support.it@global.narwal.com(Italy)
support.jp@global.narwal.com(Japan)
support.fr@global.narwal.com (France)
support kr@global.narwal.com (South Korea)
support.es@global.narwal.com(Spain)
“For other countries, please refer to the after-sales contact information provided by your local vendors
“Pour les autres pays, veuillez vous référer aux informations de contact aprés-vente fournies par vos revendeurs locaux. Nous vous souhaitons une
agréable expérience |
We wish you a pleasant experience!
Nous vous souhaitons une bonne expérience !

Electronic version of the user manual
Elektronische Version des Benutzerhandbuchs
Versione elettronica del manuale d'uso
Version électronique du Manuel d'utilsateur
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Regional Availability and Compatibility

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

experience.

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

1Product At A Glance

11Check List
Main parts

Robot x1
(Dust collection box x 1and track mopping
module x 1already installed)

Accessories

p

Anti-tangling side brushx2 Power cord x 1
(Accessory)

Replaceable insert bin x 1 Dust bin filter x 1
(Accessory) (Accessory)

Multifunctional dock x 1

(cleaning basex1, clean water tankx1,

dirty water tankx1included)

Dust Bag *x2 Detergentx1
(Accessory) (Accessory)

Replaceable Cleaning filter x1

(Accessory)

1.2 Robot

Front (top cover closed)

Radar sensors

Recall button

Laser edge sensor

Front (top cover open)

Robot top cover

Start/Stop button

Microphone array

Binocular vision obstacle

avoidance sensor

Robot bottom

Infrared anti-drop sensor x3

Robot nameplate
(including SN)

Zero-Tangling Floating Brush

Track mopping module x 1

Track pad x1

Bumper sensor

Dust bin filter

Anti-tangling side brushx2

Drive wheel x 2

Caster
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1.3 Multifunctional dock components

Front (top cover closed)

Start/Stop button

(- L )l Indicator

Cleaning base

Front (top cover open)

Clean water tank sponge filter
Multifunctional dock lid

Dirty Water Tank

Back

Power interface
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1.4 Buttons and indicators
Robot buttons

Button Action

Function

Start/Stop () Short press

Start/pause/resume the current task

Press and hold for 2s

On/Off, End Task

Press and hold for 10s

Forced power-off of robot

Triple tap the button

Turn On/Off Child Lock

Recall (O Short press

Return to the dock

Press and hold for 5s

Enter the pairing mode

Press and hold for 15s

Reset system version and clear user data

Triple tap the button Enable robot video call
Multifunctional dock button
Button Action Function
> Short press Start/pause/resume the current task
Double click Start/cancel mop washing

Press and hold for 2s

End current task

Press and hold for 5s

Robot indicators

Enter/exit the pairing mode

Indicator Meaning

Dynamic spinning blue Task Underway
Dynamic breathing blue Task paused

Smart spinning blue Nawa response status

Flashing red During an error

Breathing red Disconnected

Breathing orange Pairing/Updating

Dynamic color Device startup
Multifunctional dock indicators

Indicator Meaning

Off Standby/drying

Steady In task/standby mode
Breathing Task paused/pairing/updating
Flashing Error/disconnected



2. Get Ready Before Use

(1)Install the side brushes

Press side brushes into the slots of the same color until they
click into place. = 7N
)

Not installed properly

(3)Remove the paper trays and install the
replacable cleaning filter

- Remove the paper trays that fix the robot inside the dock.

« Take out the cleaning tray, clip the replaceable filter into
the slot of the tray and press it down to install it in place.

« Put the cleaning base with cleaning filter installed back to
the dock.

(2)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.

N

(4)Placing the multifuctional dock

« Plug in the power cord in the back of the dock to connect
the power.

« Leave an open space of at least 0.45 meter long in front
of the dock for the robot to enter and leave the dock.

Tips: DONOT put the dock close to a heat source.

(5)Dust Bag Installation

«Remove the dock front cover.

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

«Install the dock front panel in proper place.

(7)Add detergent

With the clean water tank full, using the detergent cap to
measure an appropriate amount of detergent into the
clean water tank, securely close the tank lid, and shake
gently to mix.

Tips: + Please use the detergent from Narwal, otherwise, the device
may become faulty. - Please use the bottle cap to measure the
detergent. For the specific method, refer to the “HOW TO USE”
on the bottle. =

(6)Add clean water

« Open the clean water tank and fill it with clean water.
« Please fasten the upper lid of the water tank and put it
back into the Multifunctional dock.

MAX water level mark

(8)Boot settings

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

(9)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 "Settings" > "Device" and then press hold the "Restart Robot" for 10s to
turn on/off the power-saving mode.

—The power-saving mode is only available in North America.

3. How to Use

Before using the robot, please make sure you have finished the installation and multifunctional dock setup in Chapter 2.

(O]

3.1 0rganize the home environment

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

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

=

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

The maximum obstacle crossing height is 30mm and
the robot from entering elevated or low areas.

the robot cannot enter rooms with a threshold height
of over 30mm. You can purchase Narwal Threshold
Ramp to help the robot climb over obstacles.

E.DONQOT stand in front of the robot, on the threshold, or in
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] button on the dock or tapping "Start Mapping" in the App.
Note:

1. You can edit or manage all maps in Narwal APP after mapping finished, including creating sub-map for NO-GO Zones or
multi floors.

2. Do not move the dock after mapping finished, otherwise you need to rebuild the map. If there is a change in the location
of large pieces of furniture, it is recommended to rebuild the map.
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3.3 Cleaning

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

Select cleaning modes

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

Set Freo Mind

The Freo Mind is an intelligent cleaning assistant. When Freo Mind is turned on, the robot will intelligently adjust cleaning
parameters, without needing manual settings.
You can select whether to activate Freo Mind when starting a cleaning task in the App.

Start cleaning task

You can command the robot to start cleaning in the following ways:
« Tap (») [Start Cleaning] in the App;

« Short press the () [Start/Stop] on the robot and the robot will activate the Vacuum Mode by default;

« Short press the dock |[> [start and stop] to start cleaning, and the robot will default to the simultaneous cleaning mode
of scanning and dragging.

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

DO NOT touch both sides of the mop assembly with your hands when the robot is executing tasks.

Pause/resume the current task

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

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

« Short press the dock [[> [Start-Stop].

Dust collection

When vacuuming task started, solid waste in the robot dust box will be automatically vaccumed to the dust bag in the dock.
Youcanclick () [Dust Collection] in the App to start dust collection.

Clean Mop

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

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

You can also have the Multifunctional dock wash the mop:

- Tap A: [Mop Washing] in the App;

« Double-click the dock II> [mop)]

Note: Please DO NOT pull the robot out the dock during mop cleaning process so as to avoid component damage.

End current task

The robot will navigate itself back to the dock when cleaning ends. You can view the current cleaning report in the App.
You can also manually end a task in the following four ways:

« Pressandhold () Finish button for 2s in the App;

« Short pressthe () [Recall] button on the robot;

« Pressand hold the (1) [Start/Stop] button on the robot for 2s;

« Press and hold for 2s on the dock | [start-stop].

Start mop drying

After the last mopping run, the robot will return to the dock for mop washing and drying. The drying time can be modified in
the App.
«Click &, [Mop drying] in the APP to dry the mops.
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4, Parameters

4.1 Specifications

Robot (YJCC026)

Multifunctional dock(YJCBO026BL)

Dimensions: 363.5*351.2*95 mm

Dimensions: 430*402*461mm

Weight: 5.0kg

Weight: 10.2 kg

Wireless Connection: 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Rated input (charging): 8-17.8V=— 0.2-3.5A

Rated input: 220-240V~, 50-60Hz
100-127V~, 50-60Hz
(The actual rated input is based on the product nameplate information.)

Rated power: 65W

Rated output: 8-17.8V== 0.2-3.5A

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

Charging takes about 3 hours at a normal
ambient temperature

Wi-Fi

Protocol: IEEE 80211a/b/g/n/ac/ax

Frequency Range&Max. Transmitter Power :

2400~2483.5MHz /EIRP=20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP<23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13.98dBm

Rated power:
Charging: 65W
Water heating: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)
Dust Collection: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W (100-127V~, 50-60Hz)
Drying:100W
(Note: The rated drying power refers to the drying power of the mop
pads at full power.)

Bluetooth

Bluetooth

Protocol: BLE5.0

Protocol: BLE5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Battery (Robot)

Battery Pack Quantity Per Pack:

1pcs

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

Rated Capacity, Rated Energy:

5900mAh, 84.96Wh




Verfi it und K

Aufgrund der Benutzererfahrungen und entsprechenden Gesetz- und Compliance-Bestimmungen kénnen die von Narwal (einschlieBlich Narwals
autorisierten Handler) offiziellen zur Markteinfihrung gebrachten Narwal Produkte lediglich in den verkauften Landern/Regionen verwendet und
Kundendienst erhalten werden. Wird das Produkt nach anderen Léndern oder Regionen geliefert, kann es sein, dass das Produkt im Narwal-APP nicht
verkniipft wird und entsprechende Bedienung nicht durchgefiihrt wird. Um die beste Benutzungs- sowie Diensterfahrung zu bekommen, schlagen
wir Ihnen vor, bei Narwal oder Narwals autorisierten Handlern das vor Ort offizielle zur Markteinfuhrung gebrachte Narwal Produkt zu erwerben.

Um Zweifel auszuschlieBen, kann Narwals Produkt, das von Narwal (einschlieBlich Narwals autorisierten Handler) im chinesischen Festland zur Markteinfiihrung
gebracht wird, nurim chinesischen Festland (nur zu diesem Zweck sind Hong Kong, Macao und Taiwan ausgeschlossen) verwendet und Kundendienst erhalten
werden.

1. Produkt auf einen Blick

11 Checkliste
Hauptteile

Roboter x 1
(Eingebaute Staubsammelbox x 1, Wischmodul

Selbstreinigende Ladestation x 1
(Enthalt Reinigungsbasis x 1, Frischwasserx 1,

Wischmodulx 1) Abwassertank x 1)
Zubehor
N
A (o
Anti- Verhedderungs- Netzkabelx1 Staubbeutelx2 Reinigungsmittel 1
Seitenbirstex2 (Zubehér) (Zubehar)
(Zubehor)

S

Auswechselbarer
Einsatzbehalterx1
(Zubehar)

Filter fir Staubbehélterx1
(Zubehr)

Austauschbarer Reinigungsfilterx
(Zubehér)

1.2 Roboter

Vorderseite des Roboters (obere Abdeckung geschlossen)

Start/Stop-Taste
Radar-Sensoren ———

Mikrofon-Offnung

Ruckruf-Taste

Binokularsensor zur
Hindernisvermeidung

Laser-Kanten-Sensor StoBfangersensor

Vorderseite des Roboters (obere Abdeckung gedffnet)

Obere Roboter-Abdeckung

Staubbehalter

- @i Auswechselbarer
\ Einsatzbehalter

Lo,

Filter fUr Staubbehalter

Roboter-Boden

Infrarot-Fallschutzsensor x3

Robotertypenschild
(einschlieBlich SN)

Verhedderungsfreie Seitenburste x 2

Verhedderungsfreie Zyklon-RollenbUrste

Moppmodul, Track x 1 — ‘\7//

) Universalrad

Antriebsrad x 2

Steuerplatte x 1
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1.3 Multifunktionale Komponenten der Dockingstation

Vorderseite (obere Abdeckung geschlossen)

Start-/Stopptaste

(- = B Indikator

Reinigungssockel

Frischwassertank-Schwammfilter

Deckel der multifunktionalen
Dockingstation

Schmutzwasser-Tank

Ladestation Rlickseite

Stromanschluss

07

1.4 Tasten und Anzeigen

Roboter-Tasten

Taste Aktion Funktion
Start/Stop Kurzes Dricken Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe
o 2 Sekunden lang gedrickt halten Ein/Aus, um die Aufgabe zu beenden
10s lang gedriickt halten Zwangsabschaltung des Roboters
Taste dreimal dricken Kindersicherung ein-/ausschalten
Ruféfo Kurzes Dricken Riickkehr zur selbst reinigenden Ladestation

5 Sekunden lang gedriickt halten

Aufrufen des Koppelungsmodus

15 Sekunden lang gedruckt halten

Systemversion zurlicksetzen und Benutzerdaten I6schen

Taste dreimal drlicken

Videoanruf mit dem Roboter aktivieren

Taste fir die multifunktionale Dockingstation

Taste

Aktion

Funktion

>

Kurzes Dricken

Starten/Pausieren/Fortsetzen der aktuellen Aufgabe

Doppelklick

Start/Abbruch der Mopp-Wésche

2 Sekunden lang gedriickt halten

Aktuelle Aufgabe beenden

Taste dreimal dricken

Roboteranzeigen

Anzeige

Aufrufen/Beenden des Koppelungsmodus

Bedeutung

Dynamisches Drehen blau

Aufgabe im Gange

Dynamische Atmung blau

Aufgabe pausiert

Intelligentes Drehen blau

Nawa-Antwortstatus

Rot blinkend

Bei einem Fehler

Rot atmend

Wenn getrennt

Atmung orange

Koppeln/Aktualisieren

Dynamische Farbe

Gerétestart

Anzeige der multifunktionale Dockingstation

Anzeige Bedeutung

Aus Standby/Trocknen

Stationar Im Aufgaben-/Standby-Modus
Atmend Aufgabe pausiert/gekoppelt/Update
Blinkend Fehler/getrennt



2. Vor dem Gebrauch bereit machen

(1)Montieren Sie die Seitenbirsten
Drlcken Sie die Seitenbursten in die Schlitze der gleichen

Farbe, bis sie einrasten. N
=

Ordnungsgé?\%afl installiert
N Kiicken Sie

Nicht ordnung;égemaa installiert
(3)Entfernen Sie die Papierschalen und installieren
Sie den austauschbaren Reinigungsfilter.

- Entfernen Sie die Papierschalen, die den Roboter in der
Dockingstation befestigen.

- Nehmen Sie die Reinigungswanne heraus, setzen Sie
den austauschbaren Filter in den Schlitz der Wanne ein
und drlicken Sie ihn nach unten, um ihn zu installieren.

- Setzen Sie die Reinigungsbasis mit installiertem Reinigungs-
filter wieder in die Dockingstation ein. —

P

- Entfernen Sie die Frontplatte der selbst reinigenden
Ladestation

«FUhren Sie den Staubbeutel in der markierten Richtung
in den Schlitz ein, bis er am Boden anschléagt

«Installieren Sie die Frontplatte der Ladestation

(7)Fiigen Sie Reinigungsmittel hinzu

Bei vollem Frischwassertank mithilfe des Reinigungsmittelver-
schlusses eine angemessene Menge Reinigungsmittel in den
Frischwassertank geben, den Tankdeckel fest verschlieBen und
zum Mischen vorsichtig schitteln.

Tipps: + Bitte verwenden Sie das Reinigungsmittel von Narwal,
da das Geréat sonst moglicherweise nicht mehr funktioniert.

- Bitte verwenden Sie den Flaschenverschluss, um die Menge des
Reinigungsmittels zu messen. Die Methode wird im Abschnitt
Verwendung" auf der Flasche beschrieben

(2)Entfernen Sie den Anti-Kollisionsschaum

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

« SchlieBen Sie die obere Abdeckung des Roboters.

(4)Selbst reinigende Ladestation

- Stecken Sie das Netz kabel in die hintere Buchse der
Ladestation und schlieBen Sie die Strom versorgung an.

- Stellen Sie sicher, dass sich vor der Ladestation ein offener
Bereich von 0,45 Metern befindet, in dem Roboter ein-und
einfahrenkann.

Erinnerung: Stellen Sie die Ladestation nicht in die Nahe der

Warmequelle.

(6)Sauberes Wasser hinzuftigen

- Offnen Sie den Frischwassertank und fullen Sie ihn mit
sauberem Wasser

« SchlieBen Sie bitte den oberen Deckel des Wassertanks und
setzen Sie ihn wieder in die multifunktionale Dockingstation

MAX-Wasserstandsmarke

(8)Boot-Einstellungen

Stellen Sie sicher, dass die Seite des Roboters nach auen
zeigt, schieben Sie den Roboter in die LadeStation, die
Ladestation verfligt Gber einen "Tropfen"- Soundeffekt,
der darauf hinweist, dass das Aufladen erfolgreichist, und
der Roboter schaltet sich automatisch ein und sendet die
Stimme.

(9) Verbinden und Verkniipfen des Roboters in der App

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

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

—Der Energiesparmodus ist nur in Nordamerika verflgbar.

3. Anwendung

Stellen Sie vor dem offiziellen Gebrauch sicher, dass Sie die Roboternstallation und die Einrichtung der multifunktio-
nale Dockingstation gemaB Kapitel 2 abgeschlossen haben

3.1 Aufrdumen der Haushaltsumgebung

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

B. Offnen Sie die TUren der zu reinigenden Rdume und
organisieren Sie die Mobel so, dass so viel Platz wie méglich
fUr die Reinigung bleibt.

©

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

D. Die maximale Hohe flr die Uberwindung von Hindernissen
betrégt 30 mm, und der Roboter kann keine Rdume mit einer
Schwellenhéhe von mehr als 30 mm eingeben. Sie kénnen
die Narwal-Schwellenrampe erwerben, um dem Roboter
beim Uberwinden von Hindernissen zu helfen.

E. Stellen Sie sich NICHT vor den Roboter, auf die Schwelle
oder inenge Durchgange, um ein Ubersehen zu vermeiden.

3.2Kartierung

Bevor der Roboter ein neues Zuhause reinigen kann, muss er die Umgebung erkunden und eine Karte erstellen. Vor der
ersten Reinigung kénnen Sie das Kartieren durch kurzes Driicken der Taste |> [Start/Stopp] an der Dockingstation oder
durch einenKlick auf ,Kartierung starten® in der App starten.

Anmerkung:

1. Sie kénnen alle Karten in der Narwal APP bearbeiten oder verwalten, nachdem das Kartieren beendet wurde, einschlieBlich
der Erstellung von Unterkarten fir NO-GO-Zonen oder mehrere Etagen.

2. Verschieben Sie die Ladestation nach dem Erstellen der Karte nicht, andernfalls missen Sie die Karte neu erstellen.
Wenn sich die Position groBer Mobel im Haus éndert, wird empfohlen, die Karte neu zu erstellen.
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3.3 Reinigung

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

Reinigungsmodi auswéhlen

Das Produkt verfugt Uber vier integrierte Reinigungsmodi: Saugen, Wischen, Saugen und Wischen und Wischen nach
Saugen. Sie konnen Parameter wie Reinigungszyklen, Saugleistung und Feuchtigkeit beim Wischen fir jeden Modus in
der App auswahlen und einstellen.

Freo Mind einstellen

Der Freo Mind ist ein intelligenter Reinigungsassistent. Wenn Freo Mind eingeschaltet ist, passt der Roboter die
Reinigungsparameter auf intelligente Weise an, ohne dass manuelle Einstellungen erforderlich sind.
Sie kénnen auswahlen, ob Freo Mind aktiviert werden soll, wenn Sie eine Reinigungsaufgabe in der App starten.

Reinigungsaufgabe starten

Sie k(’innen den Roboter auf folgende Weise anweisen, die Reinigung zu starten:

« Klick () [Reinigung starten] in der App;

- Driicken Sie kurz auf () [Start/Stopp] am Roboter, um den Saugmodus standardmaBig zu aktivieren;

« Driicken Sie kurz auf die Dockingstation | [Start und Stopp], um die Reinigung zu starten. Der Roboter wechselt
standardméBig in den simultanen Reinigungsmodus, bei dem er scannt und wischt.

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

BerUhren Sie NICHT beide Seiten der Mopp-Einheit mit den Handen, wenn der Roboter Aufgaben ausfihrt.

Die aktuelle Aufgabe pausieren/fortsetzen

Sie kdnnen die aktuelle Aufgabe auf folgende Weise pausieren/fortsetzen:
- Tippen Sie in der App auf (i) [Pause]/‘ ») [Fortsetzen];

- Driicken Sie kurz auf die Taste b [Start/Stopp] :

« Druicken Sie kurz auf die Dockingstation [[> [Start-Stopp].

Staubsammlung

Nach Beginn der Kehr aufgabe leitet die selbst reinigende Ladestation den Mullim Staub lager des Roboters in den Staubbeutel
der Ladestation um.
Sie kénnen in der App auf (2] [Staubsammlung] klicken, um die Staubsammlung manuell zu starten.

Mopp-Reinigung

Wenn mehrere Wisch vorgénge eingerichtet sind oder der Bereich eines einzelnen Reinigungs bereichs groB ist, kehrt der
Roboter wahrend des Wisch vorgangs automatisch zur selbst reinigenden Ladestation zurlick, um den Mopp zu reinigen.

Die Anzahl der Wischvorgénge und die Wiederholungsfrequenz kénnen in der App vor dem Start des Wischens und nicht
wahrend des laufenden Wischvorgangs geandert werden.

Sie kénnen den Mopp auch in der multifunktionalen Dockingstation waschen lassen:

- Tippen Sie in der App auf A; [ Mopp-Wasche];

+ Doppelklicken Sie auf die Dockingstation [>> [Mopp

Hinweis: Ziehen Sie den Roboter NICHT gewaltsam heraus wahrend der Mopp gewaschen wird, um Schaden an Teilen zu vermeiden

Aktuelle Aufgabe beenden

Der Roboter kehrt nach Abschluss der Reinigung automatisch zur selbst reinigenden Ladestation zurtck. Sie kénnen
den Bericht Uber die Reinigung in der App anzeigen.

Sie kdnnen eine Aufgabe auch auf die folgenden vier Arten manuell beenden:

« Halten Sie () [Finish] in der App fur 2s gedrtickt;

« Driicken Sie kurz die Taste ) [Ruickruf] am Roboter;

« Driicken Sie die Taste () [Start/Stopp] auf dem Roboter und halten Sie sie 2 Sekunden lang gedriickt.

« Halten Sie die Taste an der Dockingstation 2 Sekunden lang gedriickt |[> [Start-Stopp].

Mopp-Trocknung

Nach Abschluss des letzten Wischen kehrt der Roboter zur selbst reinigenden Ladestation zuriick, um den Mopp zu
reinigen und zu trocknen. Die Trocknungs zeit kann in der App geéndert werden.
« Klicken Sie in der APP auf & [Mopptrocknung], um die Mopps zu reinigen.
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4, Parameter

4.1 Spezifikationen

Roboter(YJCC026)

Multifunktionale Dockingstation (YJCB026BL)

Abmessungen: 363,5*351,2*95 mm

Abmessungen: 430*402*461mm

Gewicht: 5.0 kg

Gewicht:10.2kg

Drahtlose Verbindung: 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Nenneingang (Laden): 8-17,8 V== 0,2-3,5 A

Nenneingangsleistung: 220-240V~, 50-60Hz

100-127V~, 50-60Hz
(Die tatsachliche Nennleistung basiert auf den Angaben auf dem
Produkttypenschild.)

Nennleistung: 65 W

Ausgang: 8-17,8 V=== 0,2-3,5 A

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

Ladezeit: ca. 3 Stunden bei normaler
Umgebungstemperatur

WLAN

Protokoll: [EEE 80211a/b/g/n/ac/ax

Frequenzbereich&Max. Senderleistung:
2400~2483.5MHz /EIRP<20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP<13.98dBm

Nennleistung:Ladevorgang: 65 W
Warmwasserbereitung:1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)
Staubsammlung: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W (100-127V~, 50-60Hz)
Trocknen: 100W

Beachten Sie: Die Nenn-Trocknungsleistung bezieht sich auf die
Trocknungsleistung der Mopp-Pads bei voller Leistung.

Bluetooth

Bluetooth

Protokoll: BLE 5.0

Protokoll: BLE 5.0

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Frequenzbereich: 2402-2480 MHz

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Max. Sendeleistung (EIRP): <10 dBm

Akku (Roboter)

Anzahl der Akkupacks pro Packung:

1Stuck

Akku-Typ: Wiederaufiadbarer Li-lonen-Batterie
Nennspannung: 14.6V=
Anzahl der Akkuzellen pro Akkupack: 8 Stiick

Nennkapazitat, Nennenergie:

5900mAh, 84.96Wh




Disponibilita e Compatibilita Regionale
Sulla base di considerazioni relative all'esperienza dell'utente e ai requisiti di conformita legale, i prodotti NARWAL rilasciati ufficialmente da NARWAL

(eidistributori autorizzati da NARWAL) possono essere utilizzati e ricevere assistenza post-vendita solo nel Paese/regione in cui sono stati rilasciati.

Se il prodotto viene spedito in un altro Paese o in un‘altra regione, potrebbe non essere in grado di utilizzare I'APP di NARWAL per vincolare il prodotto o
eseguire operazioni correlate. Per ottenere la migliore esperienza d'uso e di servizio del prodotto, Le consigliamo di acquistare la versione disponibile
localmente dei prodotti di NARWAL attraverso NARWAL o i rivenditori autorizzati da NARWAL.

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

1. Il prodotto in breve

1.1 Lista di controllo
Parti principali

é}&\,\

==

D

Robot x1
(scatola polvere installata x 1, modulo mop
cingolato x 1)

Base multifunzionale x1
(base per la pulizia x1, serbatoio dell'acqua pulita x1,
serbatoio dell'acqua sporca x1 Delete it)

Accessori

<=

o

Cavo dialimentazione x1  Sacchetto della polvere x2
(Accessorio)

T @

Filtro del contenitore  Filtro per la pulizia sostituibile x1

della polvere x1 (Accessorio)
(Accessorio)

Spazzola laterale anti-grovigli x2
(Accessorio)

Detergente x 1
(Accessorio)

Inserto per il contenitore
della polvere sostituibile x1
(Accessorio)

1.2 Accessori Robot

Parte anteriore del robot (coperchio superiore chiuso)

Pulsante Avvio/Stop
Sensori radar

. Gruppo microfonico
Pulsante richiama pp

Sensore per evitare ostacoli
con visione binoculare
Sensore dei bordi laser ———

Sensore paraurti

Parte anteriore del robot (coperchio superiore aperto)

Coperchio superiore del robot

Contenitore
per polvere

— Inserto sostituibile
del contenitore

Filtro del contenitore
dellapolvere

Fondo del robot

Sensore antigoccia a infrarossi>3

Targhetta del robot
(incluso SN - Numero di Serie)

Spazzola laterale anti-grovigli x 2

Spazzola arullo antigroviglio Cyclone
Ruota motrice x2

Modulo di pulizia del track (fascia) x1 — — M

@ Rotella

Trackpad
(panno posizionato su una fascia) x1




1.3 Componenti della base multifunzionale

Anteriore (coperchio superiore chiuso)

Pulsante Avvio/Arresta

Spia

W Filtro per la pulizia sostituibile
/

Anteriore (coperchio superiore aperto)

Coperchio della base multifunzionale

Serbatoio dellacqua sporca

Posteriore

Interfaccia di alimentazione

Base per la pulizia

Pulisciil filtro in spugna
del serbatoio dellacqua

1.4 Pulsanti e spie

Pulsanti del robot

Pulsante Azione Funzione
Avvia/Interrompi Pressione breve Avvia/pausa/riprendi l'attivita corrente
0]

Tieni premuto per 2 sec

Acceso/Spento, Termina attivita

Tieni premuto per 10 sec

Spegnimento forzato del robot

Toccatre volte il pulsante

Accendi/spegni Blocco Bambini

Richiama () Pressione breve

Ritorno alla base

Tieni premuto per 5 sec

Accedi alla modalita di associazione

Tieni premuto per 15 sec

Reimposta la versione del sistema e cancella i dati utente

Tocca tre volte il pulsante

Pulsante della base multifunzionale

Abilita la videochiamata del robot

Pulsante Azione Funzione
> Pressione breve Avvia/pausa/riprendi l'attivita corrente
Doppio clic Avvia/annulla il lavaggio del panno

Tieni premuto per 2 sec

Termina l'attivita corrente

Tieni premuto per 5 sec

Spie del robot
Spia

Entra/esci dalla modalita di associazione

Signficato

Blu rotante dinamico

Attivita in corso

Blu pulsante dinamico

Attivita sospesa

Blurotante intelligente

Stato della risposta Nawa

Rosso lampeggiante

Durante un errore

Rosso pulsante

Quando scollegato

Arancione pulsante

Associazione in corso/Aggiornamento in corso

Colore dinamico

Spie della base multifunzionale

Avvio del dispositivo

Spia Signficato

Spenta Standby/asciugatura in corso

Costante Attivo/modalita standby

Intermittente Attivita in pausa/associazione in corso/aggiornamento in corso

Lampeggiante

Errore/scollegato



2. Preparati prima dell'uso

(1)Installa le spazzole laterali

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

Noninstallato correttamente

(3)Rimuovi i supporti in carta ammortizzanti

einstallail filtro per la pulizia sostituibile

« Rimuovii supporti in cartaammortizzanti che fissanoil robot
allinterno della base.

« Estraiil vassoio di pulizia, aggancia il filtro sostituibile nella
fessura del vassoio e premilo verso il basso per installarlo in

posizione.
« Riposiziona la base per la pulizia con il filtro per la pulizia
installato nel stazione. —

(5) Installazione del sacchetto della polvere

«Rimuovi il coperchio anteriore della base.

«Inserisci il sacchetto della polvere nella fessura seguendo
ladirezione contrassegnata, finché non toccaiil fondo.

«Installa il pannello frontale della base nel posto corretto.

(7)Aggiungi il detergente

Con il serbatoio dellacqua pulita pieno, utilizza il tappo del
detergente per misurare una quantita appropriata di
detergente nel serbatoio dellacqua pulita, chiudi saldamente
il coperchio del serbatoio e agita delicatamente per mescolare.
Suggerimenti: » Utilizza il detergente Narwal, altrimenti il dispositivo
potrebbe risultare difettoso.« Utilizza il tappo del flacone per
misurare la quantita di detergente, il metodo & mostrato nella sezione
“come usare" sul flacone.

(2)Rimuovi la schiuma anticollisione

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

« Chiudiil coperchio superiore del robot.
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(4)Posizionamento della base multifunzionale

« Per collegare lalimentazione, collega il cavo di alimentazione
nella parte posteriore della base.

« Lascia uno spazio aperto di almeno 0,45 metri dilunghezza
davanti alla base diricarica per consentire al robot di entrare
euscire dallabase.

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

—_

U

(6)Aggiungi acqua pulita

- Apri il serbatoio dell'acqua pulita e riempilo con acqua
pulita

« Richiudi il coperchio superiore del serbatoio dellacqua e
rimettilo nella base multifunzionale.

Segno del livello
MAX dellacqua

(8)Impostazioni di avvio

Spingi il robot nella base con le spazzole laterali rivolte verso
lesterno. La base emettera un segnale acustico per indicare
che laricarica € riuscita e il robot si accendera e emettera un
messaggio vocale.

(9)Connetti e associa il robot nell'app

Scarica 'App Narwal e segui le istruzioni per connettere e associare il robot.

Nota: Nella pagina del dispositivo dell'app, tocca “Impostazioni* > “Dispositivo’, quindi tieni
premuto "Riavvia robot” per 10 sec per attivare/disattivare la modalita di risparmio energetico.
—Lamodalita dirisparmio energetico & disponibile solo in Nord America. ®

3. Come si utilizza

Prima di utilizzare il robot, assicurati di aver completato l'installazione e la configurazione della stazione base multifunzionale
descritte nel Capitolo 2.

3.10rganizza 'ambiente domestico

& Y 4 /

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

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

=

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 attraversamento degli ostacoli
& di 30 mm, quindi il robot non puo entrare in stanze
con un‘altezza della soglia superiore a 30 mm. Puoi
acquistare una rampa di soglia Narwal per aiutare il
robot a superare gli ostacoli.

E. NON sostare davanti al robot, sulla soglia o all'interno
corridoi stretti per 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 attivare

lamappatura premendo brevemente il pulsante > [ Avvio/Arresto] sulla base o toccando "Avvia mappatura” nell'app.

Nota:

1.Una volta completata la mappatura, puoi modificare o gestire tutte le mappe nell'app Narwal, inclusa la creazione di
sottomappe per zone VIETATE o piani multipli.

2. Non spostare la base dopo aver terminato la mappatura, altrimenti dovrai ricostruire la mappa. Se ¢'e un cambiamento
nella posizione di grandi mobili, si consiglia diricostruire la mappa.
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3.3 Pulizia

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

Seleziona le modalita di pulizia

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

Imposta Freo Mind

Freo Mind e 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 attivare Freo Mind quando avvii un‘attivita di pulizia nell’App.

Avvia l'attivita di pulizia

Puoi comandare al robot diiniziare la pulizia nei seguenti modi:

« Tocca () [Awvia Pulizia] nell'App;

- Premi brevemente () [Avvio/Arresto] sul robot e il robot attivera la Modalita Aspirazione per impostazione predefinita;

« Premi brevemente [[> sulla base [Avvio e Arresto] per avviare la pulizia e il robot passera automaticamente alla modalita
di pulizia simultanea di scansione e trascinamento.

Nota: puoi regolare la modalita di pulizia e impostare altri parametri di pulizia nell'app.
NON toccare entrambi i lati del gruppo panni con le mani quando il robot esegue le attivita.

Pausal/riprendi I'attivita corrente

Puoi mettere in pausa/riprendere I'attivita corrente nei seguenti modi:
« Tocca (1) [Pausa]/ (») [Riprendi] nell'App;

« Premi brevemente il pulsante (') [Avvio/Arresta];

- Premi brevemente |> sullabase [Avvio-Arresto].

Raccolta della polvere

Quando si avvia 'aspirazione, i rifiuti solidi presenti nel contenitore della polvere del robot vengono automaticamente
aspirati nel sacchetto della polvere nella base.
Puoi fare clic su () [Raccolta Polvere] nell'app per avviare la raccolta della polvere.

Lavaggio del panno

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

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

Puoi anche far lavare il panno dalla base multifunzionale:

+Tocca &: [Lavaggio Panno] nell'App;

Fai doppio clic sullabase  [fpanno]

Nota: NON estrarre con forza il robot quando & in corso il lavaggio del panno per evitare danni alle parti

Termina l'attivita corrente

Il robot tornera autonomamente alla base quando la pulizia sara terminata. Puoi visualizzare il report di pulizia corrente
nell'app.

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

« Tieni premuto il pulsante () Fine per 2 secondi nell'app;

+ Premi brevemente il pulsante () [Richiama] sul robot;

« Tieni premuto il pulsante () [Start/Stop] sul robot per 2 secondi

« Tieni premuto per 2 secondi sulla base [ [Avvio-Arresto)].

Asciugatura del panno

Dopo I'ultimo passaggio di lavaggio, il robot tornera alla base per il lavaggio e I'asciugatura del panno. Il tempo di
asciugatura puo essere modificato nell'app.
« Faiclicsu &, [Asciugatura Panno] nellAPP per pulire i panni.

4, Parametri

4.1 Specifiche

Robot (YJCC026)

Stazione base multifunzionale (YJCB0O26BL)

Dimensioni: 363,5*351,2*95 mm

Dimensioni:430*402*461 mm

Peso: 5,0 kg

Pes0:10,2kg

Connessione wireless: 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Ingresso nominale (in carica):8-17.8 V==0.2-3.5 A

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

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

Potenza nominale: 65 W

Uscita: 8-17.8 V=== 0.2-3.5A

Tensione nominale (in funzione): 14.4 V==
(batteria agli ioni di litio, 25900 mAh)

Laricarica richiede circa 3 ore a temperatura
ambiente normale

Wifi

Protocollo: IEEE 802.11a/b/g/n/ac/ax

Gamma di frequenza e potenza massima
del trasmettitore:

2400~2483.5MHz /EIRP=20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP< 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13.98dBm

Potenza nominale:In carica: 65 W
Riscaldamento dell'acqua:1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)

Aspirazione della polvere: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

Asciugatura: 100W

Nota: la potenza di asciugatura nominale siriferisce alla

potenza di asciugatura dei panni per il lavaggio a piena potenza.

Bluetooth

Bluetooth

Protocollo: BLE 5.0

Protocollo: BLE 5.0

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Gamma di frequenza: 2402-2480 MHz

Potenza del trasmettitore max (EIRP):=10dBm

Potenza del trasmettitore max(EIRP):<10dBm

Batteria (Robot)

Quantita di batterie per confezione:

1pz

Tipo di batteria:

Batteria ricaricabile agli ioni di litio

Tensione nominale:

14.4V=

Quantita di celle della batteria per pacco batteria:

8pz

Capacita nominale, energia nominale:

5900mAh, 84.96Wh




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

etC

Pour dissiper toute équivoque, les produits Narwal vendus par Narwal (et ses distributeurs agréés) en République populaire de Chine sont strictement
réservés a une utilisation et & un service aprés-vente en République populaire de Chine (4 cette fin uniquement, celaninclut pas Hong Kong, Macao et
Taiwan).

1. Apercu du produit

1.1 Liste de contréle
Principaux composants

Robot x 1
(Boite de collecte de poussiére installée x 1,
module de trainage de chenilles x 1)

Station d'accueil multifonction x 1
(base de nettoyage x1, réservoir d'eau propre x1,
réservoir d'eaux usées x1inclus)

Accessoires

Brosse latérale Cordon d'alimentation x 1
anti-enchevétrement x2

(Accessoire)

Sac a poussiére x2
(Accessoire)

Détergentx 1
(Accessoire)

Insert amovible x1
(Accessoire)

Filtre du bac a poussiére x 1
(Accessoire)

Filtre de nettoyage remplagable x1
(Accessoire)

1.2 Accessoire du robot

Face avant du robot (avec le couvercle supérieur fermé)

Bouton de mise en marche/arrét
Capteurs radar

Réseau de microphones

Bouton de rappel

Capteur d'évitement
d'obstacles a vision binoculaire
Capteur de bordure laser

Capteur de pare-chocs

Face avant du robot (ouvrir le couvercle supérieur)

Couvercle supérieur du robot

Bac d'insertion
remplagable

Filtre du bac
apoussiere

Bas du robot

Capteur anti-chute infrarouge x3

Plaques signalétiques du robot

A . Brosse latérale
(Avec numéro de série SN)

anti-enchevétrement x 2
Brosse flottante zéro enchevétrement

Roue motrice x 2

Module de nettoyage des chenilles x 1 — y

@ Roulette

Balai & franges x 1



1.3 Composants de la station d’accueil multifonction
Avant (couvercle supérieur fermé)

/ N

Touches de démarrage et d'arrét —“ﬁ’m
\ 1 Indicateur

Base de nettoyage

Avant (couvercle supérieur ouvert)

— Filtre éponge du réservoir d'eau propre

Couvercle de la station d'accueil
multifonction

Réservoir d'eau sale

Arriére

Interface d'alimentation

1.4 Boutons et indicateurs

Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Démarrer/Arréter Appuyez briévement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
o Appuyez longuement sur2s  On/Off, Terminer la tache
égﬁg;’ﬁf%sme%'géﬁgiz Arrét forcé du robot
Trois touches Activer/Désactiver le Verrouillage Enfant
Rappel () Appuyez brievement Retour & la station d’accueil

Relachez aprés une longue
pression de 5 secondes

Appuyez longuement sur 15s  Réinitialiser la version du systeme et effacer les données utilisateur

Entrer en mode d'appariement

Trois touches Activer les autorisations d'appel vidéo du robot

Bouton de la station d’accueil multifonction

Bouton Action Fonction

> Appuyez brievement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours

Double-cliquer Démarrer/annuler le lavage de la serpilliere

Appuyez et maintenez
pendant 2 secondes
Appuyez et maintenez
pendant 5s

Terminer latache en cours

Entrer/sortir du mode d'appariement

Effets de lumiére robot

Indicateur Signification

Bleu tournant dynamique Tache en cours

Bleu respirant dynamique

Tache en pause

Bleu intelligent tournant

Etat de réponse vocale Nawa

Rouge clignotant

Encas d'erreur

Rouge respirant

Lorsqu'il est déconnecté

Orange respirant

Jumelage en/mise a niveau

Couleur dynamique

L'équipement est allumé

Indicateurs de la station d’accueil multifonction

Indicateur Signification

Eteint Inactif/sec

Constant Mission en mode/veille

Respirer Pause de tache en/appariement/mise a niveau
Flash Anomalie/désconnexion



2. Préparez-vous avant utilisation

(1)Installez les brosses latérales

Appuyez sur la brosse latérale dans la fente de la carte de la
couleur correspondante et entendez "ka"Installé en un seul
= N /

coup. ‘a'

Installé correctement
») Cliquez —

Non installé correctement

(3)Retirez les plateaux en papier et installez
le filtre de nettoyage remplagable.

« Retirez les plateaux en papier qui fixent le robot a l'intérieur
de la station d'accueil.

- Retirez le plateau de nettoyage, clipsez le filtre remplagable
dans I'encoche du plateau et appuyez dessus pour le fixer.

- Replacez la base de nettoyage avec le filtre de nettoyage
installé dans la station d'accueil.

(2)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.

(4)Installation de la station d’accueil
multifonction

+ Branchez le cordon d'alimentation a l'arriére de la station
d'accueil pour la connecter au secteur.

« Laissez un espace libre d'au moins 0,45 métre devant la
station d'accueil pour que le robot puisse y entrer et en sortir.

Conseil : NE PLACEZ PAS la station d'accueil & proximité d'une

source de chaleur.

(9)Connecter et lier le robot dans I'application.

[OFz20)

Téléchargez l'application Narwal et suivez les instructions pour connecter et lier le robot.
Remarque :

Dans la page de lappareil de I'application, appuyez sur “Parametres” > "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, veuillez vous assurer d'avoir terminé I'installation et la configuration de la station d’accueil
multifonctionnelle conformément au Chapitre 2.

3.1 0rganiser I'environnement domestique

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

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

(5)Installation du sac & poussiére

«Retirez le panneau avant de la station d’accueil.

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

«Installez le panneau avant de la station d'accueil &
'emplacement approprié.

(7)Ajouter un nettoyant

Lorsque le réservoir deau propre est plein, utilisez le
bouchon doseur pour verser une quantité appropriée de
détergent dans le réservoir, fermez hermétiquement le
couvercle et secouez doucement pour mélanger.

Conseils: » Veuillez utiliser le détergent spécial officiel de Cloud
Whale afin de ne pas provoquer de dysfonctionnement de la
machine. + Veuillez utiliser le bouchon de la bouteille pour
mesurer la quantité de détergent, la méthode étant indiquée

(6)Ajouter de I'eau propre

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

« Veuillez bien fixer le couvercle supérieur du réservoir deau et
le remettre dans la station d'accueil multifonctionnelle.

Marque du niveau
d'eau MAX

(8) Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station d'accueil en orientant
les brosses latérales vers 'extérieur. La station émettra
un bip pour indiquer que la charge est réussie et le robot
s'allumera automatiquement en diffusant un message vocal.

=

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cloture
pourempécher lerobot d'entrer dans des zones surélevées ou
basses.

D.La hauteur maximale franchissable pour les obstacles
est de 30 mm et le robot ne peut pas entrer dans des
piéces dont le seuil dépasse 30 mm. Vous pouvez
acheter une rampe de seuil Narwal pour aider le robot &
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 nettoyer un nouveau domicile, le robot doit explorer 'environnement et créer une carte. Avant le premier nettoyage,
vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant briévement sur le bouton |[> [Démarrer/Arréter] de la station d'accueil
ouen sélectionnant « Démarrer la cartographie » dans 'App.

Remarque :

1. Vous pouvez modifier ou gérer toutes les cartes dans I'application Narwal une fois la cartographie terminée, y compris
en créant des sous-cartes pour les zones interdites ou pour plusieurs étages.

2. Ne déplacez pas la station d'accueil une fois la cartographie terminée, sinon vous devrez la reconstruire. Si 'emplacement
de meubles volumineux change, il est recommandé Avant de nettoyer un nouveau domicile, le robot doit explorer l'environnement
etcréerunecarte.
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3.3 Nettoyage

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

Sélectionner les modes de nettoyage

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

Activer Freo Mind

Le Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsqu'il est activé, le robot ajuste intelligemment les paramétres
de nettoyage sans nécessiter de réglages manuels.
Vous pouvez choisir d'activer ou non Freo Mind lors du lancement d'une tache de nettoyage dans I'application.

démarrer une tache de nettoyage

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

« Cliquez sur (+) [Démarrer le nettoyage] dans I'app;

- Appuyez sur le robot () [Départ et arrét] pour commencer le nettoyage, le robot utilisera le mode de nettoyage par
balayage par défaut;

« Appuyez briévement sur la station d’accueil |[> [Démarrer/Arréter] pour lancer le nettoyage, et le robot effectuera par
défaut un mode de nettoyage simultané de balayage et de lavage.

Remarque : Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir plus de parametres de nettoyage dans I'application.

NE touchez PAS aux deux c6tés de I'ensemble de la serpilliere avec vos mains lorsque le robot exécute ses taches.

Mettre en pause/reprendre la tdche en cours

Vous pouvez pour interrompre/reprendre la tache en cours.

- Cliquez sur () [Pause]/ (») [Continuer] dans I'app;

- Appuyez brievement sur le bouton (b [Démarrer/Arréter].

- Appuyez briévement sur la station d’accueil |[> [Démarrer/Arréter].

Collecte de poussiére

Lorsque latache d'aspiration démarre, les déchets solides présents dans le bac & poussiere du robot seront automatiquement
aspirés dans le sac a poussiere de la station de charge.
Vous pouvez cliquer sur [ [Collecte de poussiére] dans I'APP pour lancer la collecte de poussiére.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est programmé pour plusieurs cycles de lavage des serpilliéres ou sila zone & nettoyer est étendue, il retournera
automatiquement a la station d'accueil pour laver la serpilliere.

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

Vous pouvez également faire laver la serpilliére par la station d'accueil multifonctionnelle :

«Cliquez sur & [Lavez la vadrouille] dans I'application pour nettoyer la vadrouille;

« Double-cliquez sur la station d'accueil > [Serpilliere].

Remarque : NE TIREZ PAS de force le robot pendant le processus de lavage des serpillieres afin d'éviter d'endommager les composants.

Terminer la tache en cours

Le robot se dirigera automatiquement vers la station d'accueil une fois le nettoyage terminé. Vous pouvez consulter le
rapport de nettoyage actuel dans I'APP.

Vous pouvez également terminer une tdche manuellement de quatre maniéres:

« Appuyez longuement sur le bouton () Terminer pendant 2 secondes dans I'application

- Robot de presse courte () [rappel];

« Maintenez enfoncé le bouton () [Démarrer/Arréter] sur le robot pendant 2 secondes

- Appuyez et maintenez pendant 2 s sur la station d'accueil I> [Démarrer-Arréter]

Séchage de la Serpilliere

Apreés le dernier cycle de lavage des serpilliéres, le robot retournera & la station d'accueil pour le lavage et le séchage
des serpilliéres. La durée du séchage peut étre modifiée dans I'APP.
- Cliquez sur 4, [Séchage des serpilliéres] dans 'APP pour sécher les serpilliéres.
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4. Paramétres

4.1 Caractéristiques

Robot (YJCC026)

Station d'accueil multifonction(YJCB026BL)

Taille: 363,5*351,2*95 mm

Taille:430*402*461 mm

Poids: 5,0 kg

Poids:10,2 kg

Connexion sans fil: prise en charge du 2.4CGHz/5GHz Wi-Fi

Entrée nominale (état de charge):8-17,8 V=—=0,2-3,5A

Entrée nominale: 220-240V~, 50-60Hz

100-127V~, 50-60Hz
(La puissance nominale réelle est basée sur les informations
de la plaque signalétique du produit.)

Puissance nominale: 65W

Sortie: 8-17.8 V—= 0.2-3.5A

Tension nominale (état de fonctionnement):14.4V==—
(batterie au lithium,=5900mAh)

Atempérature ambiante normale, le temps de
charge est d'environ 3h

Wifi

Protocole : IEEE 802.11a/b/g/n/ac/ax

Gamme de fréquences & puissance maximale
de transmission :

2400 ~ 2483.5MHz /EIRP < 20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP = 23dBm

5470 MHz-5725 MHz / EIRP = 20 dBm

5725 MHz-5850 MHz / EIRP =< 13,98 dBm

Puissance nominale :Chargement: 65W

Chauffage de l'eau: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W(100-127V~, 50-60Hz)

Collecte de poussiére: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

Séchage: 100W

Remarque : La puissance de séchage nominale correspond a la

puissance de séchage des tampons de lavage a pleine puissance.

Bluetooth

Bluetooth

Protocole : BLE5.0

Protocollo: BLE5.0

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

Gamme de fréquences : 2402-2480 MHz

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

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

Batterie (robot)

Nombre de batteries par emballage:

1piéce

Type de batterie: Batterie Li-ion rechargeable
Tension nominale: 14.6V=—=
Quantité de cellules par batterie: 8 pieces

Capacité nominale, Energie nominale:

5900mAh, 84.96Wh




Disponibilidad y compatibilidad regional

Basandose en cor es relativas a la experiencia del usuario y en los requisitos de cumplimiento legal pertinentes, los productos Narwal (y los
vendedores autorizados de Narwal) lanzados oficialmente solo pueden 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 la mejor experiencia de producto y servicio, le recomendamos que adquiera el producto Narwal distribuido localmente a
Narwal o alos vendedores autorizados de Narwal

Para evitar cualquier duda, los productos Narwal distribuidos por Narwal (y los vendedores autorizados de Narwal) en China continental estan
limitados al uso y al servicio de asistencia posventa en China continental (a estos efectos unicamente, quedan excluidos Hong Kong, Macao y Taiwan)

1. Producto de unvistazo

1.1 Lista de verificacion
Partes principales

Robot x1
(Caja de recoleccion de polvo instalada x 1,
modulo de trapeador de orugas x 1)

Estacion de carga multifuncionalx 1
(base de limpieza x1, depdsito de agua limpia x1,
depdsito de agua sucia x1incluidos)

Accesorios

)

e/

Cable de alimentacion x 1 Detergentex 1

(Accesorio)

Cepillo lateral antienredosx2
(Accesorio)

Bolsa para polvox2
(Accesorio)

LTI

V

Filtro del contenedor
de polvo x 1
(Accesorio)

Recipiente de
insercion sustituible x 1
(Accesorio)

Filtro de limpieza reemplazable x1
(Accesorio)

1.2 Accesorio pararobots

Frente del robot (cierre de la cubierta superior)

Boton de Inicio/Detener

Sensores de radar

. . Conjunto de micréfonos
Boton de recuperacion

Sensor de evitacion de
obstéaculos de vision binocular

Sensor de borde laser

Sensor de parachoques

Frente del robot (tapa superior abierta)

Cubierta superior del robot

Bandeja de insercién
reemplazable

\ N “

Filtro del contenedor

de polvo

Fondo del robot
Sensor infrarrojo anticaida x3
Placa de identificacion del robot . .
(Incluido el niimero de serie SN) = Cepillo lateral antienredos»2
Cepillo ciclonico antienredos P M

M ] El Rueda motriz x 2
Modulo de trapeador de orugas x 1 — y

N—

@ Castor

Trapeador para orugas x 1



1.3 Componentes de la estacion de carga multifuncional

Frontal (tapa superior cerrada)

Boton Iniciar/Detener

Indicador

Base de limpieza

Frontal (tapa superior abierta)

Clean water tank sponge filter

Tapa de la estacion de
carga multifuncional

Tanque de agua sucia

Trasera

Interfaz de energia

1.4 Botones e indicadores
Botones de robot

Boton Accion

Funcién

Iniciar/Parar () Pulsacion corta

Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

Mantenga pulsado 2s

Activar/desactivar, Finalizar tarea

Mantener pulsado
durante 10s

Apagado forzoso del robot

Boton de tres pulsaciones

Activar/desactivar el bloqueo para nifios

Recordar ('} Pulsacion corta

Volver ala estacion de carga

Mantenga pulsado durante

5 segundos y suelte

Ingrese al modo de emparejamiento

Mantenga pulsado 15s

Restablecer la version del sistema y borrar los datos del usuario

Boton de tres pulsaciones

Activar el permiso de la videollamada del robot

Boton de la estacion de carga multifuncional

Boton Accion Funcion
> Pulsacion corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual
Doble clic Iniciar/cancelar el lavado del trapeador
g"jrgtiggzaggejj—? dn;s?o Finalizar la tarea actual
Mantengsa presionado Entrar/salir del modo de emparejamiento
durante 5s

Efecto de lampara de robot

Indicador

Significado

Giro dinamico azul

Tarea en curso

Respiracion dinamica azul

Tarea pausada

Azul giratorio inteligente

Estado de respuesta de voz de Nawa

Rojo intermitente

Durante un error

Rojo parpadeante

Cuando se desconecta

Respiracion dindmica naranja

Emparejando/actualizando

Color dindmico

Encendido del dispositivo

Indicadores de la estacion de carga multifuncional

Indicador Significado

Apagado En reposo/en secado

Continuo En tarea/en modo de espera

Respirar Tarea en pausa/emparejamiento/actualizacion
Flash Error/desconexion



2. Preparacion antes del uso

(1)Instale los cepillos laterales

Presione el cepillo lateral en la ranura de la tarjeta del color
correspondiente y escuche “clic" \nstale en su lugar conun
sonido.

(2)Retire la espuma anticolision.

- Levante la pegatina de la cubierta superior para abrir la
cubierta superior del robot y quitar la espuma anticolision.

- Cierre la cubierta superior del robot.

Instalado correctamente

Noinstalado correctamente

(4)Colocacion de la estacion de carga
multifuncional

« Enchufa el cable de alimentacion en la parte posterior de
la estacion de carga para conectar la alimentacion.

« Deje un espacio abierto de al menos 0,45 metros de largo
delante de la estacion de carga para que el robot pueda
entrary salir de la estacion de carga.

Consejos: NO coloque la estacion de carga cerca de una fuente de

calor.

(3)Retire las bandejas de papel e instale el filtro
de limpieza reemplazable

- Retire las bandejas de papel que fijan el robot dentro de
la estacion de carga.

« Saque labandeja de limpieza, enganche el filtro reemplazable
enlaranura de la bandeja y presionelo para instalarlo en
susitio.

« Vuelva a colocar la base de limpieza con el filtro de Ilmpleza
instaladoenla estauon de carga. ~

(6)ARadir agua Iimpla‘

« Abra el tanque de agua limpia y llénelo con agua limpia .
- Cierre la tapa superior del deposito de agua y vuelva a
colocarlo en la estacion de carga multifuncional.

(5)Instalacion de la bolsa de polvo

«Retire la cubierta frontal de la estacion de carga.

«Introduzca la bolsa recogepolvo en la ranura en la direccion
marcada hasta que toque el fondo.

«Instale el panel frontal de la estacion de cargaen el
lugar adecuado.

Marca de nivel de
agua MAX

(8)Ajustes de arranque

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

(7)ARadir un limpiador

Con el deposito de agua limpia lleno, utilizando el tapén
de detergente para medir una cantidad adecuada de
detergente en el depdsito de agua limpia, cierre bien la
tapa del depdsito y agite suavemente para mezclar.
Recomendaciones: - Please use the detergent from Narwal,
otherwise, the device may become faulty. - Utilice el tapon de la
botella para medir la cantidad de detergente, el método se
muestra en la seccion “‘como usargde la botella

(9)Conectay vincula el robot en la App

Descarga la App Narwal y sigue las instrucciones para conectar y vincular el robot.

Nota:

Enla pagina del dispositivo de la App, toque “Configuracion” > "Dispositivo” y luego mantenga
presionado “Reiniciar robot" durante 10 segundos para activar/desactivar el modo de ahorro de energia.
—Elmodo de ahorro de energia sdlo esta disponible en Norteamérica.

3. Como utilizar

Antes de utilizar el robot, asegurese de haber finalizado la instalacion y la configuracion de la estacion de carga multifuncional
enel Capitulo 2.

3.10rganizar el entorno doméstico

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

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

30mmT ER— g T

=)

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

D.Laalturaméxima para cruzar obstaculos es de 30mmy
elrobot no puede ingresar a habitaciones con una altura
de umbral de mas de 30 mm. Puede comprar larampa de
umbral Narwal para ayudar al robot a superar los obstéculos.

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, puede
activar el mapeo pulsando brevemente el boton |[> [ Inicio/Detener] de la estacion de carga o tocando *“Iniciar mapeo” en la App.
Nota:

1. Puede editar o administrar todos los mapas en la App Narwal una vez finalizado el mapeo, incluida la creacion de
submapas para zonas prohibidas o pisos multiples.

2.No mueva la estacion de carga una vez finalizado el mapeado, de lo contrario debera reconstruir el mapa. Si hay un
cambio en la ubicacion de muebles grandes, se recomienda reconstruir el mapa.
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3.3 Limpieza

Antes de realizar unatarea de limpieza, asegUrese de que el robot tiene un nivel de bateria adecuado, que puede consultarse en la App.

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 succion y lahumedad del trapeador para cada modo en la App.

Ajuste Freo Mind

Freo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Cuando Freo Mind esté activado, el robot ajustara de manera inteligente
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.

comience latareade limpieza

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

« Haga clicen () [Iniciar limpieza] en la App;

- Presione brevemente el robot () [iniciar y detener] para comenzar a limpiar, el robot utilizara el modo de limpieza de
barrido por defecto;

« Pulse brevemente la estacion de carga I[> [Inicio y Detener] para iniciar la limpieza, y el robot pasara por defecto al modo
de limpieza simultanea de barrido y arrastre.

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

NO togue ambos lados del conjunto del trapeador con las manos cuando el robot esté ejecutando tareas.

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de las siguientes maneras:
« Haga clic en () [Pausar]/ () [Continuar] en la App;

- Pulse brevemente el boton ¢y [Iniciar/Detener]

« Pulse brevemente la estacion de carga > [Inicio-Detener]

Recogida de polvo

Cuando se inicie la tarea de aspiracion, los residuos solidos del cajon de polvo del robot se aspiraran automatica-
mente a la bolsa de polvo de la estacion de carga.
Clicen () [Recogida de polvo] en la App para iniciar la recogida de polvo.

Lavado del trapeador

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

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

También puedes hacer que la estacion de carga multifuncional lave el trapeador:

-Hagaclicen A: [Lavar el trapeador] en la App para limpiar el trapeador;

« Doble clic enlaestacion de carga (> [trapeador].

Nota: NO saque el robot a la fuerza cuando se esté lavando el trapeador para evitar dafios en las piezas.

Finalizar la tarea actual

El robot navegaréa por si mismo de vuelta a la estacion de carga cuando finalice la limpieza. Puede ver el informe de
limpieza actual en la App.

También puedes finalizar manualmente una tarea de las siguientes cuatro maneras:

+ Mantén pulsado el botén () Finalizar durante 2 segundos en la App;

« Robot de prensacorta () [Recuperar];

+ Mantenga pulsado el botén  (h [Iniciar/Detener] del robot durante 2s.

« Mantenga pulsado durante 2s en la estacion de carga > [iniciar-detener].

Secado del trapeador

Después de la Ultima pasada, el robot volvera a la estacion de carga para lavar y secar el trapeador. El tiempo de secado
se puede modificar en la App.
- Clicen 4, [secado del trapeador] en la APP para limpiar las trapeadores.

21

4. Parametros

4.1 Especificaciones

Robot (YJCC026)

Base multifuncional (YJCBO26BL)

Tamario: 363,5*351,2*95 mm

Tamano: 430*402*461 mm

Peso: 5,0 kg

Peso: 10,2 kg

Conexion inaldambrica: soporte 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Entrada nominal (estado de carga):8-17.8V-—0.2-3.5A

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

100-127V~, 50-60Hz
(La potencia nominal real se basa en la informacion de la
placa de identificacion del producto).

Potencia nominal: 65W

Salida: 8-17.8 V==0.2-3.5A

Tension nominal (estado de funcionamiento):14.4V—
(bateria de litio,=5900mAh)

A temperatura ambiente normal, el tiempo de carga
es de aprox. de 3h

Wifi

Protocolo: IEEE 802.11a/b/g/n/aclax

Rango de frecuencia y potencia maxima del transmisor
2400 ~ 2483.5MHz /EIRP < 20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13.98dBm

Potencia nominal:Carga: 65W

Calentamiento de agua:1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)

Recoleccion de polvo:450W (220-240V~, 50-60Hz)

360-450W (100-127V~, 50-60Hz)

Secado: 100W

Nota: La potencia de secado nominal se refiere a la potencia

de secado de las mopas a plena potencia

Bluetooth

Bluetooth

Protocolo: BLE5.0

Protocolo: BLE5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

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

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

Bateria (Robot)

Cantidad de baterias por paquete:

1pza.

Tipo de bateria: Bateria de Li-ion recargable
Tension nominal: JVAAVES
Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterias: | 8 pzas.

Capacidad nominal, energia nominal:

5900mAh, 84.96Wh




3ameHaembli Bknaapiwx1

PervonansHas A0CTYNHOCTb M COBMECTUMOCTS

s o6ecriedeHus o (07 paBOTHI MM 0BIoaEHNs COOT 3AKOH 1MpOAYKTH Narwal, OGULMansHO BhIMyLEHHbE
KOMnaHMeit Narwal (1 IvCTPHEIOTOPaMM, yONHOMOUEHHSIMY KOMNaHHelt Narwal), MOryT HCTIOfb30BaTLCS M MOMy4aTb MOCNENPOAXHOE O6CMyXUBaHHNE
TOMLKO B CTPAHE/PETYOHE, B KOTOPOM OHM BbiMyLLIEHSI. ECTM MPOAYKT NOCTABMSETCA B FIPYI1e CTPaHb! MM PETUOHS, Bbl HE CMOXETE UCTIONb30BaTE MPUTOXEHNE
Narwal Freo ans npyBsA3ky 1 ynpasneHms MpoayKToM. YTo6bi o T NPOAYKTa 1 0bCy , Mbl PEKO!

npo; N l, nj KoMnaHKeit Narwal nnn AMCTPUBLIOTOPaMK, YNONHOMOUEHHbIMM KoMNaHKeit Narwal

Bo M3bexaHie COMHEHM, MPoayKLs Narwal, BbiMyLueHHas Ha TEpPUTOpIK MaTeprkoBoro KiTast koMnarmeit Narwal (M ancTprbioTopam, YronHOMOUEHHbIMIA
Komnarwmer Narwal), MOXeT veric nnonyvars P TOMbKO Ha Tepy PUKOBOrO KiTast (33 HCKrTiodeHem
PErvoHOB MOHKOHT, Makao 1 Taiisarb)

1. OnucaHue nsgenuda

1.1 KomnnekT noctaBkun
OCHOBHbIe YacTun

Po6oT x 1
(YcTaHOoBNEH NbINECEOPHNK X 1, TyCEHUYHbIN
MOAYMb ANS MbITbS 3EMN % 1)

MHorodyHKUMOHanbHan AoK - CTaHumA x1
(BKNIOUEHBI OCHOBAHME 151 OUMCTKM X 1, 6aK Anst
YuCTON BOAb! X 1, 6aK NS rPSI3HON BOAbI X 1)

Akceccyapbl

<

PasmaTbiBatoluan LUHYp MuTaHMsx] MeLwok Ans c6opa Nbinnx2 Motowiee cpeacTao x 1
pOnMKoBas WeTKax2 (Akceccyapei) (Akceccyapsl)
(Akceccyapei)

g0 Omo s

QUNLTP NbINECOOPHIKaxT CheMHbIN ounLaIoLmMi GUNLTP x1

(Akceccyapebl) (Akceccyapei) (Akceccyapel)

1.2 Akceccyapbl po6oTa

MepeaHss yacTb po60oTa (3aKpbiTas BEPXHSS KpbillKa)

KHonka Myck / OcTaHoBKa
Hatuvkn pagapa

Maccwis MukpodoHa
KHorka oT3bia PO

[NaTuvk n3beraHna npensTCTenit
C BUHOKYNSPHbIM 3pEHNEM

KpaeBoit nasepHblit AaTumnk [aTtunk 6amnepa

MNepenHss yacTb po60oTa (OTKPbITas BEPXHSAS KPbILLKa)

BepxHas kpbilka poboTta

N
@—\ 3ameHsembli Braabl

OUALTP NbINECEOpHIUKa

HwxHAs yacTb po6oTa

MH(paKpaCHbIN [aTUMK 3alUMTbI OT NafeHns x 3

Wnnbavik poboTa

- BokoBsas LeTk:
(Bkntouas cepuitHbih Homep SN) 0KOBaA LETKa C

3aLUMTON OT CRYThIBAHMSX 2

LnknonHas He3anyTbliBaroascs
ponukosas WweTka

[yCeHWYHbI MoayNnb ‘\7/
6yKCMpoBKM AN nona x 1 \
W Hanpagnsiowee koneco

— Benyuwee koneco x 2

lyceHnyHas weabpa x 1
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1.3 MHOrodyHKUMOHaNbHbIE KOMMNOHEHTbI AOK - CTAHLMKN 1.4 KHOMKW M MHAMKaTOPbI

MNepenaHss YacTb (BepXHAS KpblliKa 3aKpbiTa) KHonku po6oTa
o KHornka DencTane DyHKUMA
KHonka 3anyck/ocTaHoBKa —‘#m Voo Myck / Cé():TaHOBKa ::iz;iee . ] 3anyck/naysa/Bo306HOBNEHE TEKYLLEN 3aaaun
B TeveHe 2yc.uepxwaav1're BkntoueHme/BbIKNIOYeHe, 3aBepLUeHe 3aaaHms
3axatbHallc MpuHyanTEnbHOE OTKMIoYeHVe poboTa

TpoHOe HaxaTue Ha KHOMKy  BKrioueHue / BbIKioueHe 6rIoKMPOoBKM OT aeTel

Otabe () HaxaTune Bo3BpaT Ha IoK-CTaHLMIO
HaxmuTe v ynepxvsaiite
BTEYEHME 5 C Bxop B pexum conpaixeHns
[nuHHoe HaxaTue 15 C6poc BEpCUM CUCTEMBI 1 OYMCTKA NONb30BATENBCKMX JaHHbIX

Tpv pasa HaxMnTe Ha KHOMKY - BinioueHue paspelueHms BUASOBLI30Ba POBoTa

KHomnka MHOro@yHKLMOHaNbHOM A0K - CTaHLMK

KHonka OevicTeue DyHKUMA
> Haxatune 3anyck/nay3a/Bo306HOBNEHE TeKyLLen 3aaaun
YucTawas 6asa
[Boi1HoE HaxaTve OcTaHoBKa / OTMeHa NPOMbIBKY LWBA6PbI
3axaTbHa2cC 3aBepLueHVie TekyLel 3aaayn
3axaTbHa5C BXO/1 / BbIXO1 U3 PEXMMa COMPSIXEHNS!

WHpukaTopbl po6oTa

WHankaTtop 3HaueHue
[Hamnyeckuin BpaluatoLumincs rony6oi 3apava BbinonHaeTcs
—— [ybuaTbiit punbTp 6aka YnCToi BOAbI - - -
B [NvHamuyeckni nepenvBatoLwmincs ronyeoi 3apava nprocTaHoBneHa
Kpbilka MHOrOQYHKUVMOHaNBHOM
[I0K - CTaHu YMHbI BpaLLaowmics ronyomn CocTosHue oteeTa Nawa
Bak Ans rpsisHon BoAbI Muratowmi kpacHbIn Bo Bpemsi OLMGKM
TMepenvBaloLLMiCs KpacHbIi B OTK/IOYEHHOM COCTOSIHUM
MepenvBalowmincs OpaHxXeBbI ConpsixeHne/obHoBNeHne
NuHamnyeckuin et HacTpolika o6opyaosaHns

MHOqu)yHKLI,VIOHaﬂbeIe MHOUKATOPbI AOK - CTaHUUKN

WHpvkaTop 3HaueHune
3apHas YacTb

Bbikn B pexvime oxupaaHus/cylka

MocToAHHbIN BbinonHsaeT 3agadyy/s pexume oxvaaH1s

Mynbcaumnsa 3afada npuocTaHoBeHa/conpsixeHue/obHoBneHne
VHTepdeiic nuTamms MuraHue AHOManNs/noTeps CBA3N
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2.MoparoToBka nepen ncnonb3oBaHNeM

(1)YcTaHoBUTE 60KOBbIE LWEeTKU

CunbHO BABITE GOKOBYHO LLIETKY B pasbeM COOTBETCTBYIOLErO
LIBETA W YCTIbILUMTE WETHYOK OH BCTAHET HA MECTO CO LLEMYKOM

=y / N
) { )
VCTaHOBRGHO MPABHbHO

”) Lendok

VeTaHoBneno HenpassHo

(3)U3BnekunTe NoTKM Ana 6ymaru U yctaHoBuTe
CMEeHHDbII oumLLatoWwmit punbTp

+ CHMUTE NOTKM ANa ByMark, KOTopble GUKCUPYIOT poboTa
BHYTPY 10K - CTaHLIMN.

+ BblHbTE NOAAOH ANS OUYUCTKY, BCTaBbTE CMEHHBIN GUMIbTP
81133 MO/AIOHA U HAXMUTE Ha HEro, YTOBbI YCTaHOBMTL Ha
MecTo.

+ YCTaHOBUTE 6a3y 151 YCTKM C YCTAHOBNEHHbIM UNbTPOM
06paTHO B AOK - CTAHLMIO.

NN

(5) YctaHoBKa MeLuka ans Mycopa

«CHUMUTE nepeaHIoo KPbIWKY AO0K - CTaHUMK

«BcTaBbTe MeLWwok ansa Cﬁopa nblNn B Na3 B OTMEYEHHOM
HanpasneHwn, Noka oH He JOCTUrHeT AHa

«YcTaHoBUTE nepeaHio NaHenb oK - CTaHUUN B HYXHOe
MECTO.

(7)[o6aBuTb MotOLLEE CPEACTBO

Korga 6ak Ans 4ncToN BOAbI 3@MOMHEH, C NMOMOLbIO
Konmnayka 1 MOIOLLEro CPeACTBa OTMepbTe HeOBXoAnMoe
KOMM4YECTBO MOKOWEro CpecTea B 6ak 418 YMCTOM BOAbI,
MMOTHO 3aKPOWTE KPbIlLKY 6aKa 1 OCTOPOXHO BCTPAXHUTE,
4TOBbI NepemMellaThb.

CoseTbl: + McrionbayiiTe Molowee cpeacTso dypmbl Narwal, uHave
YCTPOWNCTBO MOXET BbIMTW M3 CTPOSA. +MCrnonb3ynTe KpbILKy
6YThINKY 17151 M3MEPEHMSI KOMMUECTBA MOIOLLIETO CPEACTBA, CTICo6
yKa3aH B pa3fiene "kKaK 1crnosnb30sa i@ ByTbinKe,

(2)YnanuTe noposioH [ 3alumThbl OT CTONKHOBEHMIA

« MPUNOAHNUMUTE HaKNeNKy Ha BEPXHEN KPbILIKE, 4TOObI
OTKPbITb BEPXHIOIO KPbILIKY POBOTA W YANUTH MOPONOH
191 3aLUMTbI OT CTONKHOBEHMIA.

« 3aKpoiTe BEPXHIOIO KPbiLLKY poboTa.

(4) Pa3melueHne MHOropYHKLIMOHANLHOM

AOK - CTaHUun

« [INSi NOAKMOYEHNS NMUTaHNS, NOAKNIOUNTE HYP NUTaHNS
K 3aaHew naHenm oK - 6a30BOM CTaHLMN.

+ OcTaBbTe nepea AoK - CTaHLWen CBO60AHOE NPOCTPaHCTBO
OnnHon He MeHee 0,45 meTpa, YToBbl POBOT MOr BXOAUTL M
BbIXO[UTb 113 0K - CTaHLMM.

Cosetbl: HE cTaBsTe - CTaHLMIO PALOM C UCTOYHUKOM Terna.

(6)A06aBuTb UnCTYIO BOAY

« OTKpoiiTe 6ak ANs YACTON BOAbI M 3aMONHUTE YNCTON
BOJION

« 3aKpenuTe BEPXHIOK KPbLLKY 6aKa [/15 BOfIbl U NOMECTUTE
©ro 06paTHO Ha MHOrOGYHKLIMOHABHYIO AOK - CTAHLMIO,

OrMeTka yposra
80abI MAX (Marc)

(8)HacTpoiiku 3arpy3aku

BcTaBbTe poboTa B AOK-CTaHUMIO TaK, YToBbl 6OKOBbIE
wWeTKM BbINK HanpaBneHs! Hapyxy. [Iok - CTaHumMs noaacT
OfMH 3BYKOBOW CHrHar, CBMAETENbCTBYIOWMIA 06 yCrewHon
3apsiake, nocne Yero Po6oT BKAOUMTCS U nepefacT
ronocosoe cooblieHue.

(9) MoaknoueHue 1 NpuBsa3Ka po60Ta B MPUNOKEHUM

3arpyauTe npunoxerve Narwal u cneayiTe MHCTPYKUMAM MO MOAKIKOHEHMIO 1 NpuBsike poboTa.
MpuMeyaHme:Ha cTpaHmUe yCTpoiCTBa NPUNOXeHUs HaxmuTe “Settings” > “Device” (HacTporiku >
YCTPOICTBO), @ 3aTeM 3axmuTe KHOMKy “Restart Robot” (Mepesanyctintb po6oTa) B TeueHue 10 cekyHa

UTOBbI BKITIOUMTH / BBIKIIOUUTH PEXIM SHEPrOCOEPEXEHNS.

—PexmM 3HeprocbepexeHns AoCTyMeH ToNbko B CesepHoit AMepiike.

3. Kak ucnonbsoBaTtb

Mepe/ Ha4anoM paoTbl C POGOTOM YBEIMTECh, YTO Bbl 33BEPLUMMN YCTAHOBKY 1 HACTPOMKY MHOMOMYHKLMOHAINBHOI [OK - CTaHLIMM,

KaKykasaHO B rnase 2

3.1 OpraHu13auus goMaliHen 06CTaHOBKM

" ~_ ‘\\ _
A. HaBeanTe nopanok Ha nony, Hanpumep, yéepute
pa3GpocaHHbIe MPOBOAA, TPSIMKIA, TANOUKM, OAEXY U KHUM.

=)

C. OcTaBbTe Apyrue ABepu 3aKPbiThbiMU 1 YCTAHOBUTE
orpaxzeHue, YTo6bl IPeaoTBPaTUTL NoMnaaaHue potoTa
Ha BO3BbILEHHbIE 1NN HU3KE Y4acTKM.

E. HE cToitTe nepen po60TOM, Ha NOPOre UNK B y3KNX
npoxopfax, 4To6bl U3bexaTb NPONYCKOB Npu y6opKe.

3.2 CocTaBneHue KapThbl

B. OTkpoViTe ABepu B yo1paemble KOMHaTbl i paccTaBbTe
MeGenb Tak, YTOGbI OCTaBUTb Kak MOXHO Gonblue MecTa
ans y6opku.

D.MakcuMarnbHasi BbICOTa MPEOAONeHNs NpensTCTBui
cocTaBnsieT 30 MM, M POGOT HE MOXET 3aX0MTb BMOMELLIEHMS!
CBbICOTOM Nopora 6onee 30 MM. Bbl MoxeTe nprobpecTu
noporosyto pamny Narwal, koTopasi TOMOXeT po6oTy
npeoaonesaTh NPEnsTCTBMS.

Mpexae YeM NpUCTYNUTL K Y6OpKe HOBOrO 10Ma, POGOTY HEOBXOAMMO M3YUNTh OKPYXAIOLLYIO CPE/ly U COCTaBUTb KapTy.
TMepep NepBovt Y6OPKO MOXHO 3anyCTUTL COCTaBNEHME KapTbl KOPOTKUM HaxaTueM kHorku |[> [Start/Stop] (3anyck
/ OcTaHOBKa) Ha AOK - CTaHLMM UN HaxaT1eM KHomnku"Start Mapping” (3anyck cocTaBneHus KapTbi) B IPUNOXeHUH.

MpyMevaHme:

1. Bbl MOXETe peAakTMpOBaTh UW yNPaBNsSTh BCEMM KapTaMi B NpunoxeHun Narwal nocne 3aBeplieHis COCTaBNeH!s
KapTbl, BK/KOYas CO3/1aHNe BTOPWUHBIX KapT NS 3aNPETHbIX 30H MM HECKOMNBKMX aTaxXew.

He nepemeLlaiiTe AOK - CTAHLMIO NOCNE CO3AaHMS KapTbl, MHaYe BaMm NpUAeTCs NepecTpanBaTh KapTy. ECnv MeHseTcs
PacronoXeHue KpynHbix MPeMEeToB MeGenn, PeKOMEHAYETCS NepecTpouTh KapTy.
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3.3 Y6opka

Alepen Ha4arom y6opku y6eamTeCh, YTo poBOT MMEET HEOOXOAV MBI YPOBEHD 3apsiia akkyMySTOpa, KOTOPbIA MOXHO MOCMOTPETL
BPUIOXEHNN.

Bbi6op pexnMoB y6opku

M3nenve nMmeeT YeTbipe BCTPOEHHbIX Pexunma ybopKm: MbiNecoc, BnaxHas ybopka, Nbinecoc 1 BnaxHas ybopka, nbinecoc,
3aTeM BnaxHas y6opka. B npunoxeH MOXHO BbIGpaTh M HACTPOUTL Takve napameTpbl, Kak LMKIbl yBOpKi, BCaCbiBaHne
1 BNAXHOCTb LWBAGPbI AN KaXAOr0 PeXMa.

YctaHoBuTb Freo Mind

Freo Mind - 3T0 MHTENNeKTyanbHbI MOMOLLHWK B y6opke. Mpu BkntoueHun Freo Mind po60T caMocTosTenbHO perynnpyeT
napameTpbl YGOpKK, He TPeBys PyUHbIX HACTPOEK.
Bbl MOXeTe BbI6paTh, akTUBMPOBAaTbL N pexium Freo Mind npu 3anycke 3apayn y6opku B NPUNOXeHNH.

HauaTb 3agavy y6opky

Bbl MOXeTe aTh KoMaH Iy pO6OTy HauaTb YEOPKY CReAyolLMMI CNOCOBaMM:

+ Haxmute () [HauaTb y6opky] B npunoxeHmu;

+ Haxmute () [3anyck/ocTaHoska) Ha po6oTe, 4TOBbI HaYaTb Y6OpKY, PO6OT 6YAET MCMONb30BATH PEXMM yBOPKM NO
YMON4aHuio;

« Haxwmute > [startand stop] [Myck v ocTaHoBKa] Ha [OK - CTaHLMM, YTOBbI HauaTb YBOPKY, 1 POBOT MO yMONUaHMio
nepeiiaeT B peXiM OAHOBPEMEHHO YEOPKM - CKaHMPOBaHS 1 NepeTacKu1BaHNs.

Mp1MeaHme: B NPUNOXEHUN MOXHO HaCTPOUTbL PEXVM YBOPKM 1 3adaTh ApYrve napameTpbl.

HE npukacanTech pykamy K 06e1M CTOPOHaM LBabpbl BO BPEMS BbINONMHEHMS PO6OTOM 3aaaHi.

Maysa/Bo306HOBNEHME TeKyllel 3aaaum

Bbl MOXeTe NPUOCTaHOBUTH/BO30GHOBUTH BLINOMHEHME TEKYLIEN 3afaun CNeayolLIMI CNOCOBaMu:
+ Haxmute () [Maysa]/ () [Mpogonxuts] 8 npunoxermu;

« Haxmute kHonky (1) [3anyck/OctaHoekal;

« HaxxmuTe Ha fJoK-CTaHumio  [[> [Start-Stop] (Myck / OcTaHoBKa).

C6op nbinn

Mocne Havana y6opku TBepable OTXOAbI 13 NbinecbopHKKa poboTa aBToMaTMYECKV NONaaaloT B Mewok ans c6opa
MbINN Ha AOK - CTaHLMK.
Bbi MOxeTe HaxaTb () [Dust Collection] (C60p nbinu) B NPUAOXEHUN, YTOBbI 3aMyCTUTL CEOP MbIMN.

Molika wBea6pbl

Ecnu po60T HaCTPOEH Ha MHOrOKpaTHYIO YGOpKY Mnv Nnollank yG6opku Benvka, OH aBTOMaTUYeCKN BO3BPALLAETCA Ha
710K - CTAHLMIO AN NPOMBIBKM LWBAGPb!

KOnm4ecTBO 4aCTOTh MPOXOAOB Y BO3BPATOB B PaMKax BNaxHON YEOPKM MOXET GbiTb M3MEHEHO B MPUMOXEHM A0 Havana
YBOPKY 1 HE MOXET BbITb U3MEHEHO BO BPEMS! BbINONHEHS TEKYLUE 3aaa4i y6opKu

MHOTOQYHKLIMOHaMbHAS AOK - CTAHLIVS TAKKe NO3BONSIET MbiTh LIBAGPY:

«HaxwmuTe A [Moitka weabpbi] B npunoxeHny;

« [Baxabl HaxmuTe Ha foke > [mop] (wsabpa)

MpymeyaHyie: Bo n3bexaHe nospexaeHus aetaneit HE BbiTackvBaiiTe po6oT C ycuiveM, Koraa aeT NpoLecce MoKM sabpb!

3aBepLueHuWe TeKyllei 3agaumn

o OKOHYaHIM YEOPKY POBOT CaMOCTOSITENBHO NEPEMELLAETCS 06PATHO K AOK - CTHLMM. B MPUMOXEHIM MOXHO MPOCMOTPETL
TeKyLUMit OT4eT 06 y6opKe.

Bbl TaKXe MOXeTe BPYUHYHO 3aBepLUMTb 3aady CrieayloLy M1 YeTbIPbMA Cnoco6amu:

+ HaxmuTe v yaepxusainTe KHoMky (1) 3aBepLUmMTh B TEUEHIE 2 C B NPUNOXEHUN;

« Haxmmte kHonky () [OT3biB] Ha po6oTe;

« Haxmute n ynepxvsare kHonky (h [3anyck/OcTaroska] Ha po6oTe B TeueHme 2 C.

« HaxmuTe nynepxvsaiite > [start-stop] (3anyck-ocTaHoBKa) B TeyeHue 2 Cek.

Cywka wsabpb!

Mocne nocneaHero NporoHa B pamMkax BNaxHon y6opki poboT BO3BpaLLaeTCs Ha 4OK - CTaHLMIO AN MOVIKM 1 CYLIKK
WwBabpbl. Bpems CylwKn MOXET 6bITb MU3MEHEHO B NPUNOXEHUN.
+ Haxmute A, [mop drying] (cyLuka weabpbi) B APUAOXEHNM, 4TOBI OUMCTUTE LIBABPHI.
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4. MapameTpbl

4.1 TexHUUYecKune xapakTepUCTUKH

Po60T(YJCCO026)

MHorodyHKuMoHanbHas oK - cTaHums (YJCBO26BL)

Pa3smep: 363.5*351.2*95 MM

Pa3smep: 430*402*461 MM

Bec: 5,0kr

Bec: 10,2 kr

BecnposoaHoe noaknioyeHe: noaaepxka Wi-Fi 2,4 Mu/5Mmu,

HomvHarisHbIN Bxog (cocTosHve 3apsaaky):8-17.8 B===02-35A

HoMuHanbHbin Bxoa: 220-240 B ~, 50-60 My,

100-127B ~,50-60w,
(PakTHyeCKas HOMMHaNbHasA MOLIHOCTL OCHOBaHa Ha
MH(OPMALIMW Ha NacNopTHO TabnnuKe NpoayKTa.)

HomuHanbHas MOWHOCTb: 65 BT

Bbixon: 8-17.8 B—=—=0.2-3.5A

HomuHansHoe HanpsxeHre (paﬁoqee cocTosHme): 14.4B=—=
(nuTveBas 6aTtapes, 25900 MAY)

Mpu HopManbHOI TemnepaType OKpyXaloLen cpeabl
BpEMS 3apsAk1 COCTaBNSET OKOMo 3 4

Wifi (Po6oT+CTaHums)

HomuHanbHas mMowHocTb:3apsaaka: 65 BT
Harpee Boabl:1350BT(220-240B ~, 50-60 )
950-1450BT(100-127 B ~,50-60 ')

C6op nbinu: 450BT(220-240B ~, 50-60 L)
360-450BT1(100-127 B ~,50-60 I'wt)

Cyuwka: 100BT

Mpotokon: IEEE 80211a/b/g/n/ac/ax

[nana3oH 4aCTOT M MaKC. MOLLHOCTb NepefaTymka:
2400~2483.5 My /EIRP=20 fBM
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm

5470 MI'u-5725 MIu/EIRP=20 abm

5725 Mru-5850 MI'u/EIRP<13.98 nbm

Mpi : HOMVHa/bHAA MOWHOCTb CYLWKW OTHOCKTCA K
MOLWHOCTY CYLWKW HaKNaAoK ANs WBatpbl NPy NOMHON MOWHOCTY

Bluetooth

Bluetooth

Mpotokon: BLE 5.0

Mpotokon: BLE 5.0

[nanasoH YacToT: 2402-2480 ML,

[vana3oH YacToT: 2402-2480 MI'y,

Makc. MowHocTb nepeaatumka (EIRP):<10 4bM

Makc. MotwHocTb nepegatumka (EIRP): <10 Abm

AkkymynsaTop (po6oT)

KonnyecTso akkyMynaTOpHbIX 6110KOB B ynakoBKe:

Twr

Tun akkymynsTopa:

Mepesapsxaemblit IMTUIA MOHHBI aKKyMynsTop

HomuHanbHoe HanpsxeHue:

14.4V—==

KonmyecTso anemMeHToB NUTaHNA B OJHO yNakoBKe:

8wt

HoMu1HanbHas eMKoCTb, HOMUHaNbHas 3Heprus:

5900 MAY, 84.96BT4
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Declaration of the Presence Condition of the Restricted Substances Marking

- EEEEA O [
- RIR2SHEBEA [Eﬂr] ; R EEMBEquipment name : #EiR—A#H%£28 ARobot Vacuum and mop
- RIFSEBRR %Jﬁ > (B2l 5 A (RR) Type designation (Type) : YJCC026 (with Multifunctional dock YJCB026BL)
] BT [RAYIE R E LB RTSR
it U rﬂ:t Restricted su bs;nces and its chemical symbols
ERMRE T WA IR BT « 08 R EADpAETIE - % s = - T aa
SEAITEAPPNEESE A (HEZHEM ) FEIRIMAIER Lead Mercury Cadmium Hexavalent Polébrominated Polybrominated
(Pb) (Hg) (cd) chromium iphenyls diphenylethers
(Cr+6) (PEDE)
= 5 — O o) O
4, ELBE BEIR 8 o o) O o
2B - O O O O O
=
4.1 Emiitk i o o 0 o o o
128 A (YJCCO026) B3R E S (YJCB026BL) it o [e] ) o o] o}
Rt @ 363.5*351.2*95mm Rt : 430%402*461mm B O O @] O O @]
=i #94.9kg BE #83kg HELSEBH0.1 wt % & SEBH0.01 wt %’ fRIERAVECES L2 EBYEA LS B8R EE -

EAREAR © £182.4GHz/5GHZ Wi-Fi FEEBA © 220-240V~ » 50-60Hz

100-127V ~,50-60 Hz

BEWA GTBIKE) :8-17.8V=—= 0.2-3.5A (IR A L R )

HEE 1 65W i 8-17.8V==0.2-3.5A

BEBE (TIFRE) : 144V— FAEINE © FEHB: 65w
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Note 1 : “Exceeding 0.1 wt %”and“exceeding 0.01 wt %”indicate that the percentage content of the
restricted substance exceeds the reference percentage value of presence condition.

BEL O RIEZARANECES LS B RBHES LS BEERE -

Note 2 : “O”indicates that the percentage content of the restricted substance does not exceed the
percentage of reference value of presence.

BE3.— IEERAYEAHIRER -

Note 3 : The“—"indicates that the restricted substance corresponds to the exemption.SJ/T11364894E 4l



Bélgesel Kullanilabilirlik ve Uyumluluk

Eniyi kullanici deneyimini ve ilgili yasa ve diizenlemelere uyumu saglamak igin satis sonrast hizmet ve kullanim, Narwal'in Grinlerini resmi olarak piyasaya
strdaga tlke veya bolgeyle (veya Narwal tarafindan yetkilendirilen distribttorlerle) sinirlidir. Urdin baska tlke veya bolgelere gonderilirse Narwal Freo
Uygulamasi kullanilarak baglanip Galistiriimasi mamkin olmayabili. En iyi riin ve hizmet deneyimi igin Narwal trtinlerini balgenizdeki yetkili distribitsr
veya perakendecilerden satin almanizi oneririz.

Gin Anakarasinda dagjitilan ve satis sonrasi hizmet igin eriilen Narwal Urinlerinin, Hong Kong, Makao ve Tayvan harig olmak tizere, yetkili istribiitrler
ve Gin Anakarasile sinirli oldugu agikga belirtiliyor

1. Bir Bakigta Uriin

1.1 Kontrol listesi
Ana pargalar

Robot x 1 Cokislevliyuvax1
(Toz toplama kutusu x 1, paletli paspas modulti x 1 (temizleme tabani x 1, temiz su tanki x 1, kirli su
YUKIG) tanki x 1dahil)

Aksesuarlar

/g

Dolagmayi 6nleyici yan firga x2
(Aksesuar)

=

Degistirilebilir ekleme kutusu x1
(Aksesuar)

Toz Torbasi x2
(Aksesuar)

GUg kablosu x 1

Deterjan 1
(Aksesuar)

Toz haznesi filtresi x 1
(Aksesuar)

Degistirilebilir Temizleme filtresi x1
(Aksesuar)

1.2 Robot Aksesuari

Robot 6n (list kapagi kapatin)

Baslat/Durdur dugmesi
Radar sensorleri

. . Mikrofon dizisi
Geri cagirma digmesi

Binokuler gérus
engelinden kaginma sensori

Lazer kenar sensoru Tampon sensori

Robot On (ust kapagi agin)

Robotun Ust kapagi

Cop kovasi

@i Degistirilebilir
\‘ yerle$t\rme kutusu
I
[ “ Toz h: filt
0z haznesi filtresi
Robotun alt kismi

Kizilétesi digme onleyici sensor x3

Robot tabela
(Serinumarasi SN ile)

Dolagmayi énleyici yan firga x2

Sifir Dolagma YUzen Firga

Tahrik tekerlegi x 2

Paletli paspas moduld x 1 — ‘\7//

©@ Teker

Trek Trek x 1
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1.3 Cok islevli yuva bilesenleri
On (ust kapak kapali)

Start-stop tusu

Gosterge

Temizleme tabani

On (Ust kapak agik)

Temiz su tanki snger filtresi
Gok islevli yuva kapagi

Kirli Su Tanki

Geri

Glg araylzd

39

1.4 Digmeler ve gostergeler

Robot diigmeleri

Digme Aksiyon islev
Baslat/Durdur Kisabasig Gegerli gorevi baglat/duraklat/devam ettir
o 2s uzun basin Agik/Kapali, Gorevi Sonlandir
10 saniye boyuncabasili tutun ~ Robotun zorla kapatiimasi
Ug Tus Tus Gocuk Kilidini Agma/Kapatma
Geri gadirma Kisa basis iskeleye geri déntn
0 5 saniye boyunca uzun bastiktan Eslestirme moduna girin

sonra birakin

Uzun basin 15s

Sistem sUrlmana sifirlayin ve kullanici verilerini temizleyin

Ug Tus Tus

Cokislevli yuva digmesi

Robot goruntull arama izinlerini agma

Digme Aksiyon islev
> Kisa basig Gegerli gorevi baglat/duraklat/devam ettir
Cift tiklama Paspas yikamayi baslat/iptal et

2 saniye basili tutun

Mevcut gorevi sonlandir

5 saniye boyunca basili tutun

Robot Isik Etkisi

Gosterge

Eslestirme moduna girin/gikin

Anlam

Dinamik dénen mavi

Gorev Devam Ediyor

Dinamik nefes alan mavi

Gorev duraklatildi

Akillr dénen mavi

Nawa Sesli Yanit Durumu

Yanip sénen kirmizi

Bir hata sirasinda

Kirmizi nefes

Baglantisi kesildiginde

Yanip sénen turuncu

Eslestirme/Ylkseltme

Dinamik renk Cihaz agik

Cokislevli yuva gostergeleri

Gésterge Anlam

Kapali Bosta/kurutma

Sabit Gorev/Bekleme modunda

Nefes al Gorev duraklatmal/eslestirme/yUkseltme
Flag Anormal orta/kayip



2. Kullanmadan Once Hazir Olun

(1)Yan firgalari takin

Yan firgay: karsilik gelen rengin kart yuvasina bastirin ve "tik" 1
dinleyin Bir ses ile yerine takin. L

=

Diizgin takimamis

(3)Kagit tepsilerini gikarin ve degistirilebilir
temizleme filtresini takin
«Robotu yuvaya sabitleyen kagit tepsilerini gikarin.
- Temizleme tepsisini gikarin, degistirilebilir filtreyi tepsinin
yuvasina takin ve yerine takmak igin agagi dogru bastirin.
« Temizleme tabanini temizleme filtresi takili halde tekrar
yuvasina yerlestirin.

(5)Toz torbasinin montaiji

«Yuvanin 6n kapagini gikarin.

«Toz torbasiniisaretli yonde, tabana degecek sekilde
yuvaya yerlestirin.

« Yuva 6n panelini uygun yere takin.

(7) Temizleyici Ekleme

Temiz su deposu doluyken, deterjan kapagdini kullanarak
temiz su deposuna uygun miktarda deterjan 6lgin, depo
kapagini sikica kapatin ve karistirmak igin hafifce galkalayin.
Ipuglari:+ Makinenin arizalanmasini 6nlemek igin lutfen bulut
balinasinin resmi temizleyicisini kullanin.»  Deterjan miktarini
olgmek icin Iitfen sise kapagini kullaniniz, nasil kullanilacagi sise
Gzerindeki “nasil kullanilir’ bolimande belirtilmistir.

(2)Garpigma dnleyici kdpugu gikarin

« Robotun Ust kapagini agmak igin Ust kapak etiketini
kaldirin ve garpisma onleyici kdpugu gikarin.

« Robotun Ust kapadini kapatin.

(4)Multifuctional yuvanin yerlestirilmesi

« Glci baglamak igin yuvanin arkasindaki gl¢ kablosunu
takin.

« Robotun rihtima girip gikmast igin rihtimin éniinde en az 0.45

_ metre uzunlugunda agik bir alan birakin.

Ipuglari: Iskeleyi bir isi kaynaginin yakinina KOYMAYIN.

(6) Temiz su ekleyin

«Temiz su tankini agin ve temiz suyla doldurun .
« Lutfen su tankinin Gst kapagini sabitleyin ve tekrar Cok
Fonksiyonlu yuvaya yerlestirin.

MAX su seviyesi isareti

(8)Onyiikleme ayarlari

Robotu yan firgalar disa bakacak sekilde yuvaya itin. Sarj
isleminin basarili oldugunu belirtmek igin yuva bir kez bip
sesi glkaracak ve robot kendini agarak sesli mesaj gnderece-
ktir.

(9) Robotu uygulamaya baglayin ve baglayin

Narwal Uygulamasini indirin ve robotu baglama ve badlama talimatlarini izleyin
Not:Uygulama cihazi sayfasinda, "Ayarlar” > "Cihaz"a dokunun ve ardindan gug¢ tasarrufu
modunu agmak/kapatmak igin "Robotu Yeniden Baslat” digmesini 10 saniye basili tutun.
—GuUg tasarrufu modu yalnizca Kuzey Amerikada kullanilabilir.

3. Nasil kullanilir

Robotu kullanmadan énce, B8lum 2'deki kurulum ve gok fonksiyonlu dock kurulumunu tamamladiginizdan emin olun.

3.1 Ev ortamini diizenleyin

A. Yerdeki daginikligi ortadan kaldirin, 6rn. daginik kablolar,
pagcavralar, terlikler, giysiler ve kitaplar.

B. Temizlenecek odalarin kapilarini agin ve mobilyalari
temizlik igin mimkan oldugunca fazla yer birakacak sekilde
duzenleyin.

=

C. Diger kapilari kapali birakin ve robotun yiksek veya algak
alanlara girmesini 6nlemek igin it takin.

D.Engel gegis yuksekligi maksimum 30 mm olup, esik
yUksekligi 30 mm'nin Uzerinde olan odalara robotun girmesi
mumkdn degildir. Robotunuzun engelleri asmasina yardimci
olmak igin Narwal Esik Rampasi satin alabilirsiniz.

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

3.2 Haritalama

Yeni bir evi temizlemeden 6nce robotun gevreyi kesfetmesi ve bir harita olusturmasi gerekiyor. ilk temizlikten énce, yuva
Uzerindeki [[>[ Baslat/Durdur] diigmesine kisa basarak veya Uygulamada "Haritalamayi Baslat"a dokunarak haritalamayi
baslatabilirsiniz.

Not: .

1. Haritalama tamamlandiktan sonra Narwal uygulamasindaki tim haritalari dizenleyebilir veya yénetebilirsiniz. Buna GIRI$
YASAKLI (NO-GO) Bélgeler veya gok katlilar igin alt harita olugturma da dahildir.

2. Haritalama tamamlandiktan sonra yuvayi hareket ettirmeyin. Aksi takdirde haritayi yeniden olusturmaniz gerekecektir.
BuyUk mobilya pargalarinin konumunda bir degisiklik varsa, haritanin yeniden olusturulmasi énerilir.
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3.3 Temizleme
Bir temizlik gérevinden 6nce IGtfen robotun, Uygulamada géruntulenebilecek uygun pil seviyesine sahip oldugundan emin olun.

Temizleme modlarini segin

Urtine dért temizleme modu entegre edilmistir: siiprme, paspas, siplrme ve paspas ve siiplirme sonra paspas
Uygulama, kullanicilarin her mod igin emme, temizleme dénguleri ve paspas nemi gibi parametreleri secip ayarlayabilir-
siniz.

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 gérevi baslattiginizda Freo Mind'l etkinlestirip etkinlestirmeyeceginizi segebilirsiniz.

temizleme gorevini baglatin

Robotun temizlige baglamasini su sekillerde saglayabilirsiniz:

« Uygulamaniniginde () [Temizlemeye Basla] 6gesine tiklayin;

« Temizlemeye baslamak icin robota () [start-stop] tusuna kisa bir siire basin, robot varsayilan olarak stipirme temizleme
modunu kullanir;

« Temizligi baslatmak igin yuva > [baslat ve durdur]'una kisa basin. Robot tarama ve surikleme es zamanli temizleme
moduna varsayilan olarak gegecektir

Not: Uygulamada temizleme modunu ayarlayabilir ve daha fazla temizleme parametresi ayarlayabilirsiniz

Robot gorev yaparken paspas takiminin her iki tarafina ellerinizie DOKUNMAYIN.

Gegerli gorevi duraklatin/devam ettirin

Mevcut gérevi asadidaki yollarla duraklatabilir/devam ettirebilirsiniz:

« App (1) [Duraklat]/ () [Devam Et];

- () [Baslat/Durdur] dugmesine kisa basin;
« Yuva [> [Baslat-Durdur]]'una kisa basin

Toz toplama

Vakumlama gérevi basladiginda robot toz kutusundaki kati atiklar otomatik olarak dock'ta bulunan toz torbasina vakumlanacaktir.

Toz toplamayi baslatmak i¢in Uygulamada () [Toz Toplama] égesine tiklayabilirsiniz.
Paspas yikama

Robot birden fazla paspaslama islemiigin ayarlanmigsa veya temizlenecek alan blyukse, robot paspas yikama iglemiigin
otomatik olarak istasyona geri doner.

Temizlik baglamadan 6nce paspaslama galistirma sayisi ve donus sikligi uygulama Gzerinden degistirilebilir, ancak mevcut
temizlik gérevi sirasinda degistirilemez.

Cokislevlirhtimin paspasi yikamasini da sadlayabilirsiniz:

+Paspasi temizlemek icin uygulamada & [Paspas] ‘a tiklayin;

+Yuva > [paspasinal] cift tiklayin.

Not: Paspas yikama islemi sirasinda robotu zorla disari gekmeyin, aksi takdirde parcalar zarar gorebilir.

Mevcut gorevi sonlandir

Temizlik sona erdiginde robot kendi kendine yuvaya geri ddnecektir. Mevcut temizlik raporunu uygulamada gérintUleyebil-
Irsiniz.

Bir gérevi agadidaki dort yolla manuel olarak da sonlandirabilirsiniz:

« Uygulamada (1) Bitir diigmesini 2 saniye basili tutun;

« Kisabasinrobot () [hatirlamal;

« Robot zerindeki () [Baslat/Durdur] digmesine 2 saniye basili tutun

« Yuva Uizerinde [[> [baslat-durdur] tuguna 2 saniye basili tutun.

Paspas Kurutma

Son paspaslama isleminin ardindan robot, paspas yikama ve kurutma islemi igin istasyona geri donecektir. Kuruma suresi
uygulama Uzerinden degistirilebilir.
- Paspaslari temizlemek igin APP'de & [paspas kurutma] 6gesine tiklayin.
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4, Parametreler

41 Ozellikler

Robot(YJCC026)

Gok islevli yuva (YJCBO26BL)

Boyut: 363.5*351.2*95mm

Boyut: 430*402*461Tmm

Agirlik: yaklagik 5,0 kg

Agirlik: yaklasik 10,2kg

Kablosuz baglanti: Destek 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Nominal girig (sarj durumu):8-17.8V==—=0.2-3.5A

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

100-127V ~, 50-60 Hz
(Gergek nominal gikig, Urin isim plakasi bilgilerine
dayanmaktadir.)

Guig derecesi: 65W

Cikis: 8-17.8V==0.2-3.5A

Anma gerilimi (Galisma durumu):14.4V==—
(lityum pil, 25900mAh)

Normal ortam sicakliginda, sarj stresi yaklagik 3h

Wi-Fi (robot)

Protokol: IEEE 802.11a/b/g/n/ac/ax

Frekans Araligi ve Maks. Verici GUcU:
2400 ~ 2483.5MHz /EIRP < 20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP=20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13.98dBm

Nominal gig:Sarj: 65W

Su isitma: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W(100-127V~, 50-60Hz)

Toz toplama: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

Kurutma: 100W

Not: Nominal kurutma glict, paspas pedlerinin tam gugteki

kurutma gucunu ifade eder.

Bluetooth

Bluetooth

Protokol: BLE 5.0

Protokol: BLE 5.0

Frekans Araligi: 2402-2480MHz

Frekans Araligi: 2402-2480MHz

Maks. Verici Glicl (EIRP): <10dBm

Maks. Verici Guct (EIRP): <10dBm

Pil (Rotbot)

Pil Paketi Paket Basina Adedi:

ladet

Pil TGrG: Sarj Edilebilir Li-ion Pil
Nominal Gerilim: 14.4V=—
Pil Paketi Bagina Pil Hucresi Sayisi: 8adet

Nominal Kapasite, Nominal Enerji:

5900mAh, 84.96Wh




i iInosé regi

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

W celuunikniecia produkty Narwal e w Chinach kontynentalnych przez firme Narwal (i dystrybutorow autoryzowanych przez Narwal)
moga byé uzywane | objete obstuga posprzedazowa wytacznie w Chinach kontynentalnych (z wytaczeniem regionéw Hongkongu, Makau i Tajwanu)

1. Produkt w skrocie

11 Lista kontrolna
Gtéwne czesci

Robot x 1 Wielofunkcyjna stacja dokujgca x1
(Zainstalowana skrzynka na kurz x 1, modut mopa (w zestawie podstawa czyszczaca 1, zbiornik
gasienicowego x 1) czystej wody x 1, zbiornik brudnej wody x 1)
Akcesoria
<>

e/

Szczotkaboczna Przewdd zasilajgcy> 1 Worek na kurz x 2 Detergent x 1
zapobiegajaca splgtaniu x 2 (Akcesoria) (Akcesoria)
(Akcesoria)
Wymienny pojemnik x1 Filtr pojemnika na kurz x 1 Wymienny filtr czyszczacy x1
(Akcesoria) (Akcesoria) (Akcesoria)

1.2 Akcesoria robota

Przéd robota (zamknigta pokrywa gorna)

Czujniki radarowe

Przycisk start/stop

Przycisk przywotania

Laserowy czujnik krawedzi

Uktad mikrofonow

Czujnik unikania przeszkod

Przéd robota (otwarta pokrywa goérna)

Gorna pokrywa robota

Spdd robota

Czujnik podczerwieni x3

Tabliczka znamionowa robota
(Z numerem seryjnym SN) >

Cyklonowa nieplaczaca = f
sig szczotka walcowa L

Czujnik zderzaka

: @Ei Wymienny
\ pojemnik wktadany
5 i

Filtr pojemnika na kurz

Szczotka boczna
zapobiegajgca splataniux2

Koto napgdowe x2

Modut mopujgcy x 1

Podktadka x1

Kotko jezdne
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1.3 Komponenty wielofunkcyjnej stacji dokujacej

Przéd (gdérna pokrywa zamknigta)

Przycisk Start/Stop

Wskaznik

Podstawa czyszczaca

Przdd (gorna pokrywa otwarta)

S Filtr gabkowy zbiornika czystej wody

Pokrywa wielofunkcyjnej
stacji dokujgcej

Zbiornik brudnej wody

Tyt

Interfejs zasilania
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1.4 Przyciski i wskazniki

Przyciski robota

Przycisk Dziatanie Funkcja
Start/Stop Krétkie nacisnigcie Start/wstrzymanie/wznowienie biezacego zadania
o Nacisniji przytrzymaj przez 2 sekundy  On/Off, Zakoricz zadanie
Nacisniji przytrzymaj przez 10s Wymuszone wytgczenie zasilania robota
Nacisnij przycisk trzykrotnie Wigcz/wytgcz blokade rodzicielskg
Przywotaj Krotkie nacisnigcie powrot do stacji dokujgcej
0 Nacisniji przytrzymaj przez 5 sekund Wejdz w tryb parowania

Nacisniji przytrzymaj przez 15 sekund

Zresetuj wersje systemu i wyczy$¢ dane uzytkownika

Nacisnij przycisk trzykrotnie
Przycisk wielofunkcyjnej stacji dokujagcej

Przycisk Dziatanie

Wigcz uprawnienia do potgczen wideo robota

Funkcja

> Krotkie nacisnigcie

Start/wstrzymanie/wznowienie biezgcego zadania

Kliknij dwukrotne

Start/anulowanie mycia mopem

Nacisniji przytrzymaj przez 2s

Zakoncz biezgce zadanie

Nacisniji przytrzymaj przez 5s

Wskazniki robota

Wejscie/wyjscie z trybu parowania

Wskaznik Znaczenie
Dynamiczny obracajgcy niebieski Zadanie w toku
Dynamicznie pulsujgcy niebieski Zadanie wstrzymane

Inteligentnie obracajgcy niebieski

Status odpowiedzi Narwal

Migajgcy czerwony

Podczas btedu

Migajacy czerwony

Po odtgczeniu

Migajgcy pomaranczowy

Parowanie/aktualizacja

Dynamiczny kolor

Wskazniki wielofunkcyjnej stacji dokujacej

Rozruch urzgdzenia

Wskaznik Znaczenie

WYL Tryb gotowosci/suszenie

Swiatto state Zadanie/Tryb gotowosci

Pulsowanie Zadanie wstrzymane/parowanie/aktualizacja
Miganie Btad/roztgczenie



2. Przygotowanie przed uzyciem

(1)Zamontuj szczotki boczne

Wecisnij szczotki boczne w szczeliny tego samego koloru, az
do zatrzasngc na miejscu. ,"'\

Nie zainstalowano prawidtowo

(3)Usun wsparcie bufora i zainstaluj zastepczy

ekran czyszczacy.

- Wyjmij wsparcie buforowe statego robota w stacji tadujgcej.

« Wyjmij tace czyszczaca, zatrzasnij wymienny filtr w
szczelinie tacy i docisnij go, aby zainstalowac go na miejscu.

- Ponownie zainstaluj czystg podstawe z fittrem zainstalowanym

w stacji tadujgcej. .

(5)Instalacja worka na kurz

« Zdejmij przednig pokrywe stacji dokujgce;j.

« Wtozy¢ worek na kurz do szczeliny w zaznaczonym kierunku,
az znajdzie sig nadole.

« Zainstaluj panel przedni stacji dokujgcej w odpowiednim
miejscu.

(7)Dodaj $rodek czyszczacy

Gdy zbiornik czystej wody jest petny, odmierz odpowied-
nig ilo$¢ detergentu do zbiornika czystej wody za pomocg
nakretki detergentu, zamknij pokrywe zbiornika i delikatnie
wstrzgsnij w celu wymieszania.

Wskazowki:» Prosze uzy¢ oficjalnego specjalnego $rodka
czyszczgcego Narwal, aby nie spowodowac awarii maszyny. » Do
odmierzania ilosci detergentu nalezy uzywac nakretki butelki, a
sposob odmierzania jest opisany w sekcji ,Sposob uzycia® na
butelce.

(2) Usunaé pianke antykolizyjng

«Podniesc naklejke na gérnej pokrywie tak, aby otworzyc
goérng pokrywe robota i usung¢ pianke antykolizyjng.

« Zamkngc gorng pokrywe robota.

(4)Umieszczenie wielofunkcyjnej stacji

dokujacej

«Podtgcz przewdd zasilajgey z tytu stacji dokujgcej, aby
podigczyc zasilanie.

« Pozostawic otwartg przestrzer o dtugosci co najmniej 0,45
metra przed stacjg dokujgca, aby robot mogt do niejwjechac i
Zniej wyjechac.

Wskazowki: NIE umieszczac stacji dokujacej w poblizu zrédta ciepta.

< >

(6)Dodaj czysta wodeg *

« Otworzy¢ zbiornik czystej wody i napetnic go.

« Prosze zamocowac gorng pokrywe zbiornika na wode i
wtozyc go z powrotem do wielofunkeyjnej stacji dokujacej.

Znak poziomu wody MAKS

(8)Ustawienia uruchamiania

Wsun robota do stacji dokujgcej bocznymi szczotkami
skierowanymi na zewnatrz. Stacja dokujgca wyda jeden
sygnat dzwigkowy, aby wskazac, ze tadowanie zakoniczyto
sie pomysinie, a robot wigczy sig i wyswietli komunikat
gtosowy.

(9) Potaczi powiaz robota w aplikacji

Pobrac aplikacje Narwal i postgpowac zgodnie z instrukcjami tak, aby podtgczyc i powigzac robota.
Uwaga:Na stronie urzadzenia aplikacji proszg nacisna¢ ,Ustawienia” > “Urzadzenie’ a nastgpnie przytrzymac
przycisk ,Uruchom ponownie robota” przez 10 sekund, aby wiaczy¢/wytaczyc tryb oszczedzania energii,

—Tryb oszczedzania energii jest dostgpny tylko w Ameryce Potnocnej

3. Jakuzywac

Przed rozpoczeciem korzystania z robota nalezy upewnic sig, ze instalacja i konfiguracja wielofunkcyjnej stacji dokujgcej

zostaty zakoniczone jak podano w rozdziale 2.
3.10rganizacja srodowiska domowego

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

=

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

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

3.2 Mapowanie

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

D.Maksymalna wysokos¢ przejécia przez przeszkody robota
pod jednowarstwowym progiem wynosi 30mm. Jesli
jednowarstwowy prég pomieszczenia przekracza 30mm,
zaleca sig zakup podktadki progowej wieloryba chmurowego,
aby pomoc robotowi w przekroczeniu przeszkody.

Przed rozpoczeciem sprzgtania nowego domu robot musi zbadac otoczenie i utworzy¢ mape. Przed pierwszym sprzataniem
mozna uruchomic¢ mapowanie, naciskajgc krotko przycisk || Start/Stop] na stacji dokujgcej lub dotykajgc opcji ,Rozpocznij

mapowanie” w aplikacji.
Uwaga:

1. Po zakonczeniu mapowania mozna edytowac lub zarzgdzac wszystkimi mapami w aplikacji Narwal, w tym tworzy¢

podmapy dla stref ZAKAZU RUCHU lub wielu pieter.

2. Nie przesuwaj stacji dokujgcej po zakonczeniu mapowania, w przeciwnym razie konieczne bedzie przebudowanie
mapy. W przypadku zmiany potozenia duzych mebli rowniez zaleca sig przebudowanie mapy.
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3.3 Czyszczenie

Przed rozpoczeciem czyszczenia upewnic sig, ze robot ma odpowiedni poziom natadowania baterii, comozna sprawdzic w aplikacji.

Wybor tryboéw czyszczenia

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

Ustaw Freo Mind

Freo Mind to inteligentny asystent sprzatania. Po wtgczeniu Freo Mind robot inteligentnie dostosuje parametry czyszczenia,
bez koniecznosci recznego ustawiania.
Mozesz wybrac, czy aktywowac Freo Mind podczas rozpoczynania zadania sprzgtania w aplikacji.

Rozpocznij zadanie czyszczenia

Mozesz nakazac robotowi rozpoczecie czyszczenia w nastgpujgcy sposob:

« Kliknij () [Rozpocznij czyszczenie]|w aplikacii;

« Naciénij krotko (D) [Start/Stop] na robocie, aby rozpoczaé czyszczenie, a robot domysinie uzyje trybu odkurzania;

+Krétko nacisnij |[> [Start-Stop] na stacji dokujgcej, aby rozpoczaé czyszczenie, a robot domysinie przejdzie do trybu
jednoczesnego czyszczenia przez skanowanie i przecigganie.

Uwaga: W aplikacji mozna dostosowac tryb czyszczeniai ustawic¢ wigcej parametrow czyszczenia.

NIE dotykac rekami obu stron zespotu mopa, gdy robot wykonuje zadania.

Pauza/wznowienie biezgcego zadania

Biezgce zadanie mozna wstrzymac/wznowi¢ na nastepujgce sposoby:
« Kliknij () [Pauza]/ () [Kontynuuj] w aplikacii];

« Naciénij krétko przycisk (b [Start/Stop].

« Krotko nacisnij > [Start-Stop] na stacji dokujgce;.

Zbieranie kurzu

Po rozpoczeciu odkurzania odpady state znajdujgce sie w pojemniku na kurz robota zostang automatycznie odessane do
worka na kurz w stacji dokujgcej.
Mozesz klikng¢ (-2 [Zbieranie kurzu] w aplikacji, aby rozpoczac¢ zbieranie kurzu.

Czyszczenie mopa

Jeslirobot jest ustawiony na wielokrotne mopowanie lub obszar do czyszczenia jest duzy, robot automatycznie powrdci do
stacji dokujgcej w celu umycia mopa.

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

Wielofunkcyjna stacjg dokujgcg mozna réwniez wykorzystac do mycia mopa:

«Kliknij & [Mycie mopa] w aplikacii;

«Kliknij dwukrotnie [> [mopowanie] na stacji dokujacej.

Uwaga: NIE wyciggac robota na sitg podczas czyszczenia mopa, aby unikngc uszkodzenia jego czesci.

Zakoncz biezace zadanie

Po zakonczeniu czyszczenia robot samodzielnie powrdci do stacji dokujgcej. W aplikacji mozna wyswietlic biezgcy raport
czyszczenia.

Zadanie mozna rowniez zakonczy¢ recznie na cztery ponizsze sposoby:

« Nacisnij i przytrzymaj przycisk (1) Zakoncz przez 2 sekundy w aplikacji;

« Nacisnij krétko przycisk () [Przywota’] narobocie;

« Nacisnij i przytrzymaj (b przycisk [Start/Stop] na robocie przez 2 sekundy.

« Nacisniji przytrzymaj przez 2 s |[>[Start-Stop] na stacji dokujgce;.

Suszenie mopa

Po zakoniczeniu ostatniego mopowania robot powrdci do stacji dokujgcej w celu wyczyszczenia i wysuszenia mopa.
Czas suszenia mozna modyfikowac w aplikacji.
Kliknij &, [suszenie mopa] w aplikaciji, aby wyczyscié¢ mopy.
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4. Parametry
4.1 Specyfikacje

Robot (YJCC026)

Wielofunkcyjna stacja dokujaca (YJCB026BL)

Rozmiar: 363,5*351,2*95mm

Rozmiar: 430*402*461mm

Waga: okoto 5,0 kg

Waga: okoto 10,2 kg

tacznosc bezprzewodowa: Obstuga 2.4GHz/5GHz Wi-Fi

Znamionowe wejscie (stan tadowania):8-17,8 V=—=0,2-3 5A

Znamionowe wejscie: 220-240V ~,50-60Hz

100-127V ~, 50-60 Hz
(Rzeczywista moc znamionowa jest oparta na informacjach
Z tabliczki znamionowej produktu.)

Moc znamionowa: 65W

Wyjécie: 8-17,8 V==0,2-3,5A

Napigcie znamionowe (stan roboczy): 14,4 V=
(bateria litowa,=5900mAh)

W normalnej temperaturze otoczenia czas
tadowania wynosi okoto 3h

Wi-Fi (robot)

Protokot: IEEE 80211a/b/g/n/ac/ax

Zakres czestotliwosci i maks. Moc nadajnika:
2400~2483,5MHz /EIRP=20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<=20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13,98dBm

Moc znamionowa:tadowanie: 65W
Podgrzewanie wody: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)

Zbieranie pytu: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

Suszenie: 100W

Uwaga: Znamionowa moc suszenia odnosi sig do mocy

suszenia mopa przy petnej mocy.

Bluetooth

Bluetooth

Protokot: BLE 5.0

Protokot: BLE 5.0

Zakres czgstotliwosci: 2402-2480 MHz

Zakres czgstotliwosci: 2402-2480 MHz

Maks. moc nadajnika (EIRP): <10dBm

Maks. moc nadajnika (EIRP): =10dBm

Bateria (Robot)

llos¢ akumulatorow w opakowaniu:

Tszt

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

Pojemno$¢ znamionowa, energia znamionowa:

5900mAh, 84.96Wh




Tinh Kha Dung Tai Khu Vic va D6 Tuong Thich

D& dam bo trai nghiém ngudi dung t6t nhat cling nhu tuan tha luat phap va quy dinh hién hanh, cac san pham cua Narwal chinh thuc phat hanh béi
Narwal (vé cc nha phan phéi do Narwal Uy quyén) chi cé thé st dung va nhan dich vu sau ban hang tai quéc gia/khu vuc noi san pham dugc ban ra
Néu s3n pham dugc van chuyén dén cac quéc gia hosic khu viuc khac, quy vi co thé khong thé su dung ting dung Narwal Freo dé lién két va van hanh san
pham. D& co dugc trai nghiém san pham va dich vu tét nhét, chung téi khuyén nghi quy vi mua cac san pham cla Narwal dugc ban bdi Narwal hodc cac
nhé phan phéi do Narwal Uy quyén tai dia phuong.

D& tranh nghi nga, cac san pham cia Narwal dugc Narwal (va cac nha phan phdi do Narwal iy quyén) phat hanh tai Trung Qudc Pai Luc chi co thé s
dung va nhan dich vu sau ban hang ngay trong Trung Quéc Dai Luc (khong bao gém cac khu vuc Hong Kong, Ma Cao va bai Loan).

1. S6 Lugc Vé San Pham
1.1 Danh Muc
B6 phén chinh

Robot x1

Dé sac da chuic nang x 1
(D& 18p dat hop hut bui x 1, mo-dun lau banh xich x 1)

(bao gém dé vé sinhx1, binh nudc sachx1, binh

nuac banx1)
Phu kién
S
Ban chai bén chong réix2 Day nguén x 1 Tli racx2 Chat tay ruax 1
(Phukien) (Phukién) (Phukién)

=

Thung I&p co thé thay thé x 1
(Phu kién)

Bo loc thung rac x 1

B6 loc vé sinh co thé thay thé x1
(Phukién)

(Phuy kién)

1.2 Phu kién robot

Mét trudc ctia Robot (nép trén dong)

NUt B4t DAu/Ding
Cam bién radar

. Day micro
Nut Goi vé y mi

Jl~— Cam bién tranh vat can béng camera kep

Cam bién canh laser

Cam bién va cham

M3t truéc ctia Robot (nép trén mé)

N&p trén robot

Thung Rac

Thung I&p rap
co thé thay thé

[Im) B loc thung réc

Phan day cuia robot

Cam bién chéng roi héng ngoai x3

Bang tén robot N s PR
(bao gém SN) Ban chai bén chong réix2
Ch&i quét xoay tron chdng réi ) )
Banh xe lai x2
Mb6-dun lau nha theo doi x 1 — ‘\7//
@ Banh xe xoay

Khan lau theo déi x 1
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1.3 Linh kién dé sac da chuic ning

M3t trudc (nép trén dong)

NUt B&t Dau/Dung

[C L i Denbao

Dé vé sinh

M3t trudc (nép trén ma)

Loc mut binh nudc sach
N&p dé sac da chuic ndng

Binh Nu6c Ban

Mat sau

Giao dién nguén
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1.4 Cac nut va dén bao
Nut robot

Nut Hanh déng

Chuc nang

B4t Dau/Dung Nhan nhanh

Bat d4u/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai

o Nhén va giir 2 gidy Bat/TAt, két thuc nhiémvu
Nha&n va gilr trong 10 gidy Budc tat robot
Nhén ba lan vao nut Bat/TatKnoa Tré Em
GoiVé 1) Nh&n nhanh quay lai dé
Nhén va gid trong 5 gidy Vao ché do ghép ndi

Nhanva gt 15s

D3t lai phién ban hé théng va xda diliéu ngusi dung

Nh&n ba I&n vao nut

NUt dé sac da chic néng

Kich hoat goi video robot

Nut Hanh déng Chuc nang
> Nh&n nhanh Bat du/tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai
Nhé&p dup B4t dau/hly viéc giat chéi lau

Nhén va gir 2 gidy

K&t thuc nhiém vu hién tai

Nhan va git 5 giay

Pén bao robot

benbao

Vao/thoat ché do ghép néi

Y nghia

Vong tron mau xanh quay

Nhiém vu dang dugc tién hanh

Nh&p nhay mau xanh quay

Nhiém vu tam dung

Vong tron quay mau xanh théng minh

Trang thai phan héi cua Nawa

Nhay do lién tuc

Trong IUc xay ra |8i

Hoi mau do Khi ngét két néi
Nhap nhay cam Ghép néi/Cap nhat
Mau s6ng déng Khai dong thiét bi

Dén bao dé sac da chiic nang

Deén bao Y nghia

Tat Ché do cho/sdy khd

6ndinh Pang lam nhiém vu/ché d6 chs

Nh&p nhay Nhiém vu tam ding/ghep ndi/cap nhat
Nhay lién tuc L6i/ngat két ndi



2. Chuan Bj Trudc Khi Si Dung

(1)LAp chéi bén
Nha&n chéi canh vao cac khe cung mau cho dén khi khdp vao
vitri. o

Khéng ducc Iép ding cach

(3)Théo cac khay gidy va 13p bd loc vé sinh cé

thé thay thé

+Théo cac khay gidy cd dinh robot bén trong dé sac.

« L&y khay vé sinh ra, kep b6 loc c6 thé thay thé vao khe cua
khay va &n xuéng dé 1ap vao dung vi tri.

-3t dé lam sach co b6 loc vé sinh da dugc 14p trd lai dé sac.

(5)Lap tuirac

+Théo nép trudc cta dé. ) )

«Lap tui réc vao khe theo husng dugc danh dau cho dén
khi cham day. i

«Lap mat trudc cla dé sac dung vi tri.

(7)Thém chat tay rua

Khi binh nuéc sach day, hay st dung nép chat tay ria dé do
Iugng chét tay rua thich hop can dé vao binh nudc sach,
dong chat n&p binh va 1ac nhe dé tron déu.

Lai Khuyén: « Vuilong st dung chat téy ria tiNarwal, néu khong
thiét bi co thé bi I6i. « Vui long st dung ndp chai dé do lugng chat
8y rira. D& biét phuong phap cu thé, hay tham khao "CACH SU
DUNG" trén chai

(2)G& mut chéng va cham

« Nh&c nhan dan ndp trén dé ma nap trén robot va g
mut chéng va cham.

- Dong nép trén cuarobot.

(4)D3t dé sac da chuic nang

+C4m day nguén vao mat sau clia dé sac dé két néingudn
dién.

- Chlramot khodng tréng dai it nhét 0,45 mét trudc dé sac
dérobot co thé ra vao dé sac.

Meo: KHONG dat dé sac gan nguén nhiét.

(6)Thém nudc sach

+ Mg binh nudc sach va dé nuéc sach vao.
«Vui long dong chat nép trén clia binh chira nudc va dat
lai vao dé sac da chic nang.

D&u mUc nudc MAX

(8)Cai dat khai dong

D3y robot vao dé sac véi cac chdi bén husng ra ngoai. D&
c&m sé& phat ra mét tiéng bip dé bao hiéu qua trinh sac
thanh cong va robot sé tu bat va phat 6i nhac bang giong
noi.

(9) K&t nédi va lién két robot trong Ung Dung

Tai xuéng Ung Dung Narwal va lam theo huéng dén dé két ndi va lién két robot.
Ghichu:

Trong trang Thiét Bi Ung Dung, nhan vao "Cai bat" > "Thiét Bi" réi nhan gitr "Khdi Dong
Lai Robot" trong 10 gidy dé bat/tat ché do tiét kiém pin.

—Ché db tiét kiém pin chi cd 6BAc My.

3.Cach SuDung

Trudc khi st dung robot, vui 1ong dam bao réng ban da hoan tat cai dat va thiét 1ap dé sac da chuc nang trong Chuong 2.

3.1 S4p x&p mdi trudng nha clia

-

A.Don dep do dac trén san nhu day cap vuong Vai, vai vun,

B. M6 clia cac phong cén vé sinh va sép x&p dé dac dé tao
dép, quan 4o va sach vd.

nhiéu khong gian vé sinh nhéat co thé.

=)

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

D.Chiéu cao vugt chudng ngai vat téi da la 30 mm va
robot khdng thé vao cac phong cé chiéu cao nguéng
trén 30 mm. Ban co thé mua Tham déc Narwal dé giup
robot vuct qua chuédng ngai vat.

E. KHONG dung trudc robot, trén bac clia hoac I6i di
hep dé tranh bo sot.

3.2L3pBan Do

Trudc khi don dep mot ngdi nha mdi, robot can kham pha méi trusng va tao ban dé. Trudc khi vé sinh 1an dau, ban c6 thé
kich hoat qua trinh I3p ban d6 bang cach nhan nhanh nut (> [B&t dau/Dung] trén dé sac hodc cham vao "B&t dau lap ban
d6" trong Ung dung.

Ghichu:

1.Ban ¢6 thé chinh stia hodc quan ly tt ca cac ban dé trong UNG DUNG Narwal sau khi qua trinh 1ap ban dé hoan tat, bao
gom ca viéc tao ban dé phu cho cac Ving CAM VAO hodc nhiéu tang.

2.Khéng di chuyén dé sac sau khi qua trinh 1ap ban dé hoan tat, néu khéng ban can phai tao lai ban d6. Néu cé su thay déi
V& vi tri clia cac d6 ndi that I6n, ban nén tao lai ban do.
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3.3Vé Sinh
Trudc khi thyc hién nhiém vy vé sinh, vui ldng dam bao réng robot cé muic pin phts hgp, muc pin nay cé thé dugc xem trong Ung Dung.
Chon ché dd vé sinh

San phdim dugc tich hap ban ché do vé sinh: Hat Bui, Lau Nha, Hut Bui va Lau Nha, va Hut Bui réi Lau Nha. Quy vico thé chonva
diéu chinh cac thdng s6 nhu chu trinh vé sinh, Iuc hit va dé 4m chéi lau cho méi ché dé trong Ung Dung

Thiét 1ap Freo Mind

Freo Mind Ia trg Iy vé sinh théng minh. Khi bat Freo Mind, robot sé diéu chinh cac thong s6 vé sinh mét cach théng minh ma
khéng cén cai dat thi cong. ) )
Ban c6 thé chon co bat Freo Mind khi bat dau tac vu vé sinh hay khéng trong Ung dung.

B4t dau nhiém vy vé sinh

Ban ¢ thé ralénh cho robot bat dau vé sinh theo nhiing cach sau:

« Nhan () [Bat Dau Vé Sinh] trong Ung Dung

« Nhannhanh () [B&t Dau/Dling] trén robot va robot sé kich hoat Ché B Hut Bui theo méc dinh;

- Nhan nhanh |[> [b4t d4u va dung] trén dé sac dé bt dau vé sinh va robot sé vao ché do vé sinh déng thdi la quét va kéo
theo mé&c dinh, .

Luuy: Quy vi co thé diéu chinh ché do vé sinh va dat thém thong sé lam sach trong Ung dung

KHONG cham vao miéng khan lau khi robot dang lau nha.

Tam dung/tiép tuc nhiém vu hién tai

Ban c6 thé tam dung/ti€p tuc tac vu hién tai theo nhiing cach sau:
« Nhan () [Tam Dung] () [Tiép Tuc] trong Ung Dung;

« Nhan nhanh nut () [Ba Déu/DUng]

« Nh&n nhanh nut [>[Bat Dau/Dung] trén dé sac

Thu gom bui

Khi nhiém vu hit bui bat dau, chat thai rén trong hop dung bui clia robot sé tu dong dudc hut vao tui rac trong dé sac

Ban c6 thé nhap vao (2 [Thu gom bui] trong Ung dung dé bat dau thu gom bui.

Giat chdilau

Néu robot dugc thiét I1ap dé lau nhiéu 1an hodc dién tich can vé sinh 16n, robot sé tu dong quay trd lai dé sac dé giat chdilau.
Cothé stra déi s6 1an lau va tan suat quay lai clia chdi lau trong Ung dung trudc khi qua trinh vé sinh bat dau, ban khdng thé
sUta d6i chung trong qua trinh thuc hién tac vu vé sinh hién tai.

Ban cling c6 thé sirdung dé sac da chuic nang dé gigt chdi lau:

+Nhén & [Giat Chéi Lau] trong Ung Dung;

+Nhap dup vao nut [> [chéilau] trén dé sac].

Luuy: Vuilong KHONG kéo robot ra khoi dé sac trong qua trinh vé sinh chéi lau d& tranh lam héng cac bo phan.

K&t thic nhiém vu hién tai

Robot sé tutim dudng trd lai dé sac khi qua trinh vé sinh két thuc. Ban co thé xem bao c4o vé sinh hién tai trong Ung dung.
Zadanie mozna rowmez zakonczyc recznle na cztery ponizsze sposoby:

« Nhan va gitinut () Két Thic trong 2 gidy trong Ung Dung;

« Nhan nhanh nut {} [Goi vé] trénrobot;

+ Nhanvagianut () [Bat dau/Dung] trén robot trong 2 giay;

« Nhan va gitrtrong 2 gidy trén dé > [bat dau-dung].

Say chéilau

Sau I&n lau nha cusi cling, robot sé quay lai dé sac dé dé giat va say khoé chéi lau. Co thé thay déi thai gian say trong Ung
dung.

Nhépvao & [Saykho chéilau] trong UNG DUNG dé sdy kho chéilau.
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4.Théng sé

41Théng sb ky thuat

Robot(YJCC026)

Dé sac da chic nang(YJCBO26BL)

Kich thudc: 363,5*351,2*95 mm

Kich thudc: 430*402*461 mm

Trong lugng: 5,0 kg

Trong luong: 10,2kg

K&t nGi khong day: Wi-Fi 2.4GHz/5GHz

Dau vao dinh muc (sac): 8-17,8V=0,2-3,5A

Dau vao dinh muc: 220-240V ~, 50-60Hz

) 100-127V ~, 50-60 Hz
(Cong suat dinh muc thuc té dua trén thong tin trén nhan
san pham.)

Cong suét dinh muc: 65W

Déaura: 8-17,8 V==0,2-3,5A

Dién ap dinh muc (hoat dong): 14,4V =—
(pin lithium-ion, =5900mAh)

& nhiét d6 méi trusng binh thusng, thsi gian sac
khoang 3 gio

Wi-Fi (robot)

Giao thuec: IEEE 802.11a/b/g/n/ac/ax

Dai Tan va Céng Suat Phat Téi Da:
2400~2483,5MHz /EIRP<20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP < 23dBm
5470MHz-5725MHz/EIRP<20dBm
5725MHz-5850MHz/EIRP=<13,98dBm

Cong suat dinh muc:Sac: 65W

Lam nong nudc: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W(100-127V~, 50-60Hz)

Thu gom bui: 450W (220-240V~, 50-60Hz)

360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

Say kho: 100W

Luu y: Céng suat sy dinh muc dé cap dén cong suat say

miéng lau nha & cong suét t6i da.

Bluetooth

Bluetooth

Giao thic: BLE5.0

Giao thuic: BLE 5.0

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Dai tan s6: 2402-2480 MHz

Céng suat phat t6i da (EIRP): <10dBm

Céng sudt phat t6i da (EIRP): <10dBm

Pin (Robot)

S6 lugng pin méi bo:

1pin

Loai pin: Pin Li-ion co thé sac lai
Dién ap danh dinh: 146N —
S6 lugng cell pin trén méi b pin: 8cell

Céng suét dinh muc, Nang luong dinh muc:

5900mAh, 84.96Wh
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4. wsfnas

4.1 dioyadininne

Tsilonei(YJCCO26)

wvingsTailedgu(YJCB026BL)

wuIe: 363.5*351.2*95uu.

wun: 430*402*461un.

shwin: Usznau5.0 nn.

thwiln: Ysznan10.2 an.

msionsio lanu: 504502.4GHz/5GHz hln

Sunadndudu (Aenusn152n5a):8-17.8V=

.2-3.5A

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

(@

rdaln: 65W

1 winm: 8-17.8V=— 0.2-3.5A

usasi vl (anuznsvinnu) 14.4V—
(wuaeo3adun> 5900mAh)

figaumninadonuniina Tumsunsauszanm3h

Trln

TusTnaoa: IEEE 802.11a/b/g/n/ac/ax

durnuinazidsdsdynnagan:

2400 ~ 2483.5 MHz /EIRP < 20 w@uau
5150mn=8504-5350mn:8504 /EIRP< 23dBm
5470 MHz - 5725 MHz /EIRP < 20 wn@iuan
5725 MHz - 5850 MHz /EIRP < 13.98 wa@wau

AAaAA: NseEa; 65W

tih¥ou: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W/(100-127V~, 50-60Hz)

\Aurlu: 450W (220-240V~, 50-60Hz)
360-450W(100-127V~, 50-60Hz)

nsouurie: 100W

wiwwme: AN seuuiiidimuaninefsidinmsouuisvasunug

Rwslovinanusinids

uans

uanys

TusTamoa: BLE 5.0

TusTnaoa: BLE 5.0

Puanud: 2402-2480MHz

ananui: 2402-2480MHz

asdsdryanaean (EIRP): <10dBm

Adsdsdryanniasan (EIRP): <10dBm

wuoneod (1sion)

Usinauusinaisdouin :

14u

UsaAnuueines :

uuemesaidus losouuuuisa

usesiulihuoniuaa:

14.4V—

IMUGAAIUALNDTHOUARNUAINDT |

8 diu

ANHAAAR WANUAAR :

5900mAh, 84.96Wh
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intérieur de la boite de poussiére x 1

Db A etC

Pour garantir une expérience utilisateur optimale et se conformer aux lois et réglementations applicables, les produits Narwal officiellement

commercialisés par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente que dans le pays
oula 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 I'application
Narwal Freo pour applicables et faire fonctionner le produit. Pour obtenir la meilleure expérience produit et service, nous vous recommandons

d'acheter 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
étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente qu'en Chine continentale (4 Iexclusion des régions de Hong Kong, de Macao et de Taiwan)

1. Produit en un coup d'ceil

1.1 Liste de vérification
Piéces principales

Robot x 1
(Boite de collecte de poussiére installée x 1,
module de trainage de chenilles x 1)

Station d’accueil multifonctionnellex 1
(base de nettoyage x1, réservoir d'eau propre x1,
réservoir d'eaux usées x1inclus)

Accessoires

27

Brosse latérale
anti-enchevétrement x2
(Accessoire)

Cordon d'alimentation x 1 Sac apoussiere x 2

(Accessoire)

Détergentx 1
(Accessoire)

Peut remplacer le réservoir Filtre de boite & poussiére x 1 Filtre de nettoyage remplagable x 1
(Accessoire) (Accessoire)

(Accessoire)

1.2 Robot

Avant du robot (couvercle supérieur fermé)

Bouton de mise en marche/arrét
Capteurs radar

Réseau de microphones
Bouton de rappel P

Capteur d'évitement
dobstacles a vision binoculaire
Capteur de bordure laser

Capteur de pare-chocs

Avant du robot (couvercle supérieur ouvert)

Couvercle supérieur du robot

Boite apoussiere
remplagable

Filtre de boite
apoussiere

Fond du robot

Capteur anti-chute infrarouge x3

Plagues signaletiques du robot Brosse latérale

(Avec numero de serie SN) anti-enchevétrement x 2
Brosse flottante zéro enchevétrement FHLE B )
L‘ = = Roue motrice x 2
Module de nettoyage a chenilles x 1 - y
N—

© Roulette

Plaquettes de suivix 1
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1.3 Composants de la station d’accueil multifonctionnelle

Avant (couvercle supérieur fermé)

Indicateur

Base de nettoyage

Avant (couvercle supérieur ouvert)

— Filtre éponge du réservoir d'eau propre

Couvercle de la station d'accueil
multifonctionnelle

Réservoir d'eau sale

Arriére

Interface d'alimentation

59

1.4 Boutons et indicateurs

Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Démarrer/Arréter Appuyez briévement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
o Appuilong de 2s Marche/Arrét, Fin de tache.
ggﬁggﬁ% S maintenez Arrét forcé durobot
Bouton a trois branches Activer/Désactiver le Verrouillage Enfant
Rappel () Appuyez briévement Retour ala station d'accueil

Appuyer sur la touche pendant
5 secondes et larelacher

Entrer en mode d'appariement

Appuyer et maintenir pendant
15 secondes

Réinitialiser la version du systéme et effacer les données utilisateur

Bouton a trois branches

Activer les autorisations d'appel vidéo du robot

Bouton de la station d’accueil multifonctionnelle

Bouton

Action

Fonction

>

Appuyez briévement

Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours

Double-cliquer

Démarrer/annuler le lavage de la serpilliere

Appuyez et maintenez
pendant 2 secondes

Terminer la tache en cours

Appuyez et maintenez
pendant 5s

Indicateurs du robot

Entrer/sortir du mode d'appariement

Indicateur Signification
Bleu en rotation dynamique Tache en cours
Respiration bleue dynamique Tache en pause

Bleu intelligent en rotation

Etat de réponse vocale Nawa

Flash rouge

Quand une anomalie

Respiration rouge Lorsqu'il est déconnecté

Orange clignotant Mise en adéquation/mise a niveau

Couleur dynamique Mise en service de I'¢quipement

Indicateurs de la station d’accueil multifonctionnelle

Indicateur Signification

Eteint Inactif/sechage

Stable Mode mission/veille

Respiration Attente de mission/appariement/mise a niveau
Clignotant Anormal/déconnexion



2. Préparez-vous avant utilisation

(1)Installez les brosses latérales

Insérez les brosses latérales dans les emplacements de la
méme couleur jusqu'a ce quelles senclenchent.

Non installé correctement
(3)Retirez les plateaux en papier et installez
le filtre de nettoyage remplagable.

«Retirez les plateaux en papier qui fixent le robot a l'intérieur
de la station d'accueil.

«Retirez le plateau de nettoyage, clipsez le filtre remplagable
dans I'encoche du plateau et appuyez dessus pour l'installer
enplace.

+Replacez labase de nettoyage équipée du filtre de nettoyage
dans la station d'accueil. -

(5)Installation du sac & poussiére

+Retirez le panneau avant de la station d'accueil.

-Insérez le sac a poussiere dans la fente en suivant la
direction indiquée jusqu'a ce qu'il atteigne le fond.

«Installez le panneau avant de la station d'accueil &
I'emplacement approprié.

(7)Ajout de détergents

Avec le réservoir d'eau propre plein, utilisez le bouchon
doseur pour mesurer une quantité appropriée de détergent
dans le réservoir, fermez hermétiquement le couvercle et
secouez doucement pour meélanger.

Conseils: » Veuillez utiliser le détergent officiel de Narwal pour
éviter tout dysfonctionnement de l'appareil. « Veuillez utiliser le
bouchon de la bouteille pour mesurer la quantité de détergent ; la
méthode est indiquée dans la section « Mode dlemploi » sur la
bouteille. £5

(2)Retirez la mousse anti-collision

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

rcle supérieur du robot.

(4)Installation de la station d’accueil

multifonctionnelle

«Branchez le cordon d'alimentation a l'arriére de la station
d'accueil pour la connecter au secteur.

« Laissez un espace libre d'au moins 0,45 métre devant la
station d'accueil pour que le robot puisse y entrer et en sortir.

Conseil : NE PLACEZ PAS la station d'accueil & proximité d'une

source de chaleur.

R L

(6)Ajouter de 'eau propre

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

«Veuillez fixer le couvercle supérieur du réservoir deau et le

remettre dans la station d'accueil multifonctionnelle.
(SN

Marque de niveau MAX deau

(8)Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station d'accueil en orientant
les brosses latérales vers 'extérieur. La station émettra
un bip pour indiquer que la charge est réussie et le robot
s'allumera automatiquement en diffusant un message
vocal.

(9) Connecter et lier le robot dans I'application

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

Note:Sur la page delappareil de application, appuyez sur "Parametres” > “Appareil puis maintenez
enfoncé le "Redémarrer le robot” pendant 10 secondes pour activer/désactiver le mode économie
dénergie.

—Le mode économie d'énergie est disponible uniquement en Amérique du Nord

3. Mode d’'emploi

Avant d'utiliser le robot, veuillez vous assurer d'avoir terminé I'installation et la configuration de la station d’accueil
multifonctionnelle conformément au Chapitre 2.

3.1 0rganiser I'environnement domestique

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

B. Ouvrez les portes des piéces a nettoyer et arrangez
les meubles pour laisser le plus d'espace possible pour le
nettoyage.

=)

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

D. La hauteur maximale franchissable des obstacles est de
30 mm et le robot ne peut pas accéder aux piéces dont le
seuil dépasse 30 mm. Vous pouvez acheter la rampe de
seuil Narwal pour aider le robot a franchir les obstacles.

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

3.2 Cartographie

Avant de nettoyer un nouveau domicile, le robot doit explorer I'environnement et créer une carte. Avant le premier
nettoyage, vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant brievement sur le bouton I[> [Démarrer/Arréter] de la

station d'accueil ou en sélectionnant « Démarrer la cartographie » dans I'APP.

Remarque :

1. Vous pouvez modifier ou gérer toutes les cartes dans I'application Narwal une fois la cartographie terminée, y compris

créer des sous-cartes pour les zones interdites ou pour plusieurs étages.

2. Ne déplacez pas la station d'accueil aprés la cartographie, sinon vous devrez la reconstruire. Si 'emplacement de
meubles volumineux change, il est recommandé de recréer la carte.

60



3.3 Nettoyage

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

Sélectionner les modes de nettoyage

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

Configurer Freo Mind

Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Lorsque Freo Mind est activé, le robot ajuste automatique-
ment les parametres de nettoyage sans nécessiter de réglages manuels.
Vous pouvez choisir d'activer ou non Freo Mind lors du lancement d'une tache de nettoyage dans I'application.

démarrer latache de nettoyage

Vous pouvez faire en sorte que le robot commence a nettoyer de la maniére suivante:

« Cliquez sur (») [Démarrer le nettoyage] dans I'app;

« Appuyez brievement sur le bouton () [Démarrer/Arréter] du robot pour démarrer le nettoyage. Le mode de nettoyage
par aspiration sera active par défaut.

« Appuyez briévement sur la station d’accueil |[> [Démarrer-Arréter] pour lancer le nettoyage, et le robot effectuera par
défaut un mode de nettoyage simultané de balayage et de lavage.

Note: Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage et définir davantage de parametres de nettoyage dans I'application.

NE touchez PAS aux deux c6tés de I'ensemble de la vadrouille avec vos mains lorsque le robot exécute ses taches.

Mettre en pause/reprendre la tache en cours

Vous pouvez suspendre ou reprendre une tache en cours de la maniére suivante :
« Appuyez sur (1) [Pause]/ () [Reprendre] dans I'application;

« Appuyez brievement sur le robot () [Démarrer/Arréter] ;

+ Appuyez briévement sur la station d'accueil > [Démarrer-Arréter].

Collecte de poussiére

Lorsque la tdche d'aspiration démarre, les déchets solides présents dans le bac & poussiére du robot seront automatiquement
aspirés dans le sac a poussiére de la station d'accueil.
Vous pouvez cliquer sur [ [Collecte de poussiére] dans I'APP pour lancer la collecte de poussiére.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est programmé pour plusieurs cycles de lavage des vadrouilles ou si la surface a nettoyer est étendue, il
retournera automatiquement & la station d'accueil pour laver la vadrouille.

Le nombre de cycles de nettoyage et la fréquence de retour peuvent étre modifiés dans I'application avant le début du
nettoyage, mais ils ne peuvent pas étre changés une fois le nettoyage en cours.

Vous pouvez également faire laver la vadrouille par la station d’accueil multifonctionnelle :

« Appuyez sur A; [Laver la vadrouille] dans I'application pour nettoyer la vadrouille;

« Double-cliquez sur la station d'accueil > [Vadrouille].

Remarque : NE TIREZ PAS de force le robot pendant le processus de lavage de la vadrouille afin d'éviter d’'endommager les composants.

Terminer la tache en cours

Le robot se dirigera automatiquement vers la station d'accueil une fois le nettoyage terminé. Vous pouvez consulter le rapport
de nettoyage actuel dans 'APP.
Vous pouvez également terminer une tache manuellement de I'une des quatre fagons suivantes:

+ Appuyez et maintenez 2s () [Fin] dans 'App ;
« Appuyez briévement sur le bouton 1) [Rappel] du robot;
- Touchez () [Séchage et désinfection du sac a poussiére] dans I'application;

+ Appuyez et maintenez pendant 2 s sur la station d'accueil [>> [Démarrer-Arréter]
Séchage de la Serpilliére

Aprés le dernier cycle de lavage des vadrouilles, le robot retournera a la station d'accueil pour le lavage et le séchage de la
vadrouille. La durée du séchage peut étre modifiée dans I'APP.
- Cliquez sur & [Séchage de la vadrouille] dans IAPP pour sécher les vadrouilles.

61

4. Parameétres

4.1 Spécifications

Robot (YJCC026)

Station d’accueil multifonctionnelle (YJCB0O26BL)

Dimensions: 363.5*351.2*95mm

Dimensions: 430*402*461Tmm

Poids: environ 5,0 kg

Poids: environ 10,2 kg

Connexion sans fil: prise en charge du Wi-Fi 2,4 GHz/5GHz

Entrée nominale (état de charge):8-17,8 V== 0,2-3,5A

Entrée nominale: 220-240V ~, 50-60Hz

100-127V~, 50-60 Hz
(La puissance nominale réelle est basée sur les informations
de la plaque signalétique du produit.)

Puissance nominale: 65W

Sortie: 8-17.8 V===0.2-3.5A

Tension nominale (état de fonctionnement): 14.4V=—=—
(batterie au lithium, >5900mAh)

Temps de charge environ 3h & température
ambiante normale

Wi-Fi

Protocole : IEEE 80211a/b/g/n/ac/ax

Plage de fréquences et puissance maximale d'émission
2400 ~ 2483.5MHz /EIRP < 20dBm
5150MHz-5350MHz/EIRP = 23dBm

5470 MHz - 5725 MHz / EIRP < 20 dBm

5725 MHz - 5850 MHz / EIRP = 13,98 dBm

Puissance nominale :Chargement: 65W

Chauffage de I'eau: 1350W (220-240V~, 50-60Hz)
950-1450W (100-127V~, 50-60Hz)

Collecte de poussiére: 450W (220-240V~, 50-60Hz)

360-450W (100-127V~, 50-60Hz)

Séchage: 100W

Remarque : La puissance de séchage nominale correspond ala

puissance de séchage des tampons de lavage a pleine puissance.

Bluetooth

Bluetooth

Protocole: BLE5.0

Protocole: BLE5.0

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

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

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

Batterie (Robot)

Quantite de blocs de batterie par bloc:

1pcs

Type de batterie: Batterie lithium-ion rechargeable
Nominal Gerilim: 14.LV—
Quantite de cellules par bloc de batteries: 8pcs

Capacité nominale, énergie nominale:

5900mAh, 84.96Wh
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Address/Adresse : Room A2901, Yunzhongcheng, Building 1, Vanke Yuncheng VI, Dashi 2nd Road, Xili
Community, Xili Street, Nanshan District, Shenzhen, Guangdong, China

WWW.NARWAL.COM

Copyright © 2025 Yunjing Intelligence Innovation (Shenzhen) Co., Ltd. All Rights Reserved.
NARWAL is atrademark of Yunjing Intelligence Innovation (Shenzhen) Co., Ltd.

Droits d'auteur © 2025 Yunjing Intelligence Innovation (Shenzhen) Co., Ltd. Tous droits réserveés.
NARWAL estune marque de commerce de Yunjing Intelligence Innovation (Shenzhen) Co., Ltd.



