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Copyright © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. All rights reserved.

No organization or individual shall imitate, copy, transcribe or translate the contents of this user guide, in part or in full,
without the express written consent of Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., or distribute this user guide for profit in any way
(electronically or via photocopying, recording, etc.). The product specifications and information provided in this user guide are
for reference only and are subject to change without further notice. Unless otherwise specified, this user guide is only intended

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

1.1 Electrical requirements

Charge the robot using the charger delivered with it. Do not use other chargers. If the charger is damaged, replace it in a
timely manner.

Please charge the battery to 100% before first use.

When the battery is lower than 20%, charge the robot in a timely manner. Do not run the robot with a low battery for a
long time. The battery life may be reduced.

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

Do not drop the charger or hit it. Otherwise, damage to the charger may be caused.

Please dispose of the battery according to local regulations and do not dispose of it as household waste. Improper

handling may cause the battery to explode.

1.2 Use requirements

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

Cleaning or maintenance work is prohibited while the robot is powered on.

Do not pick up or place any items while the robot is moving, to avoid property losses or personal injury caused by
accidental collisions.

Do not push or carry the robot while it is moving, to prevent it from running abnormally.

Do not touch the robot when the drive wheels, lifting mechanisms, towing devices, or other moving parts are in operation.
The robot can be disassembled or repaired only by trained professionals. In case of any fault with the robot, please contact
a technical support engineer immediately.

While the robot is being moved, please be sure to always keep it in an upright position.

When the robot is in motion, no playing is allowed in front of the robot to avoid unnecessary harm.

Although the robot features automatic obstacle avoidance, never block the robot moving at a high speed to avoid any
accidents.

Please prevent the robot from violent impact or shock to avoid any damage.

Do not clean the robot with caustic chemicals, cleansers, or detergents. Always clean the robot by wiping it with a clean
and dry cloth.

In case of an emergency while the robot is in motion, please press the emergency stop button located at the top to stop
the robot.

Do not spill any liquids inside the robot to prevent damage.

1.3 Environmental requirements

Do not use or charge the robot in dangerous environments with high temperature, high pressure, or risks of flames or
explosions, so as to avoid personal injury or damage to the product.

Do not use the robot in a humid environment or in the presence of liquid or viscous substances on the ground, so as to avoid
damage to the robot.

Do not use the robot in locations where wireless devices are explicitly prohibited, as this may interfere with other electronic
devices or cause other hazards.

Do not use the robot in a humid environment or on surfaces covered with fluid or gooey stuff to avoid damage to the robot.
The robot is suitable for use on flat ground. Do not use it in an environment with steps, or steep slope.

It is necessary to use the robot under the product operating environment declared in this manual. Otherwise, there may be
abnormal operation of the equipment or other hazards.

Do not dispose of the robot and its accessories as ordinary domestic waste. Please comply with local regulations on the disposal
of the robot and its accessories and support recycling.
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2. Product Components

2.1 Overview

The PUDU T600 Series is a delivery robot designed for heavy-payload material transport scenarios such as industrial and

warehouse environments. With a maximum load capacity of 600 kg, it is equipped with fundamental loT capabilities. The

product offers extensive software and hardware interfaces for seamless system integration and hardware expansion. Centered

around a robust load-bearing chassis, this series emphasizes high compatibility and openness, and comprises two models:

The standard version, featuring an operation screen and push handle for user-friendly interaction;

The underride version, designed as a pure chassis that can navigate underneath racks for enhanced flexibility.

Product Feature

Model

2.4 Technical Specifications

‘ Description

Standard Version: WTIDL2
Underride Version: WTIDU2

Overall dimensions

Standard version: 960 x 500 x 1350 mm
Underride version: 845 x 500 x 255 mm

Standard version: 37.80 x 19.69 x 53.15 inches
Underride version: 3327 x 19.69 x 10.04 inches

Overall weight

Standard version: 112 kg

Underride version: 94 kg

Standard version: 246.92 pounds
Underride version: 207.23 pounds

. ) Operating voltage DC20.8V~29.2V
2.2 Packaging list
Battery capacity 30 Ah
Standard Version: Robot x1, PUDU T600 Series User Manual x1, Quality Certificate x1, Charger x1, Reflective Sticker x 1.
Underride Version: Robot x1, PUDU T600 Series User Manual x1, Push Bracket x 1, Quality Certificate x1, Charger x1, Reflective Max. load 600 kg 1322.77 pounds
Sticker x 1. Charging time About 2 h (from 0 % to 90 %)
Battery life 12 h (None load); 6 h (Max. load)

2.3 Appearance and Components

Navigation Methos

Standard version: VSLAM + LSLAM
Underride version: LSLAM

0" o
® o L .
@* Nt s aentes) wilh an esiaridk Min. Path Clearance Standaf’d versm‘m 70 cm Standard vers@n. 27.56 |rA1ches
®" (%) are only included with Standard Underride version: 65 cm Underride version: 25.59 inches
n * version. Max. surmountable height 10 mm 0.39 inch
o Max surmountable gap 35 mm 1.38 inches
Speed 0.2-1.2 m/s, adjustable 0.66-3.94 ft/s, adjustable
Operating system Android
o—] *
® ® Speaker power 10 W x 2 stereo speaker
° ® Working environment Temperature: 0 ° C to 40 ° C; humidity: < 85% RH
Storage environment Temperature: -20 ° C to 60 ° C; humidity: < 85% RH
Operating altitude < 2000 m < 6561.68 ft
Road surface requirements Indoor environment with flat, smooth surfaces
o Charger power input AC 100 V~240 V, 50/60 Hz
*
® o Charger power output 292V, 15A
0 - T T
° (B O =0 &) —©
o 1 C J |
= ey
— @
o
o
o

Underride Version Standard Version

@ Brake switch
[20] Charging port
@ Power switch

* . .
@ Power-assist switch

Q* Handles

Lidar @ Downward RGBD
Chassis indicator light (s Upward RGBD

. * . * )
Collision sensor e Top view camera @ Front view camera

@ Top indicator light @ safety contour projector
@ LCD screen

@ Shortcut button

Auxiliary wheels

Drive wheels @ Battery box

©66000

Emergency stop switch @ Charging electrode plate
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3. Product Instructions

3.1 Button description
(1) Powering on
Move the robot to the startup location. Press and hold the power switch for 3 second, and all the chassis indicator light of the

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

(2) Powering off
Standard version: Press and hold the power switch for 3 seconds, and a shutdown prompt will pop up. Click "Power off".
Underride version: Press and hold the power switch for 8 seconds.

All the indicator light of the robot turn off, indicating that the robot has been successfully powered off.

(3) Emergency stop
In case of an emergency while the robot is moving, press the emergency stop switch to stop the robot. Turn the emergency

stop switch clockwise and follow the on-screen prompts to resume the robot's operation.

(4) Brake switch

The brake switch is only used to take effect after the robot has stopped. When the brake switch is "ON", the motor will
automatically stop for safety during an emergency stop. If you want to push the robot, you need to set the brake switch to
"OFF".
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(5) Booster:
The power assist function can be used via the booster to make pushing the robot easier and more convenient. The functions

of each button on the booster are described below:

(2] v

v

o &
No. ‘ Name ‘ Description
1 Power assist switch Turns the assist function on/off.
2 Direction switch key Direction switch key: Switches the power assist direction.
3 Throttle When pressed, it activates the power assist function. The harder it is pressed,
the stronger the assist power.

A Note: The booster is only equipped with the Standard version robot.

3.2 Charging and Battery Replacement

Charging:

The PUDU T600 series supports charging with a charger or a charging pile.

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

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

When the robot meets the conditions for automatic recharging, it will automatically return to charge.

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

turning on the robot for use.

1
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3.3 Interface Description
© O © e ©
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Under the interface window, there are external interfaces that can be used for hardware expansion and device debugging. The

specific interface specifications are as follows:

No. ‘ Name ‘ Description

1 Power supply interface 24V (battery voltage), maximum output current of 10A.

2 UsB USB 2.0, for data communication with external devices

3 ETHERNET Network port, for data communication with external devices
4 SIM card slot Supports Nano SIM card

5 OTG Used for device debugging

3.4 Mode Introduction

To accommodate different operational scenarios, the robot offers multiple mode options:

Mode ‘ Description

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

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

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

Users can set task points and define robotic actions, enabling the robot to interface with conveyors
Roller mode * at designated locations and automatically perform loading and unloading tasks, thereby achieving
fully automated material handling.

A The roller mode requires the installation of PUDU Conveyor accessory for support.

For detailed instructions on using the robot, please refer to the PUDU Té00 Series Operation Guide.

4. Maintenance and Servicing

Part to maintain Robot status Checking Inspection and maintenance method
frequency
Drive wheels and Please wipe the surface with a clean cloth. Check the wheel
- Powered off One week )
auxiliary wheels surface for wear and replace if necessary.

Please wipe the surface with a clean cloth.

Visual sensor, and If there is sudden dirt or damage, please handle it in time to
A Powered off One week . A . .
LiDAR avoid blocking the sensor and causing abnormal operation of
the robot.

Please wipe the surface with a clean cloth. And check the

Robot bod P d off (o] th
obot body oweredo nemon installation. Make sure the housing is flat and securely fixed.

Indicator lights Check that all indicator lights and audible warnings are

Powered on One month X

and sound working properly.

Emergency sto

switcg ¥ stop Powered on One month Check that the emergency stop button is working properly.
Put the brake switch to the "OFF" position and gently push
h f heck that th ke switch i ki

Brake switch Powered on Six months the robot forward to check that the brake switch is working
properly.
Note: Turn the brake to the "ON" again after checking.

Safety stickers Powered off Six months Check thalt the safety stlckersl, .Iabels and nameplates on the

and nameplates robot are intact and clearly visible.

5. After-Sales Service

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. undertakes to provide free product warranty services during the product's warranty
period (different parts of the product may have different warranty periods). The customer does not need to pay any fees
for the spare parts. Standard fees apply if the warranty period has expired or in cases where free product warranty is not
applicable. Customers can call the after-sales service hotline to learn more about the after-sales service policy and for product
maintenance.

Pudu Technology after-sales service hotline: +86 755-86952935, after-sales service email: techservice@pudutech.com
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6. Compliance information

6.1 Disposal and recycling information

The Waste Electrical and Electronic Equipment (WEEE) Directive aims to minimize the impact of electrical and electronic goods
on the environment by increasing re-use and recycling and by reducing the amount of WEEE going to landfill. The symbol
on this product or its packaging signifies that this product must be disposed of separately from ordinary household wastes
at its end-of-life. Be aware that this is your responsibility to dispose of electronic equipment at recycling centers in order to
conserve natural resources. Each country should have its collection centers for electrical and electronic equipment recycling.
For information about your recycling drop-off area, please contact your related electrical and electronic equipment waste

management authority, your local city office, or your household waste disposal service.

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

collection.

6.2 Federal Communications Commission compliance statement

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

Reorient or relocate the receiving antenna.

Increase the separation between the equipment and receiver.

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

Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for help.
This device complies with Part 15 of the FCC rules. Operation is subject to the following two conditions:

This device may not cause harmful interference.

This device must accept any interference received, including interference that may cause undesired operation.
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6.3 Federal Communications Commission compliance statement

This device complies with Industry Canada licence-exempt RSS standard(s). Operation is subject to the following two
conditions:

This device may not cause interference.

This device must accept any interference, including interference that may cause undesired operation of the device.
L'émetteur/récepteur exempt de licence contenu dans le présent appareil est conforme aux CNR d’Innovation, Sciences et
Développement économique Canada applicables aux appareils radio exempts de licence. L'exploitation est autorisée aux deux
conditions suivantes :

L'appareil ne doit pas produire de brouillage;

L'appareil doit accepter tout brouillage radioélectrique subi, méme si le brouillage est susceptible d’en compromettre le

fonctionnement.
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2. R 4ERE 2.4 FARKE

21 BN R ‘ ik
PUDU T600 5175, BEATFTIL. CHEADEMEEMHBNEENEA, BARDTAE 600kg, FITEERE. TEM. me :';”i”ﬁ: WTIbL2
EARIFINEEA 0T 45, FREEEENREMHED, ETRERENESEMHAR. ZRFIFRUSERENZD, FRIEE, PRI WTIDU2
BERERS BRIRFER R BHLRY FRAERR: 960 x 500 x 1350 mm
RS ERERE, TET, EFRPER, FEHRHR: 845 x 500 x 255 mm
BRRARERIRT, THETRERS, ETENRE. FRERR: 112 kg
ZHES e
HIRAR: 94kg
22 R&EE TiESE DC 20.8 V~29.2V
FRAERR: BEHL < 1. (PUDU T600 ZBIRPFMY x 1. AIEIE x 1. 7685 x 1. KA x 1; BHEE 30 Ah
BRI BHL < 1. (PUDU T600 REUBPFEM) x 1. HEATHIE x 1. SIEIE 1. 0888 x 1. KAHM < 1, R 600 kg
F5 YA #2h (0%%) 90 %)
2.3 JMULEBE RN 4R -
SEfRETI 12h (BHER) ; 6h (BARE)
#rEERR: 10.1 < LCD R
il
e R T
S AT AR S,
FRERR: VSLAM + 83 SLAM
Y P LA
ERAR: B% SLAM
FRAERR: 70cm
SNBTEE
BANEER BRIR: 65cm
BRAXHESE 10 mm
RASESE 35 mm
(7] BPEE 0.2 m/s~1.2 m/s (TETH)
BRIERS Android
BINIHE 10 W x 2 STRFEE I
TEHE iR 0°C~40°C; iEE: <85%RH
EFHE SRR -20°C~60°C; ZE: <85%RH
TIESH < 2000 m
o BEZER FRFE, FENEBNE
: FEEEEREIRIAA AC 100 V~240V, 50/60 Hz
2. FEEREREB IR 29.2V,15A
o
(5]
0o
BRI FRERR
@ rEik @ &7 RGBD ® mnFx O siEhEFx
@ EEigRA O’ .k RGBD (1,08 CES @ 7m0
© aEFx 5 M TTLEL) * BIAARATL @ A
O e @ smisRT @ 7ET
O i @ LcoEE @ =te
O A% @ buEmg ® #=ar
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BIRIR: KIRBIRAX 8,

HEENREATREBK, RRENMI.

(3) &3
MEE B RPHNEASERN TREZRSIEFX, EEAFLILER., RS ESIRIEFX, RAERTIRENRAET,

(4) BIENERFFX
FIRNERA KA FENBAXMNGER, LFIRERFXAONEPRSE, MBEXNRET, MRERE, RO IEED. &
TRIEEINEEA, NBEIEETHERAFXET OFF”,

15

(5) B g8
SIEC B ARERMNIEE, DESNEMERIETIRG, BNRS MRENINERBNT:

o i
YIS
o
Fs ‘ E=47 ‘ R
1 Eihx SHE / XANIEE.
2 Bk SR AT,
3 SHI BTE, SBSNBANEN, REBESX, Bhshihie,

/N E BNBRREREERE.

3.2 REBSHMER

FH:

PUDU T600 RIIF-RXIFFHBERBSHBETS

a) RBBRE: FERERBHMANBATEO, BIENHTHRE,

b) FREMHFE: RIEFTBAERMEBIESIBEREHE, BIRALEEFA., BNRAFEENEFRMEN, BTEHTENTSE,

Bt
ENBARNRET, FTHEMOE BIRERE RN LA BERS, Ao EiRE, SIRENE, ERMtREEE, HE LBaex,
BT FAER.
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3.3 68
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T600 FEEOB FRE TXWIMED, IRTFEGY REREFIN. BEEOMENT:
FS ‘ B ‘ Fizipay
1 oMt O 24V (BHEE) , mAKIHETR 10A,
2 usB USB 2.0, AF/MERENEIERE
3 LAN MO, AFIMERENEIRERE
4 SIM k18 A nano ELSH sim &
5 OTG AFREES
34 E5HS

AEMAREBLEIHR, NEARMT SR EE,

(o6 ‘ i8R
APTESERREMRREENRA L, FHRERERZESHTMHER, NBATUBSHL

B BEBE, BNREALNENA, BESHEEDEOESRA,

W APTRERE, NERASBERNLCRENBRZEFET, HUFETRELNEERR, EFNEET
MR

Lioue =Lty S0

APTRERERSHER, NRASEMEERERRBIHFITESY), HBEMEEREERME
TRFHR -

BEIET.
P APTREESRASNBENE, NBEATEMERMUSEEHENE, FADLETH, TNEAHEH

YIRbEmIE,

VAR e

MEIRAFMERTTEESI (PUDU T600 FAFRIEIER) .

4. WIPS5RF

seipaeE o o RERPSE
WACREENE | - T T —
R R BRI,
N IR .
RNEEERIE | s - MERIRESRER, WEURHLE, S EHEBEERH
= BABGTRE,
ESRRREE, FREREER, BRIATE,
. . s ERESORERE. FOERRER. WRIATE, BEE
.
BT SEN L —A REFEETINESESREERTI,
pp— e 8 REAGRAREERTA,
SEHHBFLETOFF 14, FERHNMINEA, BB
HlEgEF% L A1 MR EES T,
T EREZEERFEHDE,
REMERER | N A1A N ——

5. EEMRSS

RYITZERERHERATDFBEFRENRERN (FROFRBHRMEPRTEGHTE) , BIRUREN=RRERS,
BFAREXNERRS %, BHREHMRITETRE-RRERSNEY, RREEMEKNR—ERA, BEPTRREERS
AT R E SRS EERU R IMEF- REEEE,

LR ERIRS S 400-0826-660, ESHEFE: techservice@pudutech.com,
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2. EmAAR 2.4 A

2.1 fH ERs ‘ sk

PUDUT600 FAIER, BRRTH. AESARENNERSRORLHREA, BAANTE 600k, FELERE. BREHM. s g’i”ﬁ: WTIDL2
EHIFISEA 0T 421, ERHELENNEENE, ERTERAKSNEEER, FARJERUBREREAZL, BIES, PRI WTIDU2
BEZEREBRIEMAER: — FRAERR: 960 x 500 x 1350 mm
IR, BTEFE, HERSER; HHRER: 845 x 500 x 255 mm
ERIAARIRRE, TSRNENRD, BTEEE, IR 112 kg
BHES :
EEHRER: 94kg
22 BEEE THEEE DC 20.8 V~29.2V
IERERR: EHE < 1. (PUDUT600 REUBEEM) x 1. &% <1, REE < 1. RS x 1; Btag 30Ah
BRIR: B < 1. (PUDUT600 RFIREEM) x 1. #1528 x 1. S1858 x 1. B x 1. ROLIEE = 1, R, 600 kg
. B #2h (0%% 90 %)
2.3 MNERERME RN AR . i
ERRESR 12h (EWEHR) ; 6h (BAAH)
1Z#ERR: 10.1 I¥ LCD B8
A I
. [x Ciy 1)
S N 1BHERR: VSLAM + 9% SLAM
e SBIRIR: % SLAM
TZHERR: 70 cm
SINEBERE
e YEIRER: 65cm
BRAXHESE 10 mm
RABEEE 35 mm
o ETRE 02 m/s~12m/s (ST5HE)
EERMR Android
BEINE 10 W x 2 STBaRg e
THERE SRR 0°C~40°C; JRE: <85%RH
BEFIBIR SBRE: -20°C~60°C; SRE: <85%RH
TiesiR < 2000 m
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FEHERR: 960 x 500 x 1350 mm

H4X

A FEIRRR: 845 x 500 x 255 mm
TEHERR: 112 kg

KMEEE

= BIRIR: 94kg

HEBE DC 20.8V~29.2V

NyF -8 30 Ah

RARE 600 kg

Z B #9285/ (0% ~ 90%)
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2h U — s 1E#ERR: 101 H 0 X LCD /N RIL
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TREERR: RERIGL. L —Y—RM
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IEHERR: 70 cm

. BRIR: 65cm

BIBOTRERE 10 mm LAF

BITOIREILE 35 mm AT

ETRE 0.2 m/s~1.2 m/s (FAEETTHE)
ARL—=FT AV HTIRT L Android

EEHN 10W x 2 SZ{AEE

BFIRE iRE: 0°C~40°C. JEE: <85%RH
RERE iR -20°C~60°C. EE: =<85%RH
}EER < 2000 m

BEEH ERIRE. FIETHSHSHEHE
REREFEAN AC 100 V~240 V, 50/60 Hz
REREHRLN 29.2V. 15A
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24718 M

HE 4 49
HZEH WTIDL2
zdy .
59 WTIDU2
HEZFY :960 x 500 x 1350 mm
HH| 37|
59 1 845 x 500 x 255 mm
BEZEY:112kg
M 5%
HEY :94kg
s e DC20.8V~29.2V
HiE{2| 2% 30Ah
Ao M3 5 600 kg
=M A2t 22 h (0 %~90 %)
AL 2% A2t 12h (R8st &8 );6h (X =)

&% :10.1 21X LCD HH

&
pSEi
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=9 2to|ct SLAM
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459 65cm
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AL £ 10W x 2 AHY2 AL|H
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s xA ALY 2t , WERStD 0j02{ HEe
S ESERIE AC 100 V~240V, 50/60 Hz
W7 MY &Y 29.2V,15A
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Copyright © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle Rechte vorbehalten.

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

irgendwelcher Art aufzufassen.

1. Sicherheitsanweisungen

1.1 Anforderungen an die Elektrotechnik

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

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

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

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

Bitte lassen Sie das Ladegerat nicht fallen bzw. vermeiden Sie St6Be mit Fremdkdrpern, um Beschadigungen zu vermeiden.
Bitte die Batterie gemaB den &rtlichen Richtlinien und nicht als Hausmiill entsorgen. UnsachgemaBer Umgang kann zu

einer Explosion der Batterie fiihren.

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

Roboter immer mit einem sauberen und trockenen Tuch.
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Im Notfall wahrend der Fahrt driicken Sie bitte den Not-Aus-Knopf oben, um den Roboter zu stoppen.

Verschtten Sie keine Flissigkeiten im Inneren des Roboters, um Schaden zu vermeiden.

1.3 Umgebungsanforderungen:

Betreiben oder laden Sie den Roboter nicht in gefahrlichen Umgebungen mit hoher Temperatur, hohem Druck oder dem Risiko
von Flammen oder Explosionen, um Verletzungen oder Beschadigungen am Produkt zu vermeiden.

Betreiben Sie den Roboter nicht in einer feuchten Umgebung oder in Gegenwart von fliissigen oder viskosen Substanzen auf
dem Boden, um Beschédigungen am Roboter zu verhindern.

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

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

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

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

Entsorgen Sie den Roboter und dessen Zubehér nicht tiber den gewodhnlichen Hausmiill. Bitte halten Sie die lokalen Richtlinien

zur Entsorgung des Roboters und dessen Zubehdrteilen ein und unterstiitzen Sie das Recycling.
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2. Produktkomponenten
2.1 Uberblick

Die PUDU Té00 Serie ist ein Lieferroboter fiir den Transport schwerer Lasten in Industrie- und Lagerumgebungen. Mit einer
maximalen Tragféhigkeit von 600 kg ist er mit grundlegenden loT-Funktionen ausgestattet. Das Produkt bietet umfangreiche
Software- und Hardware-Schnittstellen fiir nahtlose Systemintegration und Hardware-Erweiterung. Im Mittelpunkt steht ein
robustes, tragfahiges Chassis, das hohe Kompatibilitat und Offenheit betont und zwei Modelle umfasst:

Die Standardversion mit Bedienbildschirm und Schiebebtigel fiir eine benutzerfreundliche Interaktion;

Die Unterfahrversion, konzipiert als reines Chassis, das unter Regalen hindurchfahren kann und so mehr Flexibilitét bietet.

2.2 Verpackungsliste

Standardversion: Roboter x1, PUDU T600 Serie Benutzerhandbuch x1, Qualitatszertifikat x1, Ladegeréat x1, Reflektoraufkleber x 1.
Unterfahrversion: Roboter x1, PUDU T600 Serie Benutzerhandbuch x1, Schiebebligel x1, Qualitatszertifikat x1, Ladegerat x1,
Reflektoraufkleber x 1.

2.3 Aussehen und Komponenten

2.4 Technische Daten

Produkteigenschaft

Modell

‘ Beschreibung

Standardversion: WTIDL2
Unterfahrversion: WTIDU2

Gesamtabmessungen

Standardversion: 960 x 500 x 1350 mm
Unterfahrversion: 845 x 500 x 255 mm

Standardversion: 37,80 x 19,69 x 53,15 Zoll
Unterfahrversion: 33,27 x 19,69 x 10,04 Zoll

Gesamtgewicht

Standardversion: 112 kg
Unterfahrversion: 94 kg

Standardversion: 246,92 Pfund
Unterfahrversion: 207,23 Pfund

Betriebsspannung DC 20,8 V~29,2V

Akkukapazitat 30 Ah

Max. Last 600 kg 1322,77 Pfund
Ladezeit Ca. 2 h (von 0 % auf 90 %)

Akkulaufzeit

12 h (ohne Last); 6 h (max. Last)

Bildschirmspezifikationen

Standardversion: 10,1" LCD-Bildschirm

0 o Unterfahrversion: Keine
e .
e Hinweis: Mit einem Sternchen (*) Navigationsmethode ztatnc:;r:vermlon:‘\llhssl_l_/:n+ LSLAM
® gekennzeichnete Elemente sind nur ntertahrversion:
~ in der Standardversion enthalten. Standardversion: 70 cm Standardversion: 27,56 Zoll
Min. Durchfahrtsbreite
Unterfahrversion: 65 cm Unterfahrversion: 25,59 Zoll
@*
Max. tiberwindbare Hohe 10 mm 0.39 Zoll
Max. liberwindbare Liicke 35 mm 1,38 Zoll
Geschwindigkeit 0,2-1,2 m/s, einstellbar 0,66-3,94 ft/s, einstellbar
o 2 Betriebssystem Android
Lautsprecherleistung 10 W x 2 Stereo-Lautsprecher
Arbeitsumgebung Temperatur: 0 ° C bis 40 ° C; Luftfeuchtigkeit: < 85 % RH
Lagerumgebung Temperatur: -20 ° C bis 60 ° C; Luftfeuchtigkeit: < 85 % RH
Betriebshohe < 2000 m < 6561,68 ft
[17] Anforderungen an die
Innenbereich mit ebenen, glatten Oberflachen
o Bodenbeschaffenheit
2] © Ladegerat-
AC 100 V~240V, 50/60 Hz
——— © Stromversorgungseingang
— @
Ladegerat-
(4] 9 29,2V, 15 A
tromversorgungsausgang
[5) Si
o
Unterfahrversion Standardversion
ﬂ Lidar e Abwarts-RGBD @* Power-Assist-Schalter @ Bremsschalter
e Chassis-Anzeigeleuchte e* Aufwarts-RGBD Q* Griffe @ Ladeanschluss
9 Kollisionssensor e* Top-View-Kamera @* Frontkamera @ Netzschalter
O Hilfsrader @ Obere Anzeigeleuchte @ Sicherheitskontur-Projektor
© Antriebsrader @ LCD-Bildschirm @ Batteriekasten
O Not-Aus-Schalter @ Schnellwahltaste @ Ladeclektrodenplatte
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3. Produktanweisungen
3.1 Schalterbeschreibung

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

des Roboters blau wird, um anzuzeigen, dass der Roboter erfolgreich eingeschaltet wurde.

(2) Ausschalten

Standardversion: Halten Sie den Netzschalter 3 Sekunden lang gedrtickt, und eine Abschaltmeldung erscheint. Klicken Sie auf
"Ausschalten”.

Unterfahrversion: Halten Sie den Netzschalter 8 Sekunden lang gedriickt.

Alle Anzeigen des Roboters erléschen, was anzeigt, dass der Roboter erfolgreich ausgeschaltet wurde.

(3) Nothalt
Kommt es wéhrend der Bewegung des Roboters zu einem Notfall, driicken Sie den Notausschalter, um den Roboter
anzuhalten. Drehen Sie den Notausschalter im Uhrzeigersinn und befolgen Sie die Bildschirmanweisungen, um den Roboter

wieder in Betrieb zu setzen.

(4) Bremsschalter
Um die Sicherheit zu gewéhrleisten, greift der Bremsschalter nur, nachdem der Roboter gestoppt wurde. Wenn der
Bremsschalter auf "ON" steht, stoppt der Motor bei einem Notstopp automatisch, um die Sicherheit zu gewé&hrleisten. Wenn

Sie den Roboter schieben méchten, miissen Sie den Bremsschalter auf "OFF" stellen.
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(5) Booster
Die Power-Assist-Funktion kann Uber den Booster genutzt werden, um das Schieben des Roboters zu erleichtern. Die

Funktionen der einzelnen Tasten am Booster sind unten beschrieben:

2] v
e
)
Nr. ‘ Name ‘ Beschreibung
1 Power-Assist-Schalter Schaltet die Assistenzfunktion ein/aus.
2 Richtungsschalter Wechselt die Richtung der Power-Assist-Funktion.

Beim Driicken wird die Assistenzfunktion aktiviert. Je starker gedrickt, desto

3 Gashebel
asnebe hoher die Unterstiitzung.

A Hinweis: Der Booster ist nur bei der Standardversion des Roboters vorhanden.

3.2 Aufladen und Batterietausch

Laden:

Die PUDU T600 Serie untersttitzt das Laden mit einem Ladegerat oder einer Ladestation.

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

b) Mit der Lades&ule: Nach dem Installieren der Lades3ule gemaB den Einsatzanweisungen starten Sie den Roboter normal.

Klicken Sie auf die Taste ,Zuriick zum Laden“ auf der Oberflache des Roboters, um die Riickkehr zum Ladevorgang zu beginnen.

Batteriewechsel:
Wenn der Roboter ausgeschaltet ist, 6ffnen Sie die Abdeckung des Batteriefachs. Trennen Sie die Stromverbindung an
der Batterie, um die Batterie auszutauschen. SchlieBen Sie danach die Stromverbindung wieder an und schlieBen Sie die

Abdeckung des Batteriefachs erneut, bevor Sie den Roboter wieder einschalten.

1
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3.3 Schnittstellenbeschreibung
© O © e ©
| |
il I —

uss DC OUT
@ 24V-10A
o <« ETHERNET

Im Schnittstellenfenster befinden sich externe Schnittstellen fiir Hardware-Erweiterungen und Geréte-Debugging. Die

spezifischen Schnittstellenspezifikationen sind wie folgt:

Nr. ‘ Name ‘ Beschreibung
1 Stromversorgungsanschluss 24V (Batteriespannung), max. Ausgangsstrom 10A.
2 usB USB 2.0, zur Datenkommunikation mit externen Geraten
3 ETHERNET Netzwerkanschluss, fiir Datenkommunikation mit externen Geraten
4 SIM-Karten-Slot Unterstiitzt Nano-SIM-Karte
5 OTG Zur Gerate-Debugging verwendet
3.4 Arbeitsmodi

Um verschiedene Einsatzszenarien abzudecken, bietet der Roboter mehrere Modusoptionen:

Modus ‘ Beschreibung

Benutzer kdnnen Materialien fiir mehrere Ziele auf den Roboter legen und tiber den Bildschirm
Liefermodus Lieferauftrage senden. Der Roboter plant selbststandig die beste Route und liefert die Gegenstande
an alle Ziele. Nach Abschluss kehrt er automatisch zum Standby-Punkt zuriick.

Der Benutzer kann die Route festlegen, der Roboter fahrt dann zyklisch auf dem vorgegebenen
Kreuzfahrtmodus Weg. Zusatzlich kann der Roboter an Haltepunkten stoppen, um das Be- und Entladen wahrend der
Fahrt zu erleichtern.

Benutzer kénnen Hebe- und Abladepunkte festlegen. Der Roboter fahrt automatisch zum

Hebemodus Hebepunkt, erkennt und hebt das Material, entladt es am Zielort automatisch.

Benutzer kénnen Aufgabenpunkte und Roboteraktionen definieren, sodass der Roboter an
Rollenmodus * bestimmten Orten mit Férderbandern interagiert und automatisch Be- und Entladeaufgaben
ausfiihrt, um vollautomatisierte Materialhandhabung zu ermdglichen.

& Der Rollermodus erfordert die Installation des PUDU Conveyor-Zubehérs.

Detaillierte Anweisungen zur Nutzung des Roboters finden Sie im PUDU T600 Serie Bedienungshandbuch.

4. Wartung und Pflege

Zu wartendes Teil Priiffrequenz Uberpriifung und Wartungsverfahren
Antriebsrader und Ausqeschaltet Wachentlich Bitte Oberflache mit einem sauberen Tuch abwischen.
Stiitzrader 9 Priifen Sie auf Abnutzung und ersetzen Sie bei Bedarf.

Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch ab.
Wenn unerwartete Verschmutzung oder

Ausgeschaltet Wochentlich Beschéadigungen vorliegen, zeitnah bearbeiten, um eine
Blockade des Sensors und ungewdhnlichen Betrieb des
Roboters zu verhindern.

Visueller Sensor und
LiDAR

Wischen Sie die Oberflache mit einem sauberen Tuch
Robotergeh&use Ausgeschaltet Monatlich ab. Und Uberpriifen Sie die Installation. Stellen Sie
sicher, dass das Geh&use eben und sicher fixiert ist.

Anzeigelichter und . . Uberpriifen Sie, ob alle Kontrollleuchten und
. Einschalten Monatlich X . L
Geréusche akustischen Warnsignale funktionieren.

Priifen Sie, ob der Not-Aus-Schalter ordnungsgemaf

Notausschalter Einschalten Monatlich o
funktioniert.

Stellen Sie den Bremsschalter auf die Position ,OFF“
und schieben Sie den Roboter vorwérts, um zu
Bremsschalter Einschalten Halbjahrlich Uberpriifen, ob der Bremsschalter korrekt funktioniert.
Hinweis: Schalten Sie nach der Priifung die Bremse
erneut auf ,ON*.

Uberpriifen Sie, ob die Sicherheitsaufkleber, Etiketten
Ausschalten Halbjahrlich und Namensschilder auf dem Roboter intakt und klar
ersichtlich sind.

Sicherheitsaufkleber und
Typenschilder

5. Kundendienst

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. verpflichtet sich, wéhrend der Garantiezeit kostenlose Produktgarantieleistungen zu
erbringen (fur verschiedene Produktteile konnen unterschiedliche Garantiezeiten gelten). Der Kunde muss fiir Ersatzteile keine
Gebiihren zahlen. Nach Ablauf der Garantiezeit oder wenn keine kostenlose Garantie gilt, werden Standardgebiihren erhoben.
Kunden kénnen die Kundendienst-Hotline anrufen, um mehr tber die Servicepolitik zu erfahren und Wartungsleistungen zu
erhalten.

Pudu Technology Kundendienst-Hotline: +86 755-86952935, Kundendienst-E-Mail:techservice@pudutech.com
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6. Compliance-Informationen

6.1 Informationen zur Entsorgung und zum Recycling

Die Richtlinie tber Elektro- und Elektronik-Altgerate (WEEE) zielt darauf ab, die Auswirkungen von Elektro- und
Elektronikgeréaten auf die Umwelt zu minimieren, indem die Wiederverwendung und das Recycling geférdert und die
Menge der zu entsorgenden Elektro- und Elektronik-Altgerate reduziert wird. Das Symbol auf diesem Produkt oder seiner
Verpackung bedeutet, dass dieses Produkt am Ende seiner Lebensdauer getrennt vom normalen Hausmdill entsorgt werden
muss. Beachten Sie, dass Sie dafiir verantwortlich sind, elektronische Geréate in Recyclingzentren zu entsorgen, um natirliche
Ressourcen zu schonen. In jedem Land gibt es eigene Sammelstellen fir das Recycling von Elektro- und Elektronikgeraten.
Informationen zum Recycling-Riickgabebereich erhalten Sie bei der zustandigen Abfallentsorgungsbehérde fiir elektrische und

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

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

Sammlung entfernen.
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Copyright © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tous droits réservés.

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

constituant une garantie de quelque nature que ce soit.
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1. Consignes de sécurité

1.1 Conditions électriques requises

Il est strictement interdit ditiliser des chargeurs autres que le chargeur drigine pour recharger le robot. Si le chargeur gveére
défectueux, veuillez le remplacer dés que possible.

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

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

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

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

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

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

1.2 Conditions d’utilisation requises

Il est strictement interdit ditiliser des chargeurs autres que le chargeur drigine pour recharger le robot. Si le chargeur gvére
défectueux, veuillez le remplacer dés que possible.

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

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

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

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

Veuillez mettre la batterie au rebut conformément aux réglementations locales et ne pas la mettre au rebut avec les
déchets ménagers. Tout mauvais traitement peut entrainer une explosion de la batterie.

En cas d'urgence pendant le déplacement du robot, appuyez sur le bouton d'arrét d'urgence situé sur le dessus pour
arréter le robot.

Ne renversez aucun liquide a l'intérieur du robot afin d'éviter tout dommage.

1.3 Exigences relatives a I’environnement

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

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

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

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

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

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

ménagers. Tout mauvais traitement peut entrainer une explosion de la batterie.
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2. Composants du produit

2.1 Présentation

La série PUDU T600 est un robot de livraison congu pour le transport de matériaux lourds dans des environnements industriels
et d'entrepot. Avec une capacité de charge maximale de 600 kg, il est équipé de fonctions IoT de base. Le produit offre de
nombreuses interfaces logicielles et matérielles pour une intégration systéme et une extension matérielle aisées. Construit
autour d'un chassis robuste, cette série met |'accent sur la compatibilité et l'ouverture, et comprend deux modeéles :
+ La version standard, dotée d'un écran de commande et d'une poignée de poussée pour une interaction conviviale ;

+  Laversion underride, congue comme un chéssis pur pouvant se déplacer sous les racks pour une flexibilité accrue.

2.2 Liste des articles fournis

Version standard : Robot x1, Manuel d'utilisation série PUDU Té00 x1, Certificat de qualité x1, Chargeur x1, Autocollant réfléchissant x1.
Version underride : Robot x1, Manuel d'utilisation série PUDU T600 x1, Support de poussée x1, Certificat de qualité x1, Chargeur x1,

Autocollant réfléchissant x1.

2.3 Apparence et composants

0" o
@*
e Remarque : Les éléments marqués
® d'un astérisque (*) ne sont inclus
& qu'avec la version standard.
@*

) (1
()
(17
o
) (5]
(3]
)
(4]
e
(6]
Version Underride Standard
ﬂ Lidar e RGBD vers le bas ®* Interrupteur d'assistance électrique @ Interrupteur de frein
e Voyant du chassis e* RGBD vers le haut @* Poignées @ Port de charge
9 Capteur de collision 0* Caméra vue du dessus @* Caméra vue avant @ Interrupteur
O Roues auxiliaires @ Voyant supérieur @ Projecteur de contour de sécurité dalimentation
© Roues motrices @ EcranLCD @ Boitier de batterie

O Interrupteur d'arrét d'urgence @ Bouton de raccourci @ Plaque délectrode de charge
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2.4 Spécifications techniques

Caractéristique du produit ‘ Description

Modele

Version standard : WTIDL2
Version underride : WTIDU2

Dimensions hors tout

Version standard : 960 x 500 x 1350 mm
Version underride : 845 x 500 x 255 mm

Version standard : 37,80 x 19,69 x 53,15 pouces
Version underride : 33,27 x 19,69 x 10,04 pouces

Version standard : 112 kg

Version standard : 246,92 livres

Poids total
Version underride : 94 kg Version underride : 207,23 livres
Tension de fonctionnement DC20,8V~29,2V
Capacité de la batterie 30 Ah
Charge maximale 600 kg 1322,77 livres

Temps de charge

Environ 2 h (de 0 % a 90 %)

Autonomie de la batterie

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

Spécifications de I'écran

Version standard : écran LCD 10,1"

Version underride : Aucun

Méthode de navigation

Version standard : VSLAM + LSLAM
Version underride : LSLAM

Dégagement minimal du

chemin

Version standard : 70 cm

Version underride : 65 cm

Version standard : 27,56 pouces

Version underride : 25,59 pouces

Hauteur maximale

franchissable

10 mm

0.39 pouces

Largeur maximale

franchissable

35 mm

1,38 pouces

Vitesse

0,2-1,2 m/s, réglable

0,66-3,94 ft/s, réglable

Systéme d'exploitation

Android

Puissance du haut-parleur

Haut-parleur stéréo 10 W x 2

Environnement de travail

Température : 0 ° C a 40 ° C ; humidité : < 85 % HR

Environnement de stockage

Température : -20 ° C 4 60 ° C ; humidité : < 85 % HR

Altitude de fonctionnement

< 2000 m

< 6561,68 ft

Exigences relatives a la

surface de circulation

Environnement intérieur a sols plats et réguliers

Entrée d'alimentation du

chargeur

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Sortie d'alimentation du

chargeur

292V, 15A
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3. Instructions relatives au produit

3.1 Description des boutons
(1) Mise sous tension
Déplacez le robot a I'emplacement de démarrage. Appuyez et maintenez l'interrupteur d'alimentation pendant 3 secondes,

tous les voyants du chassis du robot deviendront bleus, indiquant que le robot a été mis sous tension avec succés.

(2) Mise hors tension

Version standard : Appuyez et maintenez l'interrupteur d'alimentation pendant 3 secondes, une invite d'arrét s'affichera.
Cliquez sur "Eteindre".

Version underride : Appuyez et maintenez l'interrupteur d'alimentation pendant 8 secondes.

Tous les voyants du robot séteignent, indiquant que le robot a été éteint avec succés.

(3) Arrét d'urgence
En cas d'urgence pendant le déplacement du robot, appuyez sur l'interrupteur d'arrét d'urgence pour arréter le robot. Tournez
l'interrupteur d'arrét d'urgence dans le sens horaire et suivez les instructions a I'écran pour reprendre le fonctionnement du

robot.

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

robot, vous devez le mettre en position « OFF ».

—
©
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(5) Assistance électrique
La fonction d'assistance électrique peut étre utilisée via le booster pour faciliter et rendre plus pratique la poussée du robot.

Les fonctions de chaque bouton du booster sont décrites ci-dessous :

(2] v

v

o &
N° ‘ Descripti
1 Interrupteur d'assistance électrique Active/désactive la fonction d'assistance.
2 Touche de changement de direction Change la direction de I'assistance électrique.
L Lorsqu'il est pressé, il active la fonction d'assistance. Plus il est
3 Accélérateur , K L
enfoncé, plus la puissance d'assistance est forte.

& Remarque : Le booster est uniquement équipé sur le robot version standard.

3.2 Rechargement et remplacement de la batterie

Rechargement :

La série PUDU T600 prend en charge la recharge via un chargeur ou une borne de recharge.

a) Utilisation du chargeur : Insérez simplement le chargeur adapté dans le port de charge du robot pour commencer la
recharge.

b) Utilisation de la cborne de recharge : Aprés avoir installé la borne de recharge.

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

compartiment de la batterie avant d’allumer le robot pour Iutiliser.

oo

!

|

1

ooooo
0ooog
oooog
[sial=iata]
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3.3 Description des interfaces
e 0 © e ©
| |

i — @
o1G SIM O o

use DC OUT

@ 200108

o <« ETHERNET

Sous la fenétre d'interface, des interfaces externes sont disponibles pour l'extension matérielle et le dépannage. Les

spécifications des interfaces sont les suivantes :

N° ‘ Nom ‘ Description

1 Interface d'alimentation 24V (tension batterie), courant de sortie max 10A.

2 usB USB 2.0, pour communication de données avec appareils externes

3 ETHERNET Port réseau, pour communication de données avec appareils externes
4 Emplacement carte SIM Compatible carte Nano SIM

5 OTG Utilisé pour le débogage de l'appareil

3.4 Présentation des modes

Pour s'adapter a différents scénarios d'exploitation, le robot propose plusieurs modes :

Mode ‘ Description

Les utilisateurs peuvent placer des matériaux pour plusieurs destinations sur le robot et utiliser
Mode livraison I'écran pour envoyer les taches de livraison. Le robot planifie le meilleur trajet et livre les objets &
toutes les destinations. Apres la livraison, il retourne automatiquement au point de veille.

Lutilisateur peut définir le trajet, et le robot suivra ce trajet en boucle. Le robot peut aussi sarréter a

Mode croisiére s . . . - .
un point d'arrét pour faciliter la prise ou la dépose de matériaux pendant le déplacement.

Les utilisateurs peuvent définir des points de levage et de dépose. Le robot se rend
Mode levage automatiquement au point de levage pour identifier et soulever les matériaux, puis les décharge
automatiquement a destination.

Les utilisateurs peuvent définir des points de tache et des actions robotiques, permettant au robot
Mode rouleau * d'interfacer avec des convoyeurs a des emplacements désignés et d'effectuer automatiquement les
taches de chargement/déchargement, assurant ainsi une manutention entierement automatisée.

A Le mode rouleau nécessite l'installation de l'accessoire PUDU Conveyor pour fonctionner.

Pour des instructions détaillées sur |'utilisation du robot, veuillez consulter le Guide d'utilisation de la série PUDU T600.



4, Maintenance et entretien

Elément & entretenir Etat du robot Fréquence de Méthode d'inspection et d'entretien
vérification
Roues motrices et roues . X Essuyez la surface avec un chiffon propre. Vérifiez l'usure
L Hors tension Une semaine o )
auxiliaires des roues et remplacez-les si nécessaire.

Essuyez la surface avec un chiffon propre.
En cas de saleté ou de dommage soudain, intervenez

Capteur visuel et LiDAR Hors tension Une semaine X L.

rapidement pour éviter de bloquer le capteur et

provoquer un dysfonctionnement du robot.

Essuyez la surface avec un chiffon propre. Vérifiez
Corps du robot Hors tension Un mois I'installation. Assurez-vous que le carter est plat et bien

fixé.

Vérifiez que tous les voyants et signaux sonores
Voyants et son Sous tension Un mois . g v 9

fonctionnent correctement.

Veérifiez que le bouton d'arrét d'urgence fonctionne
Bouton d'arrét d'urgence Sous tension Un mois q 9

correctement.

Placez l'interrupteur de frein sur "OFF" et poussez

. . . ) doucement le robot vers 'avant pour vérifier le bon

Interrupteur de frein Sous tension Six mois

fonctionnement du frein.
Remarque : Remettez le frein sur "ON" apreés vérification.

Vérifiez que les autocollants de sécurité, étiquettes
Hors tension Six mois et plaques signalétiques du robot sont intacts et bien
lisibles.

Autocollants de sécurité
et plaques signalétiques

5. Service aprés-vente

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. sengage a fournir des services de garantie gratuits pendant la période de garantie du
produit (différentes pieces peuvent avoir des durées de garantie différentes). Le client n'a aucun frais & payer pour les piéces
détachées. Des frais standards s'appliquent si la période de garantie est expirée ou si la garantie gratuite ne s'applique pas. Les
clients peuvent appeler la hotline du service aprés-vente pour en savoir plus sur la politique de service et pour l'entretien du
produit.

Hotline service aprés-vente Pudu Technology : +86 755-86952935, e-mail service aprés-vente :techservice@pudutech.com
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6. Compliance-Informationen

6.1 Informationen zur Entsorgung und zum Recycling

La directive DEEE (déchets d'équipements électriques et électroniques) vise & minimiser I'impact des produits électriques et
électroniques sur l'environnement, en augmentant la réutilisation et le recyclage et en réduisant la quantité de DEEE mis en
décharge. Le symbole apposé sur ce produit ou son emballage signifie que ce produit ne doit pas étre éliminé avec les déchets
ménagers ordinaires en fin de vie. Il est de votre responsabilité de mettre au rebut les équipements électroniques dans les
centres de recyclage afin de préserver les ressources naturelles. Chaque pays doit disposer de centres de collecte pour le
recyclage des équipements électriques et électroniques. Pour plus d'informations sur votre zone de dépét de recyclage,
veuillez contacter |'autorité de gestion des déchets d'équipements électriques et électroniques compétente, votre agence

locale ou votre service de mise au rebut des déchets ménagers.

Avant de placer des équipements électriques et électroniques (EEE) dans le flux de collecte des déchets ou dans des
installations de collecte des déchets, I'utilisateur final d'équipements contenant des batteries et/ou des accumulateurs doit

retirer ces batteries et accumulateurs pour les mettre au rebut séparément.
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7. Informations sur la conformité

7.1 Déclaration de conformité de la Commission fédérale des communications

Les informations suivantes s'appliquent & Pudu Robotics.
Cet équipement a été testé et jugé conforme aux limites pour un équipement numérique de Classe B conformément a la
section 15 de la réglementation FCC. Ces limites sont congues pour offrir une protection raisonnable contre les interférences
nuisibles dans une installation résidentielle. Cet équipement génére, utilise et peut émettre une énergie de fréquence radio et,
s'il n'est pas installé et utilisé conformément aux instructions, il peut causer des interférences nuisibles aux communications
radio. Il n'est cependant pas garanti qu'aucune interférence n'interviendra dans une installation particuliére. Si cet équipement
provoque des interférences nuisibles a la réception radio ou télévisuelle, ce qui peut étre déterminé en éteignant puis en
rallumant I'équipement, |'utilisateur est encouragé a remédier aux interférences a I'aide d'une ou plusieurs des mesures
suivantes :

+ En réorientant ou déplagant I'antenne de réception .

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

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

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

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

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

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

indésirable.

7.2 Déclaration de conformité d'industrie Canada

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

- Cet équipement doit accepter toute interférence, notamment les interférences qui peuvent affecter son fonctionnement.
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© 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Bce npaBa sawuuieHsl.

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

HMKaKoe 3asiBNIeHWe He [JOMMKHO CUNTATLCS rapaHTUel Kakoro-nmbo poaa.
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1. UHcTpykummn no 6esonacHocTH

1.1 TpeboBaHUs K 3neKTPoNUTaHuio

+  KaTteropuuecku 3anpelaetcs ans 3apsaku pobota MCMonb3oBaTh 3aps/iHble YCTPOMCTBA CTOPOHHMX Npou3BoaUTeNei.
Ecnv 3apsiiHoe yCTPOWMCTBO OKaXeTCA HeuUcrpaBHbIM, 3aMEHUTE ero Kak MOXHO CKopee.

+  Tepen nepBbIM MCMONb30BaHNEM MOMHOCTLIO 3apaanTe akkymynatop fo 100%.

+  ObssaTenbHo 3apsanTte poboTa, korga y Hero octaHeTcs MeHee 20 % 3apsifa. PaboTa npu HU3KOM ypoBHe 3apsfa
aKKyMynaTopa B TeUeHWe A/INTeNbHOro BPEMeHN COKPaTUT CPOK ero criyx6bi.

- yﬁeJJ'MTer, YTO HanpsXeHne UCTOYHWKa NUTaHuA COOTBeTCTByeT AMaﬂaSOHy Harlpﬂ)KeHMﬁl 3apanHoro yCTpOl‘/‘ICTBa, B
MPOTUBHOM Cllyyae 3apsHOE YCTPOICTBO MOXET BbIATU U3 CTPOS.

+ Bo usbexaHue NoBpexAeH1i 3anpeLLlaeTcs POHATb 3apsAAHOe YCTPOCTBO M NOABEPraTh ero yAapHbLIM BO3EACTBUAM.

+ TMoxanyWcTa, yTUNN3NPYiiTe akKyMynsTop B COOTBETCTBMM C MECTHbIMU MPaBMiaMu 1 He BbiGpacbiBaiiTe.

1.2 TpeboBaHuMs K aKCnnyaTaLmm

+  Kateropuuecku sanpeltaetcs Ans 3apsaku poboTa UCMONb30BaThb 3apsfHbIE YCTPOWCTBA CTOPOHHUX MPOU3BOAUTENEN.
Ecnu 3apsiHOe yCTPOMCTBO OKaXeTCs HeMCrpaBHbIM, 3aMEHUTE ero Kak MOXHO Ckopee.
Mepep nepBbIM MCMoNb30BaHMEM MOHOCTbIO 3apsianTe akkymynstop fo 100%.
Ob6s3aTenbHo 3apsauTe poboTa, Korga y Hero octaHeTcs MeHee 20 % 3apsfa. PaboTa npu HU3KOM ypoBHe 3apsaa
aKKyMyNsaTopa B TEUEHUE A/INTENbHOrO BPEMEHU COKPATUT CPOK ero cybbl.
Y6enutech, UTo HanpsXKeHUe UCTOYHMKA MUTAHUA COOTBETCTBYET AManasoHy HamnpsHKeHWin 3apsfHOro yCTpoicTBea, B
MPOTUBHOM Cllyyae 3apsaHOE YCTPOMCTBO MOXET BbIATU U3 CTPOS.
Bo nsbexaHune noepexaeHuin 3anpeLlaeTcs PoHATb 3apsAHOEe YCTPOMCTBO M NOABEPraTh ero yapHbIM BO3AeNCTBUAM.
MoxanyiicTa, yTMNManpyiTe akkyMynaTop B COOTBETCTBMM C MECTHbIMU NpaBunaMu 1 He BbibpachiBaiite
B cnyuae upesBbIUaiiHON CUTYaLIMK BO BPEMS ABUXKEHNS pobOTa HaXMUTE KHOMKY aBapUIMHOM OCTaHOBKM, PACMONOXEHHYO
CBepXyY, YTOObI OCTAHOBUTL POGOT.

He nponuBaiite xnaKocT BHyTPb poboTa, uTobbl M3bexaTb NOBPEXAEHNIA.

1.3 TpeboBaHUs K oKpyxatoLen cpene
3ar|peu.|,aeTca 3KCMyaTnpoBaThb N 3apsXXaTb p060Ta B OMacHbIX YC/IOBUAX NMpu BbICOKOM TeMnepaType, BbICOKOM OaBNeHUU nnm
Npu Hann4ynn prcka Bo3ropaHns Unmn B3pbiea, yTo6bI M36EXKaTh BOSHUKHOBEHUS TPaBM U1 NOBPEXOEHUA N3aenus.
3ar|peu.|,aeTc;| MnCnosb3oBaTb p060Ta BO BlaXkHOM cpene uan npu Hamnnynm XXnOKnMx nan BA3KUX BeLLLeCTB Ha Moy, YyTObbI
n3bexaTb noBpexaeHus pobota.
3anpelyaeTcs UCMonb3oBaTh PobOTa B MeCTaXx, e KaTeropuiecky sanpeleHbl 6ecnpoBoHbIe YCTPOMCTBA, TaK Kak STO MOXET
co3aaTb noMexu B paboTe Apyrux aNeKTPOHHbBIX YCTPOWCTB UK ApYrve OnacHOCTU.
3ar|peu.|,aeTca MnCNosnb3oBaTb p060Ta ycnosusax MOBbILLIEHHOW BMa)XHOCTU UK npu Hann4ynn Ha NOBEPXHOCTAX )KM,D,KOCTel;I wnu
NUNKKX BELLECTB, yTobbI M36EXaTh nospexgaeHuna pOGOTaA
Pobot npurogeH Ona skcnayataunm Ha pOBHbIX MOBEPXHOCTAX. 3ar|peu.|,aeTc;| IKCMlyatupoBaTh €ro B Mectax co CTyneHAMn nnun
prTbIMVI CKNOHaMW.
PoboTa cnepyeT aKcnyaTMpoBaThb B YCOBUSAX, YKa3aHHbIX B HAaCTOSILLEM PYKOBOACTBE. B MPOTUBHOM Crlyyae BO3MOXHbI
HapyleHns B pa60Te 060py,ELOBaHMﬂ nnun gpyrme onacHocCTu.

3ar|peu.|,aeTca YTUNn3npoBaTb po60Ta W ero npuHannexHocT BMecTe C 6bITOBbIMU oTXo4amu.
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2. KOMI'I.HEKTyI'OLI.IMe mn3genusa
2.1 O630p

Cepust PUDU T600 — 370 po60T-[0CTaBLMK, NPefHa3HauYeHHbIN 411 TPAaHCMOPTUPOBKM TSHXKEMbIX MPY30B B MPOMbILIEHHbIX
1 CKNaACcKuX ycnousx. MakcuManbHas rpysonofabémMHocts  — 600 Kr, umeetcs 6asosas nogaepxka loT. MpogyKT ocHaLEH
LUMPOKMUMU NMPOTrPaMMHbIMU 1 annapaTHbIMU UHTepdercaMu A1s UHTerpauun B CUCTEMbl U paclumpeHust obopyaoBaHus.
OCHOBOW CITy)XWT MPOYHOE HECYLLME LIACCH, CEPUSi OTIMUAETCS BbICOKOM COBMECTUMOCTBIO U OTKPBLITOCTHIO, BKMIOYAET ABE MOLENM:
+  CraHpapTHasi BEPCHsi C 3KPaHOM YNpaBnieHust U PyKOsITKOW A5 Y06HOro B3aMMOAENCTBIS MOMb30BaTens;

+ Bepausi ¢ nograToM, NpeacTasnsitoLLasi Coboi UMCTOe LWaccy 41 ABUKEHUS MO CTennaxamu, obecrieunsast 6oibLLyio rMEKOCTb.

2.2 YnaKoOBOYHbIN NTUCT

CraHpapTHas Bepcus: PoboT x1, PykoBoacTso nosnbsosatens cepum PUDU T600 x1, Ceptudmkar kavectsa 1, 3apsigHoe ycTpoicTeo X1,
CeeTooTpaxatoLLas Hakselika x1.
Bepcyst ¢ nogkatom: PoboT %1, PykoBoacTeo nonb3oatens cepun PUDU T600 x1, KpoHwuteiiH fis TonkaHus x1, CepTudukaT KavecTsa

x1, 3apsaHoe ycTpoiicteo X1, CeeTooTpaxatollas Hakneiika x1.

2.3 BHeLwHW BUG, U KOMMOHEHTbI

o o
@*
@* MprMeyaHue: aneMeHTbI,
®* OTMeueHHble 38e3104kon (*),
A BKJTIOY€EHbI TOJIbKO B CTaHAAPTHYIO
Bepcuio.
@*

Bepcus ¢ nogkatom CraHpapTHas Bepcus
© rvnap @ Huxwas RGBD-kavepa B TMepeknioyaTenb anekTponpueoaa ® neperniovarens
TopMO3a
Q MHpankaTop waccu @* BepxHss RGBD-kamepa @* PyKosTKM P
o * MopT 3apagku

© [arunk cronkHoBeHMit ©" Kamepa sepxrero o6zopa @ ®poHTanbHas Kamepa ® PT3apAn

L * . * @ KHonka nutaHma
O Bcrovoratensrbie konéca @ Bepxhmit urankatop (1¢] KoHTypHbIlt npoekTop 6e3onacHocTH

. *

© mMpusoansie konéca @ LCD-5kpan @ AKKYMYNATOPHBbIN OTCeK

O Asapuithbiii Beikiouatens B* Krorka 6bicTporo goctyna @ 3apsiHas KOHTaKTHas NNacTuHa
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2.4 TexHUUYECKME XapaKTEPUCTUKU

XapakTepucTuKa NpoayKTa ‘ OnwucaHue

Mogenb

CraHpapTtHas Bepcus: WTIDL2
Bepcust ¢ nogkatom: WTIDU2

FabapuTHble pa3mepsbl

CraHpapTHas Bepeus: 960 x 500 x 1350 MM
Bepcus ¢ nopkatom: 845 x 500 x 255 MM

CraHpapTHas Bepcust: 37.80 x 19.69 x 53.15
AtoMa
Bepcus ¢ nogkatom: 33.27 x 19.69 x 10.04

AoiMa

O6wuin Bec

CraHpaptHas Bepcus: 112 kr

Bepcusi ¢ nogkatom: 94 kr

CranpapTtHas Bepcus: 246.92 pyHTa
Bepcus c nogkatom: 207.23 pyHTa

Pabouee HanpsixeHne

DC20.8V~29.2V

EMkocTb akkyMynsTopa

30 Ah

Makc. Harpyska

600 kr

1322.77 pyHTa

Bpems 3apagku

Okono 2 4 (o1 0 % 0 90 %)

Bpems paboTbl oT

aKkKyMmynsTopa

12 4 (6e3 Harpy3ku); 6 u (Makc. Harpy3ka)

XapaKTepuCTUKM 3KpaHa

CranpapTHas Bepcusi: 10.1" LCD-3kpaH

Bepcwis ¢ nogkaToM: oTCyTCTBYET

MeTogfbl HaBuraumm

CraHpapTHas Bepcus: VSLAM + LSLAM
Bepcus ¢ nogkatom: LSLAM

MWH. WwuprHa npoxona

CraHpapTtHas Bepcust: 70 cm

Bepcus ¢ nogkatom: 65 cm

CranpapTHas Bepcus: 27.56 groiima

Bepcus c nogkatom: 25.59 groima

Makc. npeoponesaemas

10 MM
BbICOTa
Makc. npeogoneBaembii
35 MM 1.38 grorima
3a30p
CkopocTb 0.2-1.2 M/c, perynupyemas 0,66-3,94 ¢1/c, perynupyetcs

oI'IepaLl,MOHHaSl cucrtema

Android

MowwHoCTb AUHaMMKa

10 BT x 2 cTepeoamHamMuka

Pabouas cpena

TeMnepatypa: 0 ° C ~ 40 ° C; BnaxHocTb: < 85% RH

Ycnosus xpaHeHus

TeMnepatypa: -20 ° C ~ 60 ° C; BnaxHocTb: < 85% RH

Pabouas BbicoTa

< 2000 ™

< 6561,68 ¢T

TpeboBaHKs K MOBEPXHOCTH

nona

BHYTpeHH1e NMoMeLLeHNs C POBHO, FMafKo MOBEPXHOCTbIO

Bxop, nuTaHWs 3apsgHoro

ycTpoiicTBa

AC 100 V~240V, 50/60 Iy,

BbIxog, NuUTaHUs 3apsaHoro

ycTpoiicTa

29.2B,15A
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3. UHcTpyKuMsa no akcnayaTauuu

3.1 OnucaHune KHomMok
(1) BknroueHune nutaHus
MepemecTute po6oOT B MeCTO 3amycka. HaxxmuTe 1 yaepkuBanTe KHOMKY NUTaHUs B TeYeHne 3 CeKyHZ, BCe MHAMKATOPbI LWaccu

CTaHyT CUHUMMU, UTO O3HAYaeT ycrellHoe BKloYeHe poboTa.

(2) BbikntoueHune nuTaHus

CraHpapTHas Bepcus: HaxmuTe v yaepxuvBaiite KHOMKY NUTaHWUs 3 CeKyHAbl, MOSBATCS 3anpoc Ha Bbik/loyeHne. Haxmute
"BbIKMIOYUTB NUTaHWE".

Bepcus ¢ nogkaToM: HaxkxmuTe 1 yaepkvBanTe KHOMKY MUTaHWA 8 ceKyHa,.

Bce MHOUKaTOpPbI po60Ta MOracHyT, YTO O3Ha4aeT yCrnellHoe BblKio4YeHne p060TaA

(3) AsapwuiiHas ocTaHoBKa
B cnyyae upesBbluaiiHOM CUTyaL MK BO BpeMs LBMXKEHUA poboTa HaXMUTe aBapUitHbIA BbiKIoYaTeNb 415 OCTaHOBKMW.
MoBepHWUTE aBapUiHbIN BbIKMOYATENb MO YaCOBOW CTPESKe U CrnelyiTe UHCTPYKLUMAM Ha 3KpaHe Ans BO30OHOBNEHUsS paboTbl

poborta.

(4) Nepexniouatenb TopMo3a

[ina obecneyenns 6e3onacHoCcTM nepkiioyaTens TopMosa cpabaTbiBaeT TOMbKO nocne ocTaHoBa poboTa. Koraa
nepeknto4yaTesib TOpMo3a HaXo4UTCA B MOJIOXKEHUN ”ON", B Uenax 06eC|'|e‘-|eHl4ﬂ 6630|'|aCHOCT|/I npu aBapl/IFIHOPI OCTaHOBKe
asuratenb aBTOMaTUYeCKM OCTaHaB/IMBAETCA. Ecnun Bam HeOsXO,EU/IMO nepensuraTb p060Ta, YyCTaHOBUTE MepeknyaTesnb

TopMo3a B nonoxeHue "OFF".
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(5) Bycrep
DyHKLMS 9N1EeKTPONPUBOAA aKTUBMPYETCs C NoMolLbio BycTepa, obneruas u yckopsist nepemelleHue pobota. OnucaHue

YHKLMI KX A0 KHOMKK BycTepa NpuBeAeHO HiKe:

N Nmsa ncaHue
1 KHonka BKMoYeHus accucTeHTa BK/IOYAET/BbIK/IOYAET PYHKLMIO aCCUCTEHTa.
2 KHorka nepeksitoueHns HanpaeneHus nepekslioYaeT HarnpaBeHe accUCTEHTa.
MpU HaXaTU akTUBUPYET GYHKLMIO accucTeHTa. YeM cunbHee
3 Jpoccenb P pyer ¢y
HaX1M, TeM BblLLE MOLYHOCTb MOMOLLN.

& MpumMeyaHue: BycTep ycTaHOBMEH TOMbKO Ha PoboTe CTaHZAPTHON BepCUn.

3.2 3apspka 1 3aMeHa akKyMynsTopa

3apsapka:

Cepus PUDU T600 nopaepxvBaeT 3apafKy OT 3apsjHOr0 YCTPOWCTBA UM 3apALHON CTaHLMK.

a) Wcnonb3oBaHue 3apagHoro yCTpOﬁCTBaZ |-|p0CTO noaKnK4YnTe COBMeCTUMOE 3apaaHoe yCTpOﬁCTBO K MOpTYy 3apsanKku po60Ta
AN5 Havana 3apsagku.

b) Wcnonb3oBaHue C3apR,D,H017I CTaHumu: Mocne YCTaHOBKM 3apﬂ,D,HOIZ CTaHUWUK cornacHo MHCTPYKLMW NO pa3BepTbiBaHUIO,
3anyctuTe poboT B 06bI4HOM pexuMe. Kora poboT cooTBETCTBYET YCOBUSM aBTOMaTUYECKOMN NoA3apanKu, OH

aBTOMaTUYeCcku BepHETCA Ha 3apsaaKy.

3aMeHa akKyMynsTopa:
Mpy BbIKIOUEHHOM POBOTE OTKPOMTE KPbILLKY aKKYMySITOPHOro oTceka. OTKIIoUNTe pasbéM NUTaHUS, COEAUHEHHDIN
C aKKyMynsTOpOM, YTO6bl 3aMEHUTb akKyMynsTop. 3aTeM NOAKIoUMTE PasbéM NUTaHUs 06PATHO M 3aKPOITE KPbILLKY

AKKYMYJATOPHOIro oTCeka nepen BKito4YeHnem po60Ta.

3.3 Onucaxune nHTepdeiicos
© O © e ©
| |

i — @
o1G SIM O o

use DC OUT

@ 200108

<« ETHERNET

o

B okHe nHTepdeiica pacnonoxeHbl BHELWHWE pas3bEéMbl A/ pacLuMpeHis 06opyAoBaHUs U OTNaAKK YCTPOMCTB. TouHble

XapaKTEPUCTUKN HTEPENCoB NpUBEaEHbI HUXE:

N2 ‘ 1] ‘ Onucaxve

1 WHTepdeiic nutaHus 24B (HanpsixeHue 6aTapen), Makc. BbIXogHOM Tok 10A.

2 USB USB 2.0, ons nepefjaun AaHHbIX C BHELWHWMMU yCTPOIMCTBaMU

3 ETHERNET CeTeBoit NopT, ANa Nepefayn AaHHbIX C BHELWHWMMU YCTPONCTBaMU
4 Cnot gnsa SIM-kapTbl Mopnepxka Nano SIM-kapTbl

5 OTG Wcnonb3ayeTcs 415 0TNafKM ycTponcTaa

3.4 OnucaHne pexxMmoB

ﬂ,ﬂﬂ Pas3nnyHbIX CLieHapueB aKcnayaTaumn p060T npennaraet HeCKO/IbKO BapMaHTOB PEXUMOB!

Pexxum ‘ OnucaHne

[Monb3oBaTenu MOryT pa3MmeLaTtb Ha FPYSOBOFI nnowanke po60Ta MaTepuanbl ANna HECKOJTbKUX
MYHKTOB Ha3Ha4YeHUA U OTNpaBnAaTb 3afaHNA Ha [OCTaBKYy MaTepnasioB C MOMOLLbIO 3KpaHa. Po6oT
MOXXET CaMOCTOATE/TbHO NN1aHNPOBaTb ONTUManbHbIV MapLipyT, yTOObI A0CTaBUTb FPy3 BO BCE
MYHKTbl HA3Ha4YeHUA. Mocne 3aBepLueHns NOCTaBKM OH aBTOMaTU4eCKM BEPHETCA B MYHKT OXWOaHUA.

PexxvM focTtaBku

Monb3oBaTenb MOXeT 3aAaTb MyTb, NOCNE Yero PoboT ByAeT LIMKNNYECKU NepeBUraTbcs no
K 3ajaHHOMY NyTU. KpoMe Toro, po6oT MOXET OCTaHaB/IMBATLCS B TOUKE OCTAHOBKM Ha MapLupyTe
N3-PEXNUM

PYVEP [IBVKEHWs, UTo6bI Monb3oBaTeNto 6bino nerye 6paTh ¥ pasMelLaTb MaTepuanbl B NpoLiecce

3KcnnyaTauumn pobota.

Monb3oBaTenn MoryT 3afjaBaTb TOYKM NOLbEMA N TOUKM OMyCKaHWS. PoboT aBTOMaTUYeCKM
Pexxum nogbreMa HarnpasuTCA K TOYKe nogbema, YTO6bI HAWNTK U 336paTb MaTtepuanbl, a 3aTeM aBToMaTU4ecku
BbIFPY3UT UX NOCEe TPAHCNOPTUPOBKM K MECTY Ha3HaueHus.

Monb3oBaTenu MoryT ycTaHaBNM1BaTb TOYKM 3afa4 U ONpefensTb AeicTBus poboTa, UTo NossonseT
pob0Ty B3aMMOLENCTBOBATbL C KOHBEepaMu B 3a[jaHHbIX MECTax U aBTOMATUUECKU BbIMOMHSATbL
onepauuu 3arpysku 1 pasrpysku, TeM cambiM JOCTUrasi MOMHOM aBToMaTH3aLUmmn obpaboTtku
MaTepuarnos.

Pexum ponnepa

& Pe>xxuM ponnkoB TpebyeT ycTaHoBKM akceccyapa PUDU Conveyor.

MoppobHble MHCTPYKLWK MO 3KcNyaTaLum poboTa cMoTpuTe B PykoBoacTBe Mo akcnnyaTauumn cepum PUDU T600.



4. TexHnueckoe obcny)kMBaHue U cepBuUC

Obcny>xunBaeMmbiit ysen CocTosiHne YactoTa Cnocob npoBepku 1 obcnyxmBaHUs
NpPOBEPKM
pobota
Bepyuive n MpoTpuTe NoBepxHOCTb YMCTOM TKaHbio. [poBepbTe
[LONONHUTENbHble BbiknioueH OpHa Heflens | NOBEPXHOCTb KOMeC Ha Hannune U3Hoca U 3aMeHnTe
Koneca npu HeobXoANMOCTH.

MpoTpu1Te NOBEPXHOCTL YMCTOM TKaHbIo. B cnyvae
3arpA3HEHNA UMM CNYYaNHOrO NMOBPEXAEHNS YCTPaHUTe
1X KaK MOXHO CKopee, YToBbl He [onyCcTUTbL BIOKUPOBKM
[laTuMKa 1 BO3HMKHOBEHMs cboes B paboTte poboTa.

Bupeopatumnk n nupap BbikntoueH OpHa Hepens

MpoTpuTe NoBEpPXHOCTb YMCTOM TKaHbIo. [poBepbTe
Kopnyc poboTta BbikntoueH OpnuH mecsiLy, yCTaHOBKY. Y6enmtech, UTo KOpryc POBHbIN
W Ha[le)XHO 3aKpenneH.

CeeToBas u 3ByKOBas I'Iposepre NCNpaBHOCTb BCEX CBETOBbIX NHONKATOPOB

BkntoueH OpauH Mecay,
MHAVKaLuMs 1 3BYKOBbIX CUrHaMOB.
KHonka aBapwuitHoOro [MpoBepbTe Hagnexalyo paboTy KHOMKM aBapuUMHOIoO
P BkntoueH OpuH MecsL, posep o p Y P
ocTaHoBa oCTaHoBa.
YcTaHoBUTE nepekntoyaTess TOpMO3a B NOoKeH1e
«BbIKJ1.»
MepeknioyaTenb B LecTb 1 OCTOPOXHO TOJKHUTE poboTa Brepes, YTobb!
KIIOUeH
TOopMo3a MecsiLieB NpPOoBepPUTL MCMPaBHOCTbL NepeksloyaTesNs TopMosa.
Mpumeuarue. MNMocne Nnpoeepkyn cHoBa NepeeeanTe
nepeksiloyaTesib TOpMo3a B rnosnoxeHne «BKJS1.».
. Y6epaunTech, uTo Npeynpexaatolye Haknenku,
Hakneiikv 1 Tabnnukm LWecTb
BbiknoueH STUKETKU U TabIMUKM Ha poboTe He MOBPEXAeHbI U
6esonacHocTn MecsiLeB

XOPOLWO BUAHbI.

5. Nocnenpopa)xxHoe obcny>kuBaHue

Komnanus Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. 06s3yeTcs npegocTaensTe 6ecrnnaTHoe rapaHTuitHoe obcnyvMBaHue usgenus
B TeYEHME rapaHTUIHOTO Cpoka (pasnuuHble AeTanu W3Lenus MoryT UMeTb PasHble rapaHTUiHbIE CPOKM). 3anacHble YacTu
B TeUeHWe 3Toro cpoka npefocTabsiorcs 6ecnnatHo. Ecny rapaHTUitHBINA CPOK UCTEK UK B ciyyasx, korga 6ecrnnatHas
rapaHT1s Ha u3genue He PacrpOCTPaHAETCS, MPUMEHSIOTCS CTaHAAPTHbIE pacleHKW. KNMeHTbl MOryT MO3BOHUTbL Ha ropsvyio
JIMHUIO NOCNENPOAaXHOro obcnyXMBaHNsA, YTOObI NONYUNTb [OMONHUTENbHbIE CBEEHUS O MOMUTUKE NOCNENpPOfaXHOro
obcny>KMBaHUA U TEXHUUECKOM 0B6CNYXMBaHUU U3Lenuns, Unn obpaTUTLCA K PYKOBOACTBY nosb3osatens PUDU T300 ans
nonyy4eHus Noapo6HOM MHPOPMALIMK O MONUTUKE NMOCNENPOAAXHOro 06CYXKMUBAHUS.

lopsiuas nuHKUS nocnenpogaxHoro obcnyxwvsarus Pudu Technology: +86 755-86952935, an. nouta cny6bl nocnenpogaxHoro

obcnyxmBanus: techservice@pudutech.com
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6. UnpopMaums o cooTBeTCTBUM TpeboBaHUAM

6.1 NHpopmMaLms o cooTBeTCTBUNE

[upekTBa 06 0TX04aX NPOU3BOLCTBA MEKTPUUYECKOrO U 371eKTpoHHOro obopygosarus (WEEE) HanpasneHa Ha
MWHUMN3aLMUIO BO3,D,eﬁCTBMH 3NEeKTPUYECKOro 1 3NeKTPOHHOro OGOPyAOBaHMﬂ Ha OKpy>atollyto cpefy 3a CcYeT yBenuyeHusa
obbemoB MOBTOPHOIO UCMONb30BaHUA U nepepa60TKM, a TakKXXe 3a CYeT yYMeHbLUeHMA KonmMyecTsa OTXo40B NPOU3BOACTBaA
3N1EKTPUYECKOro U 3/1EKTPOHHOToO 06opy,uosaHm|, HamnpasnseMbIX Ha CBasKy. CuMBON Ha AaHHOM MpoAyKTe Unn ero
ynakoBKe O3Ha4yaeT, YTo Mo OKOHYaHUW CpoKa C}'Iy)KGbI ,D,aHHbIﬁ npoayKT HEOGXO,D,VIMO YyTUnNn3npoBaTb OTAENbHO OT 06bIYHbIX
6bITOBbIX OTXOL0B. MMeliTe B BUAY, UTO Bbl HeCceTe OTBETCTBEHHOCTb 3a YTUIM3aLMIO 3N1eKTPOHHOro obopynoBaHus B
LieHTpax nepepaboTKu N5 COXpaHEeHUs NPUPOAHbIX PeCcypcoB. B kaxaol cTpaHe [OmKHbI 6biTb LIEHTPbI cbopa 0Tx0f40B Ans
nepepaboTKN 3NeKTPUUECKOro U 311eKTPOHHOro obopyaoBaHus. [ns nonyyeHns nHpopMaLmm o MecTe npuemMa OTXof0B
06paTIATer B COOTBETCTBYOLLME OpPraHbl MO yTUIn3aLum OTXO40B 3N1EKTPUYECKOTo N IIEKTPOHHOIO o6opy,u,oaaHm|, B MeCTHoe

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

Mepep, NoMelLeHeM 3M1EKTPUYECKOrO U 3N1eKTPOHHOro obopyposaHus (EEE) B notok c6opa 0TX0408B WK OTMpPaBieHUeM
B MYHKTbI c6opa 0TX040B KOHEYHbIN nonb3oBaTenb 060py,JJ,OBaHMR, cofepxallero 6aTape|4 n/vnu aKKyMynAaTopbl, OO/KEH

U3BMEYb WX AN1S Pa3fenbHOro cbopa.
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Non & consentito ad alcuna organizzazione o individuo imitare, copiare, trascrivere o tradurre i contenuti di questa guida
per I'utente, in tutto o in parte, senza il consenso scritto esplicito di Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., né di distribuirla a
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e nessuna affermazione in esse contenuta dovra essere considerata come una garanzia di qualsiasi tipo.

71

1. Istruzioni di Sicurezza

1.1 Requisiti elettrici

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

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

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

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

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

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

causare |'esplosione della batteria.

1.2 Requisiti di utilizzo

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

Sono vietati interventi di pulizia o manutenzione mentre il robot e acceso.

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

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

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

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

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

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

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

Evitare urti o colpi violenti al robot per evitare danni.

Non pulire il robot con prodotti chimici o detergenti caustici. Pulire sempre il robot con un panno pulito e asciutto.In caso
di emergenza durante il movimento del robot, premere il pulsante di arresto di emergenza situato in alto per fermare il
robot.

Non versare liquidi all'interno del robot per evitare danni.

1.3 Requisiti ambientali

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

Per evitare di danneggiare il robot, non utilizzarlo in ambienti umidi o in presenza di sostanze liquide o viscose sul pavimento.
Non utilizzare il robot in luoghi in cui l'uso di dispositivi wireless sia espressamente vietato, poiché potrebbe interferire con altri
dispositivi elettronici o causare altri pericoli.

Per evitare danni al robot, non utilizzarlo in un ambiente umido o su superfici ricoperte di liquidi o sostanze appiccicose.

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

E necessario utilizzare il robot nell'ambiente operativo del prodotto dichiarato nel presente manuale. In caso contrario,
potrebbero verificarsi anomalie di funzionamento dell'apparecchiatura o altri pericoli.

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

dei suoi accessori e di sostenere il riciclaggio.
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2. Componenti del prodotto 2.4 Specifiche tecniche

2.1 Panoramica Caratteristica del prodotto ‘ Descrizione

Versione Standard: WTIDL2
Versione Underride: WTIDU2

La Serie PUDU T600 & un robot per la consegna progettato per il trasporto di materiali pesanti in scenari industriali e di Modello

magazzino. Con una capacita di carico massima di 600 kg, & dotato di funzionalita IoT di base. Il prodotto offre numerose

interfacce software e hardware per un’integrazione di sistema e un’espansione hardware senza soluzione di continuita. Basata

su un robusto telaio portante, questa serie enfatizza alta compatibilita e apertura, e comprende due modelli:

La versione standard, dotata di schermo operativo e maniglia di spinta per un’interazione intuitiva;

La versione underride, progettata come puro telaio in grado di muoversi sotto scaffali per una maggiore flessibilita.

Dimensioni complessive

Versione standard: 960 x 500 x 1350 mm
Versione underride: 845 x 500 x 255 mm

Versione standard: 37,80 x 19,69 x 53,15 pollici
Versione underride: 33,27 x 19,69 x 10,04 pollici

Peso complessivo

Versione standard: 112 kg

Versione underride: 94 kg

Versione standard: 246,92 libbre
Versione underride: 207,23 libbre

2.2 Contenuto della confezione Tensione operativa DC 20.8 V~29.2V
Versione Standard: Robot x1, Manuale Utente Serie PUDU T600 x1, Certificato di Qualita x1, Caricabatterie x1, Adesivo Capacita batteria 30 Ah
Riflettente x1. Carico massimo 600 kg 1322,77 libbre

Versione Underride: Robot x1, Manuale Utente Serie PUDU T600 x1, Staffa di Spinta x1, Certificato di Qualita x1,

Caricabatterie x1, Adesivo Riflettente x1.

2.3 Aspetto e Componenti

Tempo di ricarica

Circa 2 h (da 0% a 90 %)

Durata batteria

12 h (senza carico); 6 h (carico massimo)

Specifiche schermo

Versione standard: schermo LCD 10,1"

e* o Versione underride: Nessuno
*
e Nota: Gli articoli contrassegnati con Versione standard: VSLAM + LSLAM Versione standard: 27,56 pollici
" ) ) ) Metodo di navigazione
® un asterisco (*) sono inclusi solo nella Versione underride: LSLAM Versione underride: 25,59 pollici
versioneiStandard, o ) Versione standard: 70 cm Versione standard: 27,56 pollici
Spazio minimo di passaggio . ) . . o
o Versione underride: 65 cm Versione underride: 25,59 pollici
Altezza massima superabile 10 mm
Massima distanza superabile 35 mm 1,38 pollici

® Velocita 0,2-1,2 m/s, regolabile 0,20-1,20 m/s, regolabile
° ) Sistema operativo Android
Potenza altoparlante Altoparlante stereo 10 W x 2
Ambiente di lavoro Temperatura: 0 ° C ~ 40 ° C; umidita: < 85% RH
Ambiente di stoccaggio Temperatura: -20 ° C ~ 60 ° C; umidita: < 85% RH
Altitudine operativa < 2000 m < 6561,68 ft
o Requisiti della superficie . . L .
Ambiente interno con superfici piane e lisce
(] stradale
) o
Ingresso alimentazione AC 100 V~240 V. 50/60 H
~ A M
4 caricabatterie
— @
(4] Uscita alimentazione
. . 29,2V, 15A
(5] caricabatterie
o
Versione Underride Versione Standard
o Lidar e RGBD verso il basso @* Interruttore assistenza alla spinta @ Interruttore freno
2] Spia telaio @O RGBD verso Ialto @ Maniglie @ Porta di ricarica
© Sensore di collisione ©" Telecamera vista superiore @@ Telecamera vista frontale @ Interruttore di
- . . . o limentazi
0 Ruote ausiliarie @*Spla superiore @" Proiettore contorno di sicurezza alimentazione
@O Ruote motrici @ Schermo LCD @ Box batteria
@ Interruttore di arresto @* Pulsante scorciatoia @ Piastra elettrodo di ricarica

di emergenza
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3. Istruzioni per il prodotto

3.1 Descrizione del pulsanti

(1) Accensione
Spostare il robot nella posizione di avvio. Tenere premuto I'interruttore di alimentazione per 3 secondi e tutte le spie del telaio

del robot diventeranno blu, indicando che il robot & stato acceso correttamente.

(2) Spegnimento

Versione standard: Tenere premuto I'interruttore di alimentazione per 3 secondi e verra visualizzato un messaggio di
spegnimento. Toccare "Spegni".

Versione underride: Tenere premuto I'interruttore di alimentazione per 8 secondi.

Tutte le spie del robot si spengono, indicando che il robot & stato spento correttamente.

(3) Arresto di emergenza
In caso di emergenza durante il movimento del robot, premere I'interruttore di arresto di emergenza per fermare il robot.

Ruotare I'interruttore di emergenza in senso orario e seguire le istruzioni a schermo per riprendere il funzionamento del robot.

(4) Interruttore freno
Linterruttore freno viene utilizzato solo dopo che il robot si & fermato. Quando I'interruttore freno & su "ON", il motore si
arresta automaticamente per sicurezza durante un arresto di emergenza. Se si desidera spingere il robot, impostare interruttore

freno su "OFF".

—
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(5) Booster
La funzione di assistenza alla spinta puo essere utilizzata tramite il booster per rendere la spinta del robot piu semplice e

comoda. Le funzioni di ciascun pulsante sul booster sono descritte di seguito:

(2] o
[ R i
)
\R ‘ Nome ‘ Descrizione
1 Interruttore assistenza Attiva/disattiva la funzione di assistenza.
2 Tasto cambio direzione Cambia la direzione dell’assistenza.

Premendo si attiva la funzione di assistenza. Piu si preme, maggiore € la

3 Acceleratore . )
potenza di assistenza.

& Nota: Il booster & fornito solo con il robot versione Standard.

3.2 Ricarica e sostituzione della batteria

Ricarica:

La serie PUDU T600 supporta la ricarica tramite caricabatterie o colonnina di ricarica.

a) Utilizzo del caricabatterie: Inserire semplicemente il caricabatterie corrispondente nella porta di ricarica del robot per iniziare
la carica.

b) Utilizzo ccolonnina di ricarica: Dopo aver installato la colonnina di ricarica secondo le istruzioni di installazione, avviare

normalmente il robot. Quando il robot soddisfa le condizioni per la ricarica automatica, tornera automaticamente a ricaricarsi.

Sostituzione della batteria:
Quando il robot & spento, aprire il coperchio del vano batteria. Scollegare il connettore di alimentazione collegato alla batteria
per sostituirla. Successivamente, ricollegare il connettore di alimentazione e chiudere il coperchio del vano batteria prima di

accendere il robot per I'uso.

1
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3.3 Descrizione dell'interfaccia
0 O (3] © ©O
| |
il ——

uss DC OUT
@ 24V-10A
o <« ETHERNET

Nella finestra delle interfacce sono presenti interfacce esterne utilizzabili per espansione hardware e debug dei dispositivi. Le

specifiche delle interfacce sono le seguenti:

\R ‘ Nome ‘ Descrizione

1 Interfaccia di alimentazione 24V (tensione batteria), corrente massima in uscita 10A

2 USB USB 2.0, per comunicazione dati con dispositivi esterni

3 ETHERNET Porta di rete, per comunicazione dati con dispositivi esterni
4 Slot della scheda SIM Supporta la scheda Nano SIM

5 OTG Utilizzato per il debug del dispositivo

3.4 Introduzione modalita

Per adattarsi a diversi scenari operativi, il robot offre diverse opzioni di modalita:

Modalita ‘ Descrizione
Modalita Gli utenti possono posizionare materiali per pit destinazioni sul robot e utilizzare lo schermo per
odalita — . - R . . .
inviare i compiti di consegna. Il robot pianifica autonomamente il percorso ottimale e consegna gli
consegna

oggetti a tutte le destinazioni. Al termine, torna automaticamente al punto di standby.

L'utente pud impostare il percorso e il robot seguira ciclicamente il percorso preimpostato. Inoltre,
Modalita crociera il robot puo fermarsi a un punto di sosta per facilitare il prelievo e il posizionamento dei materiali
durante il funzionamento.

Gli utenti possono impostare punti di sollevamento e di rilascio. Il robot raggiunge automaticamente
il punto di sollevamento, identifica e solleva i materiali, quindi li scarica automaticamente a
destinazione.

Modalita
sollevamento

Gli utenti possono impostare punti di lavoro e azioni robotiche, consentendo l'interfacciamento con
Modalita rulli * nastri trasportatori e I'esecuzione automatica di carico/scarico, per una gestione completamente
automatizzata dei materiali.

A La modalita rullo richiede I'installazione dell’accessorio PUDU Conveyor per il supporto.

Per istruzioni dettagliate sull’'uso del robot, consultare la Guida Operativa Serie PUDU T600.

4, Manutenzione e assistenza

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

controllo

Ruote motrici e Spent Una Pulire la superficie con un panno pulito. Controllare I'usura
- ento . - .
ausiliarie P settimana delle ruote e sostituire se necessario.
Pulire la superficie con un panno pulito.
Sensore visivo e Spent Una In caso di sporco improvviso o danni, intervenire
) ento . . . . )
LiDAR P settimana tempestivamente per evitare il blocco del sensore e anomalie

di funzionamento.

Pulire la superficie con un panno pulito. Controllare il

Corpo del robot Spento Un mese R X . o X
montaggio. Assicurarsi che la scocca sia piana e ben fissata.
Indicatori luminosi Verificare che tutti gli indicatori e gli avvisi acustici funzionino
K Acceso Un mese
e suoni correttamente.
Pulsante di arresto Verificare che il pulsante di emergenza funzioni
X Acceso Un mese
di emergenza correttamente.

Portare l'interruttore freno su "OFF" e spingere delicatamente
Interruttore freno Acceso Sei mesi il robot in avanti per verificarne il corretto funzionamento.
Nota: Riportare il freno su "ON" dopo il controllo.

Etichette di e . - L .
R . . Verificare che etichette di sicurezza, adesivi e targhette siano
sicurezza e Spento Sei mesi . i -
integri e ben visibili.
targhette

5. Servizio post-vendita

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. si impegna a fornire servizi di garanzia gratuiti durante il periodo di garanzia del prodotto
(diverse parti possono avere periodi di garanzia differenti). Il cliente non deve pagare alcun costo per i pezzi di ricambio.
Si applicano tariffe standard se il periodo di garanzia & scaduto o nei casi in cui la garanzia gratuita non sia applicabile. |
clienti possono chiamare la hotline di assistenza post-vendita per ulteriori informazioni sulla politica di assistenza e per la
manutenzione del prodotto.

Hotline assistenza post-vendita Pudu Technology: +86 755-86952935, email assistenza post-vendita:techservice@pudutech.com
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6. Informazioni di conformita

6.1 Informazioni sullo smaltimento e sul riciclo

La direttiva RAEE (rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche) ha lo scopo di ridurre al minimo l'impatto delle
apparecchiature elettriche ed elettroniche sull'ambiente, aumentando il riutilizzo e il riciclo e riducendo la presenza di
RAEE nelle discariche. Il simbolo su questo prodotto o sulla sua confezione indica che deve essere smaltito separatamente
dai normali rifiuti domestici al termine del suo ciclo di vita. Tenere presente che & responsabilita dell'utente smaltire le
apparecchiature elettroniche nei centri di riciclo al fine di preservare le risorse naturali. Ogni paese deve disporre dei propri
centri di raccolta per il riciclo delle apparecchiature elettriche ed elettroniche. Per informazioni sui punti di raccolta per il riciclo,
contattare |'autorita competente per la gestione dei rifiuti di apparecchiature elettriche ed elettroniche, il comune di residenza

o il servizio di smaltimento dei rifiuti domestici.

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

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

instrucciones de uso y no ofrece garantias de ningun tipo.
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1. Instrucciones de seguridad

1.1 Requisitos eléctricos

- Esta prohibido utilizar cargadores que no sean originales para cargar el robot. Si se detecta que el cargador esta
defectuoso, reemplacelo lo antes posible.

+  Cargue la bateria al 100% antes del primer uso.

+ Asegurese de cargar el robot tan pronto como le quede menos del 20 % de energia. Trabajar con niveles de bateria bajos
durante periodos prolongados acortara la vida util de la bateria.

+  Asegurese de que el voltaje de la fuente de alimentaciéon cumpla el rango de voltaje del cargador; de lo contrario, el
cargador podria dafarse.

+ No deje caer el cargador ni lo golpee contra objetos extrafios para evitar dafios.

+ Deseche la bateria de acuerdo con las normativas locales.

1.2 Requisitos de uso
No bloquee el sensor del robot. De lo contrario, el robot podria no moverse correctamente o perderse.
Est4 prohibido realizar trabajos de limpieza o mantenimiento mientras el robot esté encendido.
No coloque hornillos con fuego ni elementos inflamables o explosivos sobre el robot.

+ No recoja ni coloque articulos mientras el robot se estd moviendo para evitar pérdidas materiales o lesiones personales
provocadas por colisiones accidentales.
No empuje ni transporte el robot cuando esté en movimiento para evitar un funcionamiento anémalo.
Solo los profesionales con la formacién adecuada pueden desmontar o reparar el robot. En caso de cualquier fallo del
robot, comuniquese inmediatamente con un ingeniero de soporte técnico.
Al mover el robot, tenga en cuenta los requisitos sobre el peso maximo permitido para una sola persona estipulados por
las leyes o normativas locales. Mientras mueve el robot, asegurese de mantenerlo siempre en posicion vertical.
Cuando el robot estd en movimiento, no se permite jugar delante del robot para evitar perjuicios innecesarios.
Aunque el robot cuenta con un sistema automatico para evitar obstéaculos, nunca bloquee el robot cuando se mueva a una
velocidad alta para evitar accidentes.
Evite que el robot sufra impactos o golpes violentos para evitar dafios.
No limpie el robot con productos quimicos, limpiadores o detergentes causticos. Limpie siempre el robot pasandole
un pafio limpio y seco. En caso de emergencia mientras el robot esté en movimiento, presione el botén de parada de
emergencia ubicado en la parte superior para detener el robot.

No derrame liquidos en el interior del robot para evitar dafios.

1.3 Requisitos ambientales
No utilice ni cargue el robot en entornos peligrosos con alta temperatura, alta presién o riesgo de llamas o explosiones, para
evitar lesiones personales o dafios al producto.

+ No utilice el robot en ambientes humedos ni en presencia de liquidos o sustancias viscosas en el suelo, para evitar dafios al
robot.
No utilice el robot en lugares donde los dispositivos inaldambricos estén explicitamente prohibidos, ya que esto puede interferir
con otros dispositivos electrénicos o causar otros riesgos.
No utilice el robot en ambientes hiumedos ni sobre superficies cubiertas de liquidos o sustancias pegajosas para evitar dafos al
robot.

+ Elrobot es adecuado para su uso en suelos planos. No lo utilice en entornos con escalones o pendientes pronunciadas.
Es necesario utilizar el robot bajo el entorno operativo declarado en este manual. De lo contrario, puede haber funcionamiento
anormal del equipo u otros riesgos.
No deseche el robot ni sus accesorios como residuos domésticos comunes. Cumpla con las normativas locales para la

eliminacion y reciclaje del robot y sus accesorios.
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2. Componentes del producto

2.1 Informacién general

La Serie PUDU T600 es un robot de entrega disefiado para escenarios de transporte de materiales de gran carga, como
entornos industriales y de almacén. Con una capacidad maxima de carga de 600 kg, estd equipado con capacidades
fundamentales de loT. El producto ofrece amplias interfaces de software y hardware para una integracién de sistemas fluida
y expansion de hardware. Centrada en un robusto chasis portante, esta serie enfatiza la alta compatibilidad y apertura, y
comprende dos modelos:

+ La version estandar, con pantalla de operacion y manija de empuje para una interaccion facil con el usuario;

+ La versién underride, disefiada como un chasis puro que puede desplazarse por debajo de estanterias para mayor flexibilidad.

2.2 Lista de empaque

Version estandar: Robot x1, Manual de usuario de la Serie PUDU T600 x1, Certificado de calidad x1, Cargador x1, Pegatina reflectante x1.
Version underride: Robot x1, Manual de usuario de la Serie PUDU T600 x1, Soporte de empuje x1, Certificado de calidad x1, Cargador x1,

Pegatina reflectante x1.

2.3 Apariencia y componentes

0" [N
*
& Nota: Los articulos marcados con un
* . .
® asterisco (*) solo se incluyen en la
! version estandar.
@*

) (1
()
(17
o
) (1:]
(3]
)
(4]
e
(6]
Version Underride Version estandar
ﬂ Lidar 0 RGBD inferior @ Tnterruptor de asistencia de potencia @ Interruptor de freno
e Luz indicadora del chasis e* RGBD superior Q* Manijas @ Puerto de carga
9 Sensor de colision 0* Cémara vista superior @* Camara vista frontal @ Interruptor de
O Ruedas auxiliares @ Luz indicadora superior @)™ Proyector de contorno de seguridad encendido
© Ruedas motrices @ Pantalla LCD @ Caja de bateria
@ Interruptor de parada @ Boton de acceso rapido @) Placa de electrodos de carga

de emergencia
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2.4 Especificaciones técnicas

Caracteristica del producto ‘ Description

Modelo

Version estandar: WTIDL2
Version underride: WTIDU2

Dimensiones generales

Version estandar: 960 x 500 x 1350 mm
Version underride: 845 x 500 x 255 mm

Version estandar: 37.80 x 19.69 x 53.15
pulgadas

Version underride: 33.27 x 19.69 x 10.04
pulgadas

Peso total

Version estandar: 112 kg

Version underride: 94 kg

Version estandar: 246.92 libras
Version underride: 207.23 libras

Voltaje de funcionamiento

DC20.8V~29.2V

Capacidad de la bateria

30 Ah

Carga maxima

600 kg

1322.77 libras

Tiempo de carga

Aproximadamente 2 h (de 0 % a 90 %)

Duracién de la bateria

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

Especificaciones de pantalla

Version estandar: pantalla LCD de 10.1"

Version underride: Ninguna

Método de navegacion

Version estandar: VSLAM + LSLAM
Version underride: LSLAM

Despeje minimo de ruta

Version estandar: 70 cm

Version underride: 65 cm

Version estandar: 27.56 pulgadas

Version underride: 25.59 pulgadas

Altura maxima superable

10 mm

Maxima separacion superable

35 mm

1.38 pulgadas

Velocidad

0.2-1.2 m/s, ajustable

0.66-3.94 ft/s, ajustable

Sistema operativo

Android

Potencia del altavoz

Altavoz estéreo de 10 W x 2

Entorno de trabajo

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

Entorno de almacenamiento

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

Altitud de operacion

< 2000 m

< 6561.68 ft

Requisitos de la superficie de

rodadura

Ambiente interior con superficies planas y lisas

3. Instrucciones del producto

3.1 Descripcion de los botones

(1) Encendido
Mueva el robot a la ubicacion de inicio. Mantenga presionado el interruptor de encendido durante 3 segundos y todas las

luces indicadoras del chasis del robot se volveran azules, indicando que el robot se ha encendido correctamente.

(2) Apagado

Version estandar: Mantenga presionado el interruptor de encendido durante 3 segundos y aparecera un aviso de apagado.
Haga clic en "Apagar”.

Version underride: Mantenga presionado el interruptor de encendido durante 8 segundos.

Todas las luces indicadoras del robot se apagan, indicando que el robot se ha apagado correctamente.

(3) Parada de emergencia
En caso de emergencia mientras el robot se mueve, presione el interruptor de parada de emergencia para detener el
robot. Gire el interruptor de parada de emergencia en sentido horario y siga las indicaciones en pantalla para reanudar el

funcionamiento del robot.

(4) Interruptor de freno

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

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

Entrada de energia del

cargador

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Salida de energia del

cargador

29.2V,15A
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(5) Asistente de empuje
La funcion de asistencia de potencia puede utilizarse mediante el asistente de empuje para facilitar y hacer mas cémodo el

empuje del robot. Las funciones de cada boton del asistente se describen a continuacion:

o v
v
N.° Nombre ‘ Descrip
1 Interruptor de asistencia eléctrica Enciende/apaga la funcién de asistencia.
2 Tecla de cambio de direccién Cambia la direccién de la asistencia eléctrica.
Al presionarlo, activa la funcién de asistencia eléctrica. Cuanto mas se
3 Acelerador . ) . .
presiona, mayor es la potencia de asistencia.

& Nota: El asistente de empuje solo esté equipado en el robot de la versién estandar.

3.2 Carga y reemplazo de bateria

Carga:

La serie PUDU T600 admite carga mediante cargador o estacion de carga.

a) Uso del cargador: Simplemente inserte el cargador correspondiente en el puerto de carga del robot para iniciar la carga.
b) Uso de cestacion de carga: Después de instalar la estacion de carga segun las instrucciones de despliegue, inicie el robot

normalmente. Cuando el robot cumpla las condiciones para la recarga automatica, volverd automaticamente a cargar.

Reemplazo de la bateria:
Con el robot apagado, abra la tapa del compartimento de la bateria. Desconecte el conector de alimentacion de la bateria para

reemplazarla. Luego, vuelva a conectar el conector de alimentacion y cierre la tapa antes de encender el robot para su uso.

oo

4

__
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3.3 Descripcion de la interfaz
e 0 © e ©
| |

i — @
o1G SIM O o

use DC OUT

@ 200108

o <« ETHERNET

En la ventana de la interfaz, hay interfaces externas que pueden usarse para expansion de hardware y depuracion de

dispositivos. Las especificaciones de las interfaces son las siguientes:

N.° ‘ Nombre ‘ Descripcion

1 Interfaz de alimentacion 24V (voltaje de bateria), corriente maxima de salida 10A.

2 usB USB 2.0, para comunicacion de datos con dispositivos externos

3 ETHERNET Puerto de red, para comunicacion de datos con dispositivos externos
4 Ranura para tarjeta SIM Soporta tarjeta Nano SIM

5 OTG Usado para depuracion del dispositivo

3.4 Introduccioén a los modos de trabajo

Para adaptarse a diferentes escenarios operativos, el robot ofrece multiples opciones de modo:

Modo ‘ Descripcion

Los usuarios pueden colocar materiales para varios destinos en el robot y usar la pantalla para
Modo de entrega enviar tareas de entrega. El robot puede planificar la mejor ruta y entregar los articulos a todos los
destinos. Al finalizar, regresara autométicamente al punto de espera.

El usuario puede establecer la ruta y el robot circularé por la ruta preestablecida. Ademas, puede

Modo de crucero detenerse en un punto de la ruta para facilitar la carga y descarga de materiales mientras esta en
movimiento.
Modo d Los usuarios pueden establecer puntos de elevacién y descenso. El robot ird automéaticamente al
odo ae - . . . -
| » punto de elevacion para identificar y levantar materiales, y luego descargarlos automaticamente en
elevacion )
el destino.
Los usuarios pueden establecer puntos de tarea y definir acciones robéticas, permitiendo que el
Modo rodillo * robot se conecte con transportadores en ubicaciones designadas y realice automaticamente tareas

de carga y descarga, logrando asi una manipulacién de materiales totalmente automatizada.

& El modo rodillo requiere la instalacién del accesorio PUDU Conveyor para su funcionamiento.

Para instrucciones detalladas sobre el uso del robot, consulte la Guia de Operacion de la Serie PUDU T600.



4, Maintenance et entretien

Parte a mantener Estado del Frecuencia Método de inspeccién y mantenimiento
robot de revision
Ruedas motrices y Limpie la superficie con un pafio limpio. Revise el
n Apagado Una semana . X

auxiliares desgaste de la rueda y reemplace si es necesario.
Limpie la superficie con un pafio limpio.
Si hay suciedad repentina o dafio, atiéndalo de inmediato

Sensor visual y LiDAR Apagado Una semana Y i P . )
para evitar bloquear el sensor y causar un funcionamiento
anormal del robot.
Limpie la superficie con un pafio limpio. Revise la

Cuerpo del robot Apagado Un mes instalacion. Asegurese de que la carcasa esté plana'y
bien fijada.

Luces indicadoras Verifique que todas las luces indicadoras y alertas

) y Encendido Un mes qued ) Y
sonido sonoras funcionen correctamente.
Interruptor de parada de Verifique que el botén de parada de emergencia
P . P Encendido Un mes ,q q P 9

emergencia funcione correctamente.
Ponga el interruptor de freno en posicion "OFF" y
empuje suavemente el robot hacia adelante para

Interruptor de freno Encendido Seis meses comprobar que el interruptor funciona correctamente.
Nota: Vuelva a poner el freno en "ON" después de la
revision.
Verifique que las etiquetas de seguridad, rétulos

Etiquetas de seguridad y . 9 q . q 9 Lo Y

) . Apagado Seis meses placas de identificacion del robot estén intactos y

placas de identificacion .

claramente visibles.

5. Servicio postventa

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. se compromete a proporcionar servicios de garantia gratuitos durante el periodo de
garantia del producto (diferentes partes pueden tener diferentes periodos de garantia). El cliente no necesita pagar por las
piezas de repuesto. Se aplicaran tarifas estandar si el periodo de garantia ha expirado o en casos donde la garantia gratuita
no sea aplicable. Los clientes pueden llamar a la linea de atencion postventa para obtener mas informacion sobre la politica de
servicio y el mantenimiento del producto.

Linea de atencién postventa de Pudu Technology: +86 755-86952935, correo electrénico de servicio postventa:techservice@

pudutech.com
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6. Informacion sobre cumplimiento

6.1 Informacién sobre desecho y reciclaje

La Directiva sobre residuos de aparatos eléctricos y electronicos (RAEE) tiene como objetivo minimizar el impacto de los
aparatos eléctricos y electrénicos en el medioambiente, aumentando la reutilizacion y el reciclaje, y reduciendo la cantidad
de RAEE que acaban en los vertederos. El simbolo de este producto o su embalaje indica que este producto debe desecharse
por separado de los residuos domésticos normales al final de su vida Util. Tenga en cuenta que es su responsabilidad desechar
los aparatos electronicos en centros de reciclaje para conservar los recursos naturales. Cada pais debe tener sus centros
de recogida para el reciclaje de aparatos eléctricos y electrénicos. Para obtener informacion sobre tu 4rea de entrega para
reciclaje, ponte en contacto con las autoridades de gestion de residuos de aparatos eléctricos y electrénicos, tu oficina

municipal o el servicio de eliminacién de residuos domésticos.

Antes de dejar aparatos eléctricos y electronicos (AEE) en el flujo de recogida de residuos o en instalaciones de recogida de
residuos, el usuario final del aparato que contiene baterias o acumuladores debe retirar dichas baterias y acumuladores para

su recogida por separado.
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Nenhuma organizagéo ou individuo deve imitar, copiar, transcrever ou traduzir o contetido deste guia do utilizador, parcial

ou totalmente, sem o consentimento expresso por escrito da Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ou distribuir este guia do

utilizador com vista a obter lucro de qualquer forma (eletronicamente ou por fotocépia, gravagao, etc.). As especificagdes

do produto e as informagdes fornecidas neste guia do utilizador servem apenas de referéncia e estdo sujeitas a alteragdes

sem aviso prévio. Salvo especificagdo em contrario, este guia do utilizador destina-se a servir de instrugdes de utilizagéo e

nenhuma representagdo deve ser considerada como uma garantia de qualquer tipo.

1. Instrucdes de Segurancga

1.1 Requisitos elétricos

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

Carregue totalmente a bateria (100%) antes da primeira utilizagéo.

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

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

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

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

incorreto pode provocar a explosdo da bateria.

1.2 Requisitos de utilizagao

Néo bloqueie o sensor do robd. Caso contréario, o rob6 pode ndo se mover corretamente ou perder a localizagao.

E proibido efetuar trabalhos de limpeza ou de manuteng&o com o robd ligado.

Nao coloque fogdes com chama aberta ou objetos inflamaveis ou explosivos sobre o robé.

N&o recolha nem coloque artigos no rob6 quando este estiver em movimento para evitar danos materiais ou ferimentos
devidos a colisdo acidental.

N&o empurre nem transporte o robd quando este estiver em movimento para evitar um funcionamento irregular.

O robd ndo deve ser desmontado ou reparado por pessoal ndo formado. Em caso de avaria do robd, contacte
imediatamente um técnico de assisténcia.

Ao deslocar o robd, tenha em atencéo os requisitos relativos ao peso maximo permitido para uma Unica pessoa,
estipulados pelas leis ou regulamentos locais. Durante a deslocagéo do robé, certifique-se de que o mantém sempre na
posigéo vertical.

N&o é permitido brincar em frente ao robé quando este estd em movimento para evitar ferimentos desnecessarios.
Embora o rob6 disponha de um sistema automatico de desvio de obstéculos, para evitar acidentes, nunca bloqueie um
robd que se desloca a alta velocidade.

Evite que o rob6 sofra impactos ou choques violentos para evitar danos.

Néo limpe o robé com produtos quimicos causticos, produtos de limpeza ou detergentes. Limpe sempre o robé com um
pano limpo e seco.

Em caso de emergéncia enquanto o robd estiver em movimento, pressione o botdo de parada de emergéncia localizado
no topo para parar o robd.

Né&o derrame liquidos dentro do robo para evitar danos.
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1.3 Requisitos ambientais

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

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

Nao utilize o robd em ambientes hiimidos ou em superficies cobertas com fluidos ou substéancias viscosas para evitar danos ao
robd.

O robd é adequado para utilizagdo em pavimento plano. Nao o utilize em ambientes com degraus ou declives acentuados.
Utilize o robd exclusivamente num ambiente de funcionamento conforme mencionado neste manual. Caso contrério, pode
ocorrer um funcionamento anormal do equipamento ou outros perigos.

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

e dos seus acessorios e apoie a reciclagem.
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2. Componentes do Produto
2.1 Vis&o Geral

A Série PUDU T600 é um robdé de entrega projetado para transporte de materiais de grande carga em ambientes industriais e
de armazém. Com capacidade méaxima de carga de 600 kg, possui recursos fundamentais de IoT. O produto oferece interfaces
extensas de software e hardware para integragéo e expansdo. Com um chassi robusto, esta série enfatiza alta compatibilidade
e abertura, e compreende dois modelos:

A versao padrao, com tela de operagéo e alga para interagdo amigavel ao usuario;

A versdo underride, projetada como chassi puro que pode navegar sob racks para maior flexibilidade.

2.2 Itens na embalagem

Vers&o Padrao: Robd x1, Manual do Usuério da Série PUDU T600 x1, Certificado de Qualidade x1, Carregador x1, Adesivo Refletivo x1.
Verséo Underride: Rob6 x1, Manual do Usudrio da Série PUDU T600 x1, Suporte de Empurrar x1, Certificado de Qualidade x1,

Carregador x1, Adesivo Refletivo x1.

2.3 Aparéncia e Componentes

(0} [N
*
® Nota: | tens assinalados com um
® asterisco (*) apenas estéo incluidos
= na vers&o Standard.
@*

(]
(2]
o
2}
0
(5]
(6]
Versiéon Underride Version estandar
0 Lidar o RGBD inferior @* Interruptor de assisténcia de forga @ Interruptor de freio
@ Luz indicadora do chassi @* RGBD superior @*Algas @ Porta de carregamento

- N - . * - .

© sensor de colisio ©* Camera de visdo superior @ Camera de visso frontal [21) Interruptor de energia
* - . o

@ Luzindicadora superior [16] Projetor de contorno de seguranca

@ TelaLCD

0 Rodas auxiliares
© Rodas motrizes @ Caixa de bateria

© Interruptor de parada @ Botio de atalho
de emergéncia

@ Placa de eletrodo de carregamento
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2.4 Especificagdes técnicas

Caracteristica do Produto

Modelo

‘ Descri

Vers&o Padrédo: WTIDL2
Versao Underride: WTIDU2

Dimensdes totais

Verséao padrao: 960 x 500 x 1350 mm
Versdo underride: 845 x 500 x 255 mm

Versédo padrao: 37,80 x 19,69 x 53,15
polegadas
Vers&o underride: 33,27 x 19,69 x 10,04

polegadas

Peso total

Versao padrao: 112 kg
Versao underride: 94 kg

Vers&o padréo: 246,92 libras
Versdo underride: 207,23 libras

Tensédo de operagdo

DC20,8V~29,2V

Capacidade da bateria

30 Ah

Carga maxima

600 kg

1322,77 libras

Tempo de carregamento

Aproximadamente 2 h (de 0 % a 90 %)

Autonomia da bateria

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

Especificagbes da tela

Vers&o padrgo: tela LCD de 10,1"

Versao underride: Nenhuma

Método de Navegacéo

Versao padréo: VSLAM + LSLAM
Versao underride: LSLAM

Largura minima do caminho

Versédo padrao: 70 cm

Versao underride: 65 cm

Versdo padrao: 27,56 polegadas
Vers&o underride: 25,59 polegadas

Altura maxima superavel

10 mm

Véao maximo superavel

35 mm

1,38 polegadas

Velocidade

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

0,20-1,20 m/s, ajustével

Sistema operacional

Android

Poténcia do alto-falante

Alto-falante estéreo 10 W x 2

Ambiente de trabalho

Temperatura: 0 ° C a 40 ° C; umidade: < 85% UR

Ambiente de armazenamento

Temperatura: -20 ° C a 60 ° C; umidade: < 85% UR

Altitude operacional

< 2000 m

< 6561,68 ft

Requisitos da superficie de

rodagem

Ambiente interno com superficies planas e lisas

Entrada de energia do

carregador

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Saida de energia do

carregador

292V, 15A
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3. Instrucoes do Produto

3.1 Descrigdo do botdes

(1) Ligar
Leve o robd até o local de inicializag&o. Pressione e segure o botéo liga/desliga por 3 segundos, e todas as luzes indicadoras

do chassi do robé ficaréo azuis, indicando que o robd foi ligado com sucesso.

(2) Desligar

Versdo padréo: Pressione e segure o botdo liga/desliga por 3 segundos, e um aviso de desligamento aparecera. Clique em
"Desligar".

Versao underride: Pressione e segure o botéo liga/desliga por 8 segundos.

Todas as luzes indicadoras do robé se apagam, indicando que o robé foi desligado com sucesso.

(3) Parada de emergéncia
Em caso de emergéncia enquanto o robd estiver em movimento, pressione o interruptor de parada de emergéncia para parar

o robd. Gire o interruptor no sentido horario e siga as instrucdes na tela para retomar a operagéo.

(4) Interruptor de freio
O interruptor de freio s6 é utilizado apds o robd estar parado. Quando o freio estd "ON", o motor para automaticamente por

seguranca durante uma parada de emergéncia. Para empurrar o robd, ajuste o interruptor para "OFF".

1]
1]
J

O
1 O

Q
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(5) Assistente de forca
A fungéo de assisténcia pode ser usada pelo assistente para facilitar e tornar mais conveniente o empurrar do robé. As funcdes

de cada bot&o do assistente estdo descritas abaixo:

(2] v

v

o |&
[\ ‘ Nome ‘ Descricdo
1 Interruptor de assisténcia elétrica Liga/desliga a fungdo de assisténcia.
2 Tecla de direcdo Alterna a diregéo da assisténcia elétrica.
Ao pressionar, ativa a fungdo de assisténcia elétrica. Quanto mais

3 Acelerador

pressionado, maior a poténcia de assisténcia.

A Nota: O assistente estd disponivel apenas no robé da versao padréo.

3.2 Carregamento e substituicdo da bateria

Carregamento:

A série PUDU T600 suporta carregamento via carregador ou estagdo de carregamento.

a) Usando o carregador: Basta inserir o carregador correspondente na porta de carregamento do robé para iniciar o
carregamento.

b) Usando cestagéo de carregamento: Apds instalar a estagdo de carregamento conforme as instrugdes, inicie o robd

normalmente. Quando o robd atender as condigdes para recarga automatica, ele retornard automaticamente para carregar.

Substituicdo da Bateria:
Con el robot apagado, abra la tapa del compartimento de |a bateria. Desconecte el conector de alimentacién acoplado a la
bateria para reemplazarla. A continuacion, vuelva a conectar el conector de alimentacién y cierre la tapa del compartimiento

de la bateria antes de encender el robot para su uso.
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3.3 Descrigdo das Interfaces
e 0 © e ©
| |
=

uss DC OUT
@ 24V-10A
o <« ETHERNET

Na janela de interface, ha interfaces externas para expansao de hardware e depuragdo de dispositivos. As especificagdes das

interfaces sdo as seguintes:

N° ‘ Nome ‘ Descricao

1 Interface de alimentagao 24V (tens3o da bateria), corrente maxima de saida de 10A.

2 USB USB 2.0, para comunicagdo de dados com dispositivos externos

3 ETHERNET Porta de rede, para comunicagdo de dados com dispositivos externos
4 Slot para cartdo SIM Compativel com cartdo Nano SIM

5 OTG Usado para depuragéo do dispositivo

3.4 Introdugdo de Modos

Para diferentes cenarios operacionais, o rob6 oferece miltiplas opgées de modo:

Modo ‘ Descricao

O utilizador carrega materiais, define tarefas no ecra, e o robé planeia a rota. Apds as entregas,

Modo de entrega
9 retorna ao ponto de standby.

O usudrio pode definir o trajeto e o robd percorrera o caminho pré-definido em ciclo. O robd
Modo de cruzeiro pode parar em pontos do trajeto para facilitar a retirada e colocacdo de materiais durante o
funcionamento.

O utilizador define pontos de elevagdo e descarga. O robd eleva os materiais, transporta-os e

Modo de elevacdo descarrega automaticamente no destino.

Usudrios podem definir pontos de tarefa e agdes robdticas, permitindo ao robd interagir com
Modo rolete * esteiras em locais designados e realizar tarefas automaticas de carga e descarga, alcangando
manuseio totalmente automatizado.

A O modo rolo requer a instalagado do acessério PUDU Conveyor para suporte.

Para instrugdes detalhadas de uso, consulte o Guia de Operacdo da Série PUDU T600.

4. Manutencao e assisténcia técnica

Parte a ser mantida Status do Frequéncia de Método de inspec¢do e manutengéo
robd verificagdo
Rodas motrizes e Limpe a superficie com pano limpo. Verifique o
. Desligado Semanalmente P P P . P q .
auxiliares desgaste das rodas e substitua se necessario.

Limpe a superficie com pano limpo.
Se houver sujeira ou dano repentino, limpe imediatamente

Sensor visual e LIDAR Desligado Semanalmente ) R i
para evitar bloqueio do sensor e funcionamento anormal
do robé.
Limpe a superficie com pano limpo. Verifique a

Corpo do robd Desligado Mensalmente instalagdo. Certifique-se de que a carcaga estd plana e
bem fixada.

o . Verifique se todas as luzes indicadoras e avisos sonoros
Luzes indicadoras e som Ligado Mensalmente

estdo funcionando corretamente.

Interruptor de parada de Verifique se o botdo de parada de emergéncia esta

N Ligado Mensalmente .
emergéncia funcionando corretamente.
Coloque o interruptor de freio em "OFF" e empurre o
) . robd suavemente para frente para verificar se o freio
Interruptor de freio Ligado Semestralmente ) .
esta funcionando corretamente.
Nota: Apos a verificagéo, retorne o freio para "ON".
Adesivos de seguranca e Verifique se os adesivos de seguranga, etiquetas e
9 ¢ Desligado Semestralmente 4 U 9 ¢ . q
plaquetas plaquetas do robé estéo intactos e legiveis.

5. Servico Pés-Venda

A Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. compromete-se a fornecer servigos de garantia gratuitos durante o periodo de garantia
do produto (diferentes partes podem ter prazos distintos). O cliente nédo precisa pagar por pecas de reposicéo. Tarifas padrao
se aplicam se o periodo de garantia expirar ou em casos ndo cobertos pela garantia gratuita. Os clientes podem ligar para o
servico pds-venda para saber mais sobre a politica e manutengao do produto.

Hotline de pos-venda da Pudu Technology: +86 755-86952935, e-mail de pés-venda:techservice@pudutech.com
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6. Informacgdes de conformidade

6.1 Informagdes sobre descarte e reciclagem

A diretiva relativa a residuos de equipamentos elétricos e eletrénicos (REEE) tem por objetivo minimizar o impacto de produtos
elétricos e eletrénicos no ambiente, através do aumento da reutilizagdo e da reciclagem, reduzindo a quantidade de REEE
enviados para aterros. O simbolo presente neste produto, ou na respetiva embalagem, significa que o produto, no final da
respetiva vida util, tem de ser eliminado em separado do lixo doméstico normal. Tenha em atencdo que é sua responsabilidade
eliminar os equipamentos eletrénicos nos centros de reciclagem, com vista a preservar os recursos naturais. Cada pais deve ter
os seus proprios centros de recolha para a reciclagem de equipamentos elétricos e eletrénicos. Para obter informagdes sobre
a area de entrega para reciclagem, contacte a autoridade relacionada com a gestdo de residuos de equipamentos elétricos e

eletrénicos, o gabinete da cidade local ou o servigo de eliminagéo de residuos domésticos.

Antes de colocar equipamentos elétricos e eletrénicos (EEE) no trajeto de recolha de residuos ou nas instalagdes de recolha
de residuos, o utilizador final de equipamentos que contenham baterias e/ou acumuladores devera retirar tais baterias e

acumuladores para recolha em separado.
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Zadna osoba fizyczna ani prawna nie moze imitowa¢, kopiowa¢, przepisywac ani ttumaczy¢ tresci niniejszego podrecznika
uzytkownika — w catosci lub w czesci — bez jednoznacznej pisemnej zgody Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. ani
rozpowszechnia¢ niniejszego podrecznika uzytkownika w zaden sposéb w celach zarobkowych (ani elektronicznie, ani poprzez
kserowanie, nagrywanie itp. technikami). Specyfikacje produktu i informacje zawarte w niniejszym podreczniku uzytkownika
maja charakter informacyjny i moga ulec zmianie bez uprzedzenia. Jesli nie zaznaczono inaczej, niniejszy podrecznik
uzytkownika jest przeznaczony wytgcznie jako instrukcja uzytkowania i nie mozna go traktowac jako gwarancji jakiegokolwiek

rodzaju.

1. Instrukcje bezpieczenstwa

1.1 Wymagania elektryczne

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

Przed pierwszym uzyciem produktu nataduj jego akumulator do 100%.

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

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

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

Niewtasciwe obchodzenie si¢ z akumulatorem moze spowodowac jego eksplozje.

1.2 Wymagania dotyczace uzytkowania
Nie blokuj czujnika robota. W przeciwnym razie robot moze przestac poruszac si¢ prawidtowo lub moze zgubi¢ droge.
Czyszczenie i konserwacja robota sg zabronione, gdy jest on wigczony.
Nie umieszczaj na robocie kuchenek z otwartym ogniem ani przedmiotéw tatwopalnych lub wybuchowych.
Aby unikna¢ strat mienia lub obrazen spowodowanych przypadkowa kolizjg,nie pobiera¢zabierac¢ ani nie umieszczac
zadnych przedmiotéw podczas poruszania sig robota.
Aby zapobiec nietypowym ruchom, nie nalezy przepychac lub transportowac czy przenosi¢ robota podczas ruchu.
Nie wolno powierza¢ demontazu lub naprawy robota nieprzeszkolonemu personelowi. W razie jakichkolwiek usterek
robota prosimy o natychmiastowy kontakt z inzynierem wsparcia technicznego.
Podczas przemieszczania robota nalezy przestrzega¢ wymagan dotyczacych maksymalnego dopuszczalnego ciezaru jednej
osoby okreslonych w lokalnych przepisach i regulacjach. Podczas przemieszczania robota nalezy upewni¢ sie, ze zawsze
znajduje si¢ on w pozycji pionowej.
Gdy robot jest w ruchu, zabrania sie zabawy przed robotem, aby unikna¢ obrazen ciata.
Mimo Ze robot jest wyposazony w funkcje automatycznego omijania przeszkéd, nigdy nie blokuj go, gdy porusza si¢ z
duzg predkoscia, aby unikng¢ wypadkéw.
Aby unikna¢ uszkodzen, chron robota przed gwattownymi uderzeniami i wstrzgsami.
Nie czys$¢ robota zrgcymi srodkami chemicznymi, srodkami czyszczgcymi ani detergentami. Zawsze czys¢ robota,
przecierajgc go czystg i suchg szmatka..
W przypadku awarii, gdy robot jest w ruchu, nacisnij przycisk zatrzymania awaryjnego znajdujgcy sie u gory, aby zatrzymac
robota.

Nie rozlewaj zadnych ptynéw do wnetrza robota, aby zapobiec uszkodzeniom.
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1.3 Wymagania srodowiskowe

Aby unikna¢ obrazen ciata lub uszkodzenia produktu, nie nalezy uzywac ani tadowac robota w niebezpiecznych warunkach, w
ktorych wystepujg wysokie temperatury, wysokie cisnienie lub istnieje ryzyko wystgpienia ptomieni bgdz eksplozji.

Aby unikna¢ uszkodzenia robota, nie nalezy uzywac¢ go w wilgotnym srodowisku ani w obecnosci cieczy lub substancji lepkich
na podtozu.

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

Nie wolno uzywac robota w warunkach duzej wilgotnosci ani na powierzchniach pokrytych cieczami lub substancjami mazistymi
- pozwoli to unikng¢ uszkodzenia robota.

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

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

Nie wolno wyrzucac zuzytego robota ani jego akcesoriéw ze zwyktymi odpadami gospodarstwa domowego. Prosimy o

stosowanie sie do lokalnych przepiséw dotyczacych utylizacji robota i jego akcesoridw oraz wspieranie recyklingu.
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2, Elementy produktu
2.1 Przeglad

Seria PUDU T600 to robot dostawczy zaprojektowany do scenariuszy transportu materiatéw o duzym tadunku, takich jak
srodowiska przemystowe i magazynowe. Przy maksymalnej nosnosci 600 kg jest wyposazony w podstawowe mozliwosci
Internetu Rzeczy (loT). Produkt oferuje rozlegte interfejsy programowe i sprzetowe dla bezproblemowej integracji systemu i
rozbudowy sprzetu. Skupiona wokét solidnego podwozia nosnego, seria ktadzie nacisk na wysoka kompatybilnosc¢ i otwartos¢,
sktada sig z dwdch modeli:

Wersja standardowa, wyposazona w ekran operacyjny i uchwyt pchany dla przyjaznej uzytkownikowi interakji;

Wersja przejazdowa, zaprojektowana jako czyste podwozie, ktére moze porusza¢ sig pod regatami dla zwigkszonej elastycznosci.

2.2 Lista pakowa

Wersja Standardowa: Robot x1, Instrukcja obstugi serii PUDU T600 x1, Certyfikat Jakosci x1, tadowarka x1, Nakleja odblaskowa x1.
Wersja Przejazdowa: Robot x1, Instrukcja obstugi serii PUDU T600 x1, Wspornik pchajacy x1, Certyfikat Jakosci x1, tadowarka x1, Naklejka

odblaskowa x1.

2.3 Wyglad i komponenty

0" o
@*
@ Uwaga: Elementy oznaczone
o gwiazdka (*) sg dotgczone tylko do
& wersji standardowej.
@*

o
o
— ©
— @
o
(5]
(6]
Wersja Przejazdowa Wersja Standardowa
@ Uktad lidar o Dolny czujnik RGBD @*Wspomaganie poruszania ® Wytgcznik hamulca
@ Kontrolka podwozia (s Gorny czujnik RGBD (1. Uchwyty @ Gniazdo tadowania
3] Czujnik kolizji O Kamera gorna @ Kamera przednia [21] Przetgcznik zasilania
O Kota pomocnicze @ Gorny wskaznik statusu @™ Przetacznik projektora obrysu bezpieczenstwa
© Kota jezdne @ Ekran LCD @ Komora akumulatora
© Wytacznik awaryjny @ Przycisk skrotu @ Plytka elektrody tadowania
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2.4 Dane techniczne
Cecha produktu

Model

‘ Descricao

Wersja Standardowa: WTIDL2
Wersja Przejazdowa: WTIDU2

Wymiary catkowite

Wersja Standardowa: 37.80 x 19.69 x
Wersja Standardowa: 960 x 500 x 1350 mm 53.15 cala
Wersja Przejazdowa: 845 x 500 x 255 mm Wersja Przejazdowa: 33.27 x 19.69 x
10.04 cala

3. Instrukcje dotyczace produktu

3.1 Opis przycisku
(1) Wiaczanie:
Przenies robota do lokalizacji startowej. Nacisnij i przytrzymaj przetgcznik zasilania przez 3 sekundy, a kontrolka robota zaswieci

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

Masa catkowita

Wersja Standardowa: 112 kg Wersja Standardowa: 246.92 funta

Wersja Przejazdowa: 94 kg Wersja Przejazdowa: 207.23 funta

Napiecie robocze

DC20.8V~29.2V

Pojemnos¢ akumulatora

30 Ah

Maksymalne obcigzenie

600 kg 1322.77 funta

Czas tadowania

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

Zywotnos¢ akumulatora

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

Specyfikacje ekranu

Wersja Standardowa: Ekran LCD 10,1”

Wersja Przejazdowa: Nic

Metoda nawigacji

Wersja Standardowa: VSLAM + LSLAM
Wersja Przejazdowa: LSLAM

Min. szeroko$¢ przejazdu

Wersja Standardowa: 70 cm Wersja Standardowa: 27.56 cala

Wersja Przejazdowa: 65 cm Wersja Przejazdowa: 25.59 cala

Maks. wysokos¢ pokonywanej

10 mm 0.39 cala
przeszkody
Maks. mozliwa do pokonania
35 mm 1.38 cala
szczelina
Predkosc jazdy 0,2-1,2 m/s (regulowana) 0,66-3,94 ft/s (regulowana)

System operacyjny

Android

Moc gtosnika

Gtosnik stereo 10 W x 2

Warunki pracy

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

(2) Wytaczanie

Wersja Standardowa: Nacisnij i przytrzymaj wigcznik zasilania przez 3 sekundy, a pojawi si¢ monit o wytgczenie. Kliknij
JWytacz”.

Wersja Przejazdowa: Nacisnij i przytrzymaj wigcznik zasilania przez 8 sekund.

Wszystkie kontrolki robota zgasng, co oznacza, ze robot zostat pomysinie wytaczony.

(3) Zatrzymanie awaryjne

W przypadku nagtego zdarzenia podczas ruchu robota, nacis$nij przycisk awaryjnego zatrzymania, aby zatrzymac robota.

(4) Wytacznik hamulca
Aby zapewni¢ bezpieczne uzytkowanie, gdy wytacznik hamulca jest w pozycji "ON", kota jezdne beda prébowaty zablokowac
si¢ automatycznie i zatrzymac sie w miejscu podczas wytaczania robota lub w pewnych sytuacjach awaryjnych. Jesli chcesz

popychaé robota, musisz ustawi¢ wytacznik hamulca w pozycji "OFF".

Warunki przechowywania

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

Wysokos¢ robocza

< 2000 m < 6561.68 stopy

Wymagania dotyczace

nawierzchni drogi

Srodowisko wewnetrzne o pfaskich, gtadkich powierzchniach

Wejscie zasilania tadowarki

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Moc wyjsciowa tadowarki

292V, 15A
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(5) Wspomagacz
Funkcje asystenta sity mozna aktywowac za pomocg wspomagacza, co utatwia i zwieksza wygode pchania robota. Funkcje

poszczegdlnych przyciskéw na wspomagaczu opisano ponizej:

2] v
e
o
\[g ‘ Imie i nazwisko ‘ Opis
1 Przetacznik asystenta sity Wigcza/wytacza funkgje asystenta.
2 Przycisk zmiany kierunku Zmienia kierunek dziatania asystenta sity.

3 Manetka Po nacisnieciu aktywuje funkcje asystenta sity. Im mocniej jest

naciskana, tym wieksza sita wspomagania.

& Uwaga: Wspomagacz jest dotgczony wytacznie do robota w wersji standardowe;j.

3.2 tadowanie i wymiana akumulatora

tadowanie:

Seria PUDU T600 obstuguje tadowanie za pomocg tadowarki lub stacji tadowania.

a) Uzywanie tadowarki: Aby rozpocza¢ tadowanie, wystarczy wtozy¢ odpowiednig tadowarke do portu tadowania robota.
b) Korzystanie ze stacji tadowania: Po roztozeniu stacji tadowania zgodnie z instrukcjg rozmieszczania uruchom robota

normalnie. Kliknij przycisk ,Powrét do tadowarki” w interfejsie robota, aby rozpoczaé proces powrotu do tadowania.

Wymiana akumulatora:
Gdy robot jest wytaczony, otwdrz pokrywe komory akumulatora. Aby wymieni¢ akumulator, odtgcz ztacze zasilania podtaczone
do akumulatora. Nastepnie podtgcz ponownie ztgcze zasilania i zamknij pokrywe komory akumulatora przed wigczeniem

robota.
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3.3 Opis interfejsu
e O © e ©
| |

i — @
o1G SIM O o

use DC OUT

@ 200108

o <« ETHERNET

W oknie interfejsu znajduja sie interfejsy zewnetrzne, ktére mozna wykorzystac do rozbudowy sprzetu i debugowania

urzadzenia. Szczegotowe specyfikacje interfejsu sa nastgpujace:

Nr ‘ Imig i nazwisko ‘ Opis

1 Interfejs napiecia zasilania 24V (napiecie akumulatora), maksymalny prad wyjsciowy 10 A.

2 usB USB 2.0 do komunikacji danych z urzadzeniami zewnetrznymi

3 ETHERNET Port sieciowy stuzy do komunikacji danych z urzgdzeniami zewnetrznymi
4 Gniazdo karty SIM Obstuguje karty nano SIM

5 OTG Stuzy do debugowania urzadzenia

3.4 Wprowadzenie trybu

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

trybie podnoszenia.

Tryb ‘ Opis

Uzytkownicy moga umieszczaé na robocie materiaty przeznaczone do réznych miejsc docelowych

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

Tryb dostawy

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

Uzytkownicy moga ustawi¢ punkty podnoszenia i opuszczania. Robot automatycznie podjedzie
Tryb podnoszenia do punktu podnoszenia, aby zidentyfikowac i podnies¢ materiaty, a nastepnie automatycznie je
roztaduje po przetransportowaniu do miejsca docelowego.

Uzytkownicy moga ustawia¢ punkty zadan i definiowac dziatania robota, umozliwiajac mu
Tryb rolki * wspotprace z przenosnikami w wyznaczonych miejscach oraz automatyczne wykonywanie zadan
zatadunku i roztadunku, osiggajgc w petni zautomatyzowane przesytanie materiatow.

A Tryb rolki wymaga instalacji akcesorium przenosnika PUDU dla zapewnienia obstugi.

Aby uzyskac¢ szczegdtowe instrukcje korzystania z robota, nalezy zapoznac sie z Podrecznikiem Obstugi serii PUDU T600.
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4. Konserwacja i serwisowanie

Czes¢ do utrzymania Stan robota Czestotliwosé¢ Metoda kontroli i konserwacji
kontroli
Kota jezdne i kofa Wylaczone » Wytrzyj powierzchnie czysty écie‘rec‘zk‘q‘ Spre?wdi
. L Jeden tydzien powierzchnie kota pod katem zuzycia i w razie potrzeby
pomocnicze zasilanie .
wymien.
Wytrzyj powierzchnie czysta Sciereczka.
Jedli wystapi nagte zabrudzenie lub uszkodzenie, nalez
Czujnik wizualny i LIDAR Desligado Semanalmente e?',w?’s aprnagie za Tu %enle u' HSZHKO ‘zenle na ezy'
zajgc sig tym w odpowiednim czasie, aby nie zablokowac
czujnika i nie spowodowac nieprawidtowej pracy robota.
Wylaczone N ?Nytrzyj_powierzchlnie czysty s'ciere_cqu. Spra\{vdi. .
Korpus robota Jasilanie Jeden tydzien instalacje. Sprawdz, czy obudowa jest ptaska i solidnie
zamocowana.
Kontrolki i dzwiek WyA}qconne Jeden miesiac SpArawldi, czy(wszystkie kontrolki i sygnaty dzwiekowe
zasilanie dziatajg prawidtowo.
Wigczone Sprawdz, czy przycisk zatrzymania awaryjnego dziata
Wytacznik awaryjny q “ . Jeden miesigc P W % €2y przycisk zatrzymania awaryjnego azi
zasilanie prawidtowo.
Ustaw wytacznik hamulca w pozycji ,OFF” i delikatnie
A Wiaczone o pchnij roboFa do prz?du, aby sprawdzi¢, czy wytgcznik
Wytacznik hamulca Jasilanie Jeden miesigc hamulca dziata prawidtowo.
Uwaga: Po sprawdzeniu nalezy ponownie przestawic¢
hamulec do pozycji ,ON”.
Naklejki i tabliczki Wi Sprawdz, czy naklejki bezpieczenstwa, etykiety i
czone
zZnamionowe zasqilanie Sze$¢ miesiecy tabliczki znamionowe na robocie sg nienaruszone i
bezpieczenstwa wyraznie widoczne.

5. Serwis posprzedazow

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. zobowiazuje sie¢ do $wiadczenia bezptatnych ustug gwarancyjnych na produkt w okresie
Jjego gwarangji (rézne czesci produktu moga mieé rézne okresy gwarangji). Klient nie ponosi zadnych optat za czesci zamienne.
Standardowe optaty maja zastosowanie, jezeli okres gwarancji wygast lub w przypadkach, gdy bezptatna gwarancja produktu
nie znajduje zastosowania. Klienci mogg zadzwoni¢ na hotline obstugi posprzedaznej, aby uzyska¢ wigcej informacji na temat
polityki obstugi posprzedaznej oraz konserwacji produktu.

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

pudutech.com
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6. Informacje o zgodnosci

6.1 Informacje dotyczace utylizacji i recyklingu

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

lokalna firma $wiadczaca ustugi w zakresie utylizacji odpadéw gospodarstwa domowego.

Przed umieszczeniem sprzetu elektrycznego i elektronicznego (EEE) w strumieniu zbieranych odpadéw lub przekazaniem go
do obiektow zajmujacych sie zbieraniem odpadéw uzytkownik korncowy sprzetu zawierajgcego baterie i/lub akumulatory musi

wyjac te baterie i akumulatory w celu ich oddzielnego przekazania.
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Hak Cipta © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Hak cipta terpelihara.

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

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

1. Arahan Keselamatan

1.1 Keperluan elektrik

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

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

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

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

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

betul boleh menyebabkan bateri meletup.

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

Jangan tumpahkan sebarang cecair di dalam robot untuk mengelakkan kerosakan.
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1.3 Keperluan alam sekitar

Jangan gunakan atau mengecas robot dalam persekitaran berbahaya dengan suhu tinggi, tekanan tinggi atau risiko nyalaan
atau letupan, untuk mengelakkan kecederaan diri atau kerosakan pada produk.

Jangan gunakan robot dalam persekitaran yang lembap atau dengan kehadiran cecair atau bahan likat di atas lantai, untuk
mengelakkan kerosakan pada robot.

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

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

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

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

Jangan lupuskan robot dan aksesorinya sebagai sisa domestik.
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2. Komponen Produk 2.4 Spesifikasi teknikal

2.1 Gambaran Keseluruhan Ciri Produk ‘ Penerangan

Siri PUDU T600 ialah robot penghantaran yang direka untuk senario pengangkutan bahan muatan berat seperti persekitaran Versi Standard: WTIDL2

Model . )
perindustrian dan gudang. Dengan kapasiti beban maksimum 600 kg, ia dilengkapi dengan keupayaan asas loT. Produk ini Versi Underride: WTIDU2

menawarkan antara muka perisian dan perkakasan yang luas untuk penyepaduan sistem yang lancar dan pengembangan oi keseluruh Versi Standard: 960 x 500 x 1350 mm Versi Standard: 37.80 x 19.69 x 53.15 inci
imensi keseluruhan
perkakasan. Berpusat pada casis galas beban yang teguh, siri ini menekankan keserasian dan keterbukaan yang tinggi, dan Versi Underride: 845 x 500 x 255 mm Versi Underride: 33.27 x 19.69 x 10.04 inci
terdiri daripada dua model: Versi Standard: 112 kg Versi Standard: 246.92 paun
Versi standard, menampilkan skrin operasi dan pemegang tolak untuk interaksi mesra pengguna; Berat keseluruhan " A N A
P P pemegang pengg Versi Underride: 94 kg Versi Underride: 207.23 paun
Versi underride, direka sebagai casis tulen yang boleh menavigasi di bawah rak untuk fleksibiliti yang dipertingkatkan.
Voltan pengoperasian DC 20.8V~29.2V
2.2 Senarai pembungkusan Kapasiti bateri 30 Ah
Versi Standard: Robot x1, Manual Pengguna Siri PUDU T600 =1, Sijil Kualiti x1, Pengecas x1, Pelekat Reflektif x1. Beban maks. 600 kg 1322.77 paun
Versi Underride: Robot x1, Manual Pengguna Siri PUDU T600 x1, Kurung Tekan x1, Sijil Kualiti x1, Pengecas x1, Pelekat Reflektif x1. Masa pengecasan Kira-kira 2 jam (dari 0 % hingga 90 %)
2.3 Rupa dan Komponen Hayat bateri 12 j (Tanpa beban); 6 j (Beban maks.)
* . Versi Standard: Skrin LCD 10.1 inci
o Spesifikasi skrin
* Versi Underride: Tiada
® Nota: Item yang ditandakan dengan
® asterisk (*) hanya disertakan dengan igasi Versi Standard: VSLAM + LSLAM
e y ? Kaedah navigasi Versi Underride: LSLAM
= model tertentu.
Versi Standard: 70 cm Versi Standard: 27.56 inci
o Kelegaan Laluan Min.
Versi Underride: 65 cm Versi Underride: 25.59 inci
Ketinggian maks. yang boleh
10 mm
o—1 o dilalui
Jurang maks. yang boleh
Q o < yang 35 mm 1.38inci
[20) dilalui
Kelajuan 0.2-1.2 m/s (boleh laras) 0.66-3.94 kps (boleh laras)
Sistem pengendalian Android
Kuasa pembesar suara Pembesar suara stereo 10 W x 2
Persekitaran fungsian Suhu: 0 ° C hingga 40 ° C; kelembapan: < 85% RH
Persekitaran penyimpanan Suhu: -20 ° C hingga 60 ° C; kelembapan: < 85% RH
g Ketinggian pengendalian < 2000 m < 6561.68 kaki
o Keperluan permukaan jalan Persekitaran dalaman dengan permukaan rata dan licin
(1] Input kuasa pengecas AC 100 V~240V, 50/60 Hz
0
e Output kuasa pengecas 29.2V,15A
(6]
Versi Underride Versi Standard
0 Lidar a RGBD ke bawah @ Suis bantuan kuasa @ Suis brek
2] Lampu penunjuk casis O RGBD ke atas @ Mengendalikan @ Port pengecasan
© Penderia perlanggaran Q" Kamera pandangan atas @ Kamera pandangan hadapan @ Suis kuasa
99 9 9
0 Roda bantu @* Lampu penunjuk atas @* Projektor kontur keselamatan
pu p! ) )
© Memandu roda @ skrinLCD @ Kotak bateri
Suis berhenti kecemasan * Butang pintasan Mengecas plat elektrod
g p 9 p!
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3. Arahan Produk

3.1 Perihalan butang
(1) Menghidupkan kuasa:
Alihkan robot ke lokasi permulaan. Tekan dan tahan suis kuasa selama 3 saat, dan Lampu penunjuk robot akan bertukar

menjadi biru, menunjukkan bahawa robot telah berjaya dihidupkan.

(2) Mematikan kuasa
Versi Standard: Tekan dan tahan suis kuasa selama 3 saat, dan gesaan penutupan akan muncul. Klik "Matikan kuasa".
Versi Underride: Tekan dan tahan suis kuasa selama 8 saat.

Semua lampu penunjuk robot dimatikan, menunjukkan bahawa robot telah berjaya dimatikan.

(3) Pemberhentian kecemasan
Sekiranya berlaku kecemasan semasa robot bergerak, tekan suis henti kecemasan untuk menghentikan robot. Putar suis

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

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

menolak robot, anda perlu menetapkan suis brek kepada "OFF".
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(5) Penggalak
Fungsi bantuan kuasa boleh digunakan melalui penggalak untuk membuat penolak robot lebih mudah dan lebih mudah.

Fungsi setiap butang pada penggalak diterangkan di bawah:

a A

v

[ R
No. ‘ Nama ‘ Penerangan
1 Suis bantuan kuasa Menghidupkan/mematikan fungsi bantuan.
2 Kekunci suis arah Menukar arah bantuan kuasa.
3 pendikit Apabila ditekan, ia mengaktifkan fungsi bantuan kuasa. Lebih kuat ia
endiki
ditekan, lebih kuat kuasa bantuan.

A Nota: Penggalak hanya dilengkapi dengan robot Versi Standard.

3.2 Pengecasan dan Penggantian Bateri Replacement

Pengecasan:

Siri PUDU T600 menyokong pengecasan dengan pengecas atau longgokan pengecasan.

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

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

pengecasan.

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

sebelum menghidupkan robot untuk digunakan.
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3.3 Penerangan Antara Muka
e 0 © e ©

| |
il [ —

uss DC OUT
@ 24V-10A
o <« ETHERNET

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

penyahpepijatan peranti. Spesifikasi antara muka khusus adalah seperti berikut:

No. ‘ Nama ‘ Penerangan

1 Antara muka bekalan kuasa 24V (voltan bateri), arus keluaran maksimum 10A.

2 usB USB 2.0, untuk komunikasi data dengan peranti luaran

3 ETHERNET Port rangkaian, untuk komunikasi data dengan peranti luaran
4 SIM slot kad Menyokong kad SIM Nano

5 OTG Digunakan untuk penyahpepijatan peranti

3.4 Pengenalan Mod

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

Rondaan dan mod Pengangkatan:

Mod ‘ Penerangan

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

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

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

Mod
pengangkatan

Pengguna boleh menetapkan titik tugas dan mentakrifkan tindakan robotik, membolehkan robot
antara muka dengan penghantar di lokasi yang ditetapkan dan secara automatik melaksanakan
tugas pemuatan dan pemunggahan, dengan itu mencapai pengendalian bahan automatik
sepenuhnya.

Mod penggelek *

& Mod penggelek memerlukan pemasangan aksesori Pengangkut PUDU untuk sokongan.

Untuk arahan terperinci tentang menggunakan robot, sila rujuk Panduan Operasi Siri PUDU T600.
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4. Penyelenggaraan dan Servis

Bahagian untuk Status robot Kekerapan Kaedah pemeriksaan dan penyelenggaraan
pemeriksaan

diselenggara

ila | ki kai ih.
Roda panduan dan roda Kuasa Sila lap permukaan tersebut dengan kain bersi

bantuan dimatikan Satu minggu Periksa permukaan roda untuk haus dan gantikan jika
perlu.
Sila lap permukaan tersebut dengan kain bersih. Jika
Kuasa terdapat kotoran atau kerosakan secara tiba-tiba, sila
Sensor visual dan LiDAR dimatik Satu minggu uruskannya tepat pada masanya untuk mengelakkan
imatikan
sensor tersekat dan menyebabkan operasi robot menjadi
tidak normal.
Kuasa Sila lap permukaan tersebut dengan kain bersih. Dan
u
Badan robot dimatikan Satu bulan periksa pemasangan. Pastikan selongsong tersebut
rata dan dipasang dengan selamat.
Lampu dan bunyi Kuasa Periksa sama ada semua lampu penunjuk dan amaran
K . Satu bulan . i i
penunjuk dihidupkan yang boleh didengar berfungsi dengan baik.
Suis pemberhentian Kuasa Satu bulan Periksa sama ada butang pemberhentian kecemasan
kecemasan dihidupkan berfungsi dengan betul.
Letakkan suis brek pada kedudukan "OFF" dan tolak
Suis brek K}Ja.sa Enam bulan robot ke had'apan perlahan—léhan untuk memeriksa
dihidupkan sama ada suis brek berfungsi dengan betul.

Nota: Putar brek ke "ON" semula selepas memeriksa.

Periksa sama ada pelekat keselamatan, label dan
Enam bulan papan nama pada robot itu utuh dan boleh dilihat
dengan jelas.

Pelekat keselamatan dan Kuasa
papan nama dimatikan

5. Perkhidmatan Selepas Jualan

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

Talian perkhidmatan selepas jualan Pudu Technology: +86 755-86952935, e-mel perkhidmatan selepas jualan: techservice@
pudutech.
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Ban quyén © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Bao luu moi quyén.

Khong mét té chifc hodc ca nhan nao dudc phép mé phong, sao chép, phién am hoac dich néi dung ctia hudng dan st dung
nay, mot phan hodc toan bo, ma khéng cé sy déng y rd rang bang van ban clia Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., ddng thsi
khéng dugc phép phan phdi huéng dan st dung nay dé kiém Igi nhuan theo bat ky cach nao (thong qua phucng tién dién
U hodc théng qua viéc photocopy, ghi am, vv.). Théng s6 k§ thuat va théng tin san phdm dugc cung cép trong hudng dan sir
dung nay chi mang tinh chat tham khao va c6 thé thay ddi ma khong can théng bao thém. Trir khi cé quy dinh khac, hudng
dan str dung nay chi nh&m muc dich hudng dan st dung, khéng mét tuyén bé nao dugc coi la bao hanh dusi bat ky hinh thic

nao.
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1. Huéng dan an toan

1.1 Yéu cau vé dién

Nghiém c&m sac robot bdng bo sac khac véi bd sac géc. Néu phat hién bd sac bj 16i, vui long thay thé sém nhét cé thé.

Vui léng sac day pin t8i 100% trudc khi st dung 1an dau.

Dam bao sac robot ngay khi pin con dudi 20%. Lam viéc khi pin yéu trong thdi gian dai sé& lam giam tudi tho clia pin.

Dam bao dién ap ngudn dién phu hgp véi pham vi dién p trén bo sac, néu khdng bo sac cé thé bi hong.

Vui ldng khdng lam roi bo sac hodc dé bo sac va cham véi vat la dé tranh hu hong.

Vui long thai bé pin theo quy dinh tai dia phuong va khéng thai bd dudi dang rac thai sinh hoat. XU ly khéng dung cach cé
thé khién pin phét nd.

1.2 Yéu cau khi st dung

Trong qué trinh robot di chuyén, khéng che camera trén dinh robot dé tranh robot hoat dong bat thusng. Néu xay ra tinh
trang nay, hay tam dimng nhiém vu hién tai, ddy robot vé diing 16 trinh ri tiép tuc nhiém vu.

Cam lam sach va bao tri robot khi robot dang bat va van hanh.

Khéng 1dy hodc dit vat pham khi robot dang di chuyén dé tranh va cham gay thiét hai tai san hodc thuang tich.

Khéng ddy hodc di chuyén robot khi robot dang di chuyén dé tranh robot hoat dong bat thusng.

Khong cham vao robot khi cac ca cdu chuyén déng nhu banh dan déng, cd cau nang, co cau kéo dang hoat dong.

Khéng tu'y thao rai hodc stfa chita robot néu khong dugc dao tao chuyén nghiép. Néu robot gap sy cd, hay lién hé ki su
hd trg ky thuat kip thai.

Trong qué trinh van chuyén, luén giif robot & tu thé théng ding.

C&m chai dua phia trudc robot khi robot dang di chuyén dé tranh gay thucng tich khong can thiét.

Robot hé trg tranh chudng ngai vat tu dong, nghiém cdm dot ngdt can dudng robot khi robot dang di chuyén véi téc do
cao dé tranh tai nan an toan.

Khong dé robot chiu va dap hodc rung ldc manh dé tranh lam hdng robot.

Khéng st dung héa chat manh, chat tdy rifa hodc chat tdy rifa manh dé lam sach robot. Hay dung khan sach, khé dé lau
robot.

Néu gép tinh hudng khan cap khi robot dang di chuyén, hdy nhan nat dirng khan cép trén dinh robot dé dirng robot.

Khéng dé bt ky chat Idng nao vao bén trong robot dé tranh lam héng robot.

1.3 Yéu cau vé moi trudng

Khéng str dung robot ho3c sac robot trong méi trudng nhiét do cao, 4p suét cao hodc dé chay nd dé tranh gay thuong tich
hogic hut hai thiét bi.

Khéng stf dung robot trong méi trudng &m udt, san cé chét long hodc chat dinh dé tranh lam hdng robot.

Khéng stf dung robot & ndi cé quy dinh cam stf dung thiét bj khong day, néu khéng sé gay nhiéu cac thiét bi dién tir khac hodc
gay nguy hiém khac.

Khéng dé pin tiép xtc v8i nhiét do cao hodc gan thiét bi tda nhiét nhu anh néng, méy sudi, 6 vi séng, 16 nudng hosc binh nuéc
néng. Pin qué néng cé thé gay né.

Robot nay phu hgp véi méi trudng mét san phang, khong thich hgp st dung & nai cé bac thang, dé déc I6n hodc khong gian
qua chat hep.

Phai sir dung robot trong diéu kién moi trudng lam viéc dugc néu trong hudng dan nay, néu khong cé thé gay hoat dong bat
thudng hodc nguy hiém khéc.

Khong xU ly robot va phu kién nhu rac sinh hoat théng thudng. Vui long tuan thi luat dia phucng Vé XUt ly robot va phu kién,
déng thai ting hd hoat dong tai ché.
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2. Cau tao san pham
2.1 Téng quan

Dong san phdm PUDU T600 la robot giao hang ding cho cac méi trudng van chuyén vat liéu tai trong 16n nhu céng nghiép,

kho bai. Tai trong téi da Ién t&i 600kg, déng thdi hd trg cac chiic ndng loT cd ban nhu di thang may, qua clfa tu dong, goi tif

xa. San pham c6 giao dién phan mém va phan cting phong phu, thuan tién cho viéc tich hgp hé thdng phan mém va mé rong

phéan ciing. Dong san pham nay 14y khung gam tai trong lam 18i, tinh m& cao, gém hai phién ban: tiéu chuén va tiém phuc:
Phién ban tiéu chudn c6 man hinh diéu khién, tay cdm day, thuan tién cho ngudi dung stf dung;

Phién ban tiém phuc thiét ké dang khung gam thuan, cé thé di chuyén dudi ké hang, van hanh linh hoat hon.

2.2 Danh séach giao hang

Phién ban tiéu chudn: May chinh x 1, "Sé tay ngudi dung dong PUDU T600" x 1, Phiéu kiém dinh x 1, B6 sac x 1, Nhan phan quang x 1;
Phién ban tiém phuc: May chinh x 1, "Sé tay ngusi ding dong PUDU T600" x 1, Gia ddy x 1, Phiéu kiém dinh x 1, Bo sac x 1,
Nhén phan quang x 1.

2.3 Ngoai hinh va thanh phan cau tao

(o *
®*
@ Luu y: Cac muc cé dau hoa thi (*) chi
® 6 trong phién ban Tiéu chuan.
@*
o— (1o
) (1]
20}
o
o
) o
o
@
o
(5]
(¢}
Phién ban tiém phuc Phién ban tiéu chuan
@ Cam bién lidar @ RGBD hudng xudng @® " cong tic tro luc @® cCong tic phanh
@ Den bdo khung gam @ RGBD hudng lén @ Tay cdm @ Céngsac
© Cong técva cham @ Camera nhin tir trén @ Camera trusc @ Cong tic nguén
O B:inhphu @ pen bao dau @ ben dinh vi
© Banh din dong @ Man hinh LCD @ Khoang pin
@ Cong téc difng khan cép @ Phim tit @ cucsac
I¢] 9
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2.4 Thong s6 ky thuat

Déc diém san phdm

Ma san pham

Phién ban tiéu chuan: WTIDL2
Phién ban tiém phuc: WTIDU2

Kich thudc tdng thé

Phién ban tiéu chuén: 960 x 500 x 1350 mm
Phién ban tiém phuc: 845 x 500 x 255 mm

Trong lugng tdng thé

Phién ban tiéu chuan: 112 kg
Phién ban tiém phuc: 94kg

Dién &p lam viéc DC 20.8V~29.2V
Dung lugng pin 30 Ah
Tai trong téi da 600 kg

Thai gian sac

Khoang 2 gi5 (0 % dén 90 %)

Thai gian hoat dong

12 gi& (tuan tra khong tai); 6 gid (tai téi da)

Théng s6 man hinh

Phién ban tiéu chuan: Man hinh LCD 10.1 inch
Phién ban tiém phuc: Khéng ¢

Phucng thuc dan dusng

Phién ban tiéu chuén: VSLAM + Laser SLAM
Phién ban tiém phuc: Laser SLAM

Chiéu rong téi thiéu khi di qua

Phién ban tiéu chuan: 70 cm

Phién ban tiém phuc: 65 cm

Chiéu cao vugt chudng ngai téi da

10 mm

Chiéu rong khe téi da

35 mm

Téc dé van hanh

0.2 m/s~1.2 m/s (c6 thé diéu chinh)

Hé diéu hanh

Android

Cong suét loa

10 W x 2 loa stereo

Méi trudng lam viéc

Nhiét d6: 0°C ~40°C ; D6 m: < 85% RH

Méi trudng luu trit

Nhiét d6: -20°C ~60°C ; D6 am: < 85% RH

D6 cao lam viéc

<2000 m

Yéu cdu mit dudng

M&i trudng trong nha, mat san phdng va nhén

Ngudn vao bd sac

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Ngudn ra b sac

292V, 15A
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3. Hudng dan st dung san pham
3.1 Mo ta nat
(1) Bat nguén

Di chuyén robot dén diém bat ngudn, nhan gilf nat ngudn 3 giay, dén bao khung gam séng toan bo, bao hiéu bat nguén thanh

cong.

(2) Tét nguén
Phién ban tiéu chudn: Nhan gilr nit ngudn 3 giay, hop thoai tat nguén xuat hién, nhan nat "Tat nguén”.
Phién ban tiém phuc: Nhan gitf nit ngudn 8 giay.

T4t ca den khung gam robot tét, bao hiéu tdt ngudn thanh cong.

(3) Ditng khan cap
Khi cé tinh hudng khan cép trong qua trinh robot di chuyén, cé thé nhan nat diing khan cap dé diing robot. Xoay nut ding

khan cép theo chiéu kim déng hé va lam theo huéng dén trén giao dién dé khéi phuc hoat dong robot.

(4) Céng téc phanh
Cong téc phanh chi cé hiéu luc khi robot da tét ngudn. Khi cdng tac phanh & trang thai "ON", robot sé& tao Iyc can cho banh

dan dong khi tat ngudn dé dam bao an toan. Néu muén déy robot, can chuyén cong tic phanh sang "OFF".
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(5) Bd trg luc
C6 thé stf dung chifc nang trg luc thong qua b trg Iuc dé day robot mot cach dé dang va thuan tién hon. Chiic ndng cla tiing
phim trén b trg lyc dugc mo ta nhu sau:

(-]
> |

2
8

SO thir ty Tén goi

1 Cong téc trg luc C6 thé bat/tét chiic nang trg luc
2 NUt chuyén huéng C6 thé chuyén ddi hudng trg luc
3 Ban dap ga Nhan dé kich hoat trg lyc robot, nhan cang manh, lyc trg cang I6n.

A Luu y: B6 trg luc chi trang bi cho phién ban tiéu chuén.

3.2 Sac va thay pin

Sac:

Dong san phdm PUDU T600 hé trg sac bang bé sac va sac béng tram sac

a) Sac bang bd sac: C&dm b sac di kém vao cdng sac clia robot dé sac.

b) Sac bng tram sac: Sau khi I8p d&t tram sac theo huéng dan phuy kién, bat nguén robot. Khi robot dép (ing diéu kién ty

doéng sac lai, sé tu dong sac.

Thay pin:
Khi robot da t&t nguén, ma nép khoang pin. Ngét két ndi dau ndi ngudn trén pin dé thay pin. Sau khi thay pin, két ndi lai dau

ndi ngudn va day nép khoang pin, cé thé bat nguén st dung.
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3.3 M5 ta cbng két ndi
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T600 trang bj cac cdng giao tiép bén ngoai dusi clra sé giao dién, dung dé ma rong phan ciing va kiém tra thiét bi. Théng s&

céng nhu sau:

S6 thir ty ‘ Tén goi ‘ M6 ta

1 C8ng c&p ngudn ngoai 24V (dién ap pin), dong ra t3i da 10A.

2 USB USB 2.0, dung cho truyén dif liéu thiét bj ngoai vi

3 ETHERNET Céng mang, dung cho truyén dir liéu thiét bi ngoai vi
4 Khe cdm SIM C6 thé I1ap thé sim loai nano

5 OTG Dung cho kiém tra thiét bi

3.4 Gigi thiéu vé ché do
Dé phu hgp véi cac kich ban kinh doanh khac nhau, robot cung c&p nhiéu ché dd Iua chon. Sau khi bat nguén, tai trang cha,
ngudi duing cé thé chon theo ting kich ban st dung.

Ché do ‘ Giai thich

Ngusi diing cé thé dét vat liéu tai nhiéu diém muc tiéu lén robot va thao tac trén man hinh dé gt
Ché db giao hang | nhiém vu giao hang. Robot sé tu lap ké hoach 16 trinh t8i uu, giao hang dén tat ca diém muc tiéu.
Sau khi hoan thanh giao hang sé ty dong quay vé diém chg.

Ngusi diing cé thé thiét Iap 16 trinh, robot s& chay tuan hoan theo 16 trinh da dinh va cé thé ding

Ché d6 tuan tra . .
: tai cac diém dimng trén 16 trinh, thuan tién cho viéc ldy/d&t vat liéu trong qua trinh di chuyén.

Ngusi diing cé thé thiét lap diém ldy va diém d&t hang, robot sé tu dong dén diém Iay, nhan dién va

Ché d6 nang hang nang hang, sau dé van chuyén va ty déng d& hang tai diém dich.

Ngusi diing c6 thé thiét lap diém nhiém vu va thao tac mdy, robot c6 thé két néi véi bang chuyén

Ché db con l&n* .
: tai cac diém da chon va ty dong nap/xuét hang, thuc hién van chuyén vat liéu hoan toan ty dong.

& Ché db con I&n can Iap d&t phu kién con l&n dé hé trg.

Vui long tham khao "Hudng dén van hanh ngusi dung PUDU T600" dé biét chi tiét cach st dung robot.
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4. Bao tri va bao dudng

Bo phan bao tri Trang thai robot Chu ky kiém Phucng phép kiém tra hoéc bao tri
tra
Banh dan déng va . R o Duing khan sach lau bé mét. Kiém tra bé mat banh xe cé bi
) Tat nguon Mét tuan A N PN .
banh phu trg mon khong, thay thé khi can thiét.
Cam bign hinh ) ) - Dlillng lfhér\A‘sach’h ho;:?ic dg‘Jng ~cu v’é sjinh 6nq .kl'ngh d’é’ lam sach.
anh va LDAR Tat nguén Mot tuan Néu gép vét ban bat nga, hay xt ly kip thai dé tranh che
cam bién gay robot hoat dong bat thusng.
Vo‘ ngoai than Tét nguén Mt théng Dfmg }<han \sgch Jau b? m‘athlem ;cra tlr:h trang lap dat. Dam
may bao vé ngoai phang va c6 dinh chac chan.
Deén chi bao va R R o Kiém tra tat ca dén chi bdo va canh bao am thanh co hoat
Bat ngudn Mét thang R . N N
loa dong binh thuang khong.
Céng téc din . Kiém tra nat dimg khan cap ¢ hoat déng binh thus:
o?g ?c ng Bat ngudn Mt thang |eAm ra nut ditng khan cap co6 hoat déng bin ng
khan cap khong.
Chuyén cong tic phanh vé vi tri "OFF", nhe nhang ddy robot
. R é phi 5c, kié 6ng tac phanh c6 h 6 inh
Cong téc phanh Bat nguén Séu thang vé p ia trUfic iém tra cong tac phanh cé hoat déng bin
thudng khong.
Luu y: Sau khi kiém tra, hay bat lai phanh.
Nhén an toan va . . , , Kiém tra nhan an toan, nhan dan va bién tén trén robot cé
o Tat ngudn Sau thang R NN N
bién tén nguyén ven va ré rang khong.

5. Dich vu hau mai

Coéng ty C8 phan Cong nghé PUDU TECH Tham Quyén cam két cung cp dich vu bao hanh mién phi trong thdi han bao hanh
hop 1& clia san pham (thdi han bao hanh cac bo phan khac nhau cé thé khac nhau), khach hang khong phai tra phi dich vu hau
mai. Trudng hgp vugt qua thsi han bao hanh hodc khéng thudc pham vi bao hanh mién phi, sé tinh phi theo gia théng thudng.
Khach hang cé thé lién hé dusng day nong hau mai dé biét chinh sach chi tiét va xt ly sifa chita san pham.

Pudng day néng hau mai PUDU TECH: +86 755-86952935, Email hau mai: techservice@pudutech.com.
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Hak Cipta © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Seluruh hak cipta dilindungi undang-undang.

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

apa pun.

1. Petunjuk Keselamatan

1.1 Persyaratan kelistrikan

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

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

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

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

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

tidak tepat dapat menyebabkan baterai meledak.

1.2 Persyaratan penggunaan
Jangan menghalangi sensor robot. Jika tidak, robot mungkin gagal bergerak dengan benar atau tersesat.
Pekerjaan pembersihan atau perawatan dilarang saat robot dalam keadaan menyala.
Jangan mengambil atau meletakkan barang saat robot bergerak, untuk menghindari kerugian properti atau cedera akibat
tabrakan.
Jangan mendorong atau membawa robot saat bergerak, untuk mencegah gangguan operasi.
Jangan menyentuh robot saat roda penggerak, mekanisme pengangkat, perangkat penarik, atau bagian bergerak lainnya
sedang beroperasi.
Robot hanya boleh dibongkar atau diperbaiki oleh profesional terlatih. Jika terjadi kerusakan pada robot, segera hubungi
teknisi dukungan teknis.
Saat robot dipindahkan, pastikan selalu dalam posisi tegak.
Saat robot bergerak, dilarang bermain di depan robot untuk menghindari bahaya yang tidak perlu.
Meskipun robot memiliki fitur penghindaran rintangan otomatis, jangan pernah menghalangi robot yang bergerak dengan
kecepatan tinggi untuk menghindari kecelakaan.
Hindari benturan atau guncangan keras pada robot untuk mencegah kerusakan.
Jangan membersihkan robot dengan bahan kimia keras, pembersih, atau deterjen.Bersihkan robot hanya dengan kain
bersih dan kering.
Jika terjadi keadaan darurat saat robot bergerak, tekan tombol berhenti darurat di bagian atas untuk menghentikan robot.

Jangan menumpahkan cairan ke dalam robot untuk mencegah kerusakan.
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1.3 Persyaratan lingkungan

Jangan gunakan atau isi daya robot di lingkungan berbahaya dengan suhu tinggi, tekanan tinggi, atau risiko api/ledakan, untuk
menghindari cedera atau kerusakan produk.

Jangan gunakan robot di lingkungan lembap atau di area dengan cairan atau zat kental di lantai, untuk mencegah kerusakan
pada robot.

Jangan gunakan robot di lokasi di mana perangkat nirkabel dilarang, karena dapat mengganggu perangkat elektronik lain atau
menimbulkan bahaya.

Jangan gunakan robot di lingkungan lembap atau di permukaan yang tertutup cairan atau zat lengket untuk menghindari
kerusakan pada robot.

Robot cocok digunakan di permukaan datar. Jangan gunakan di lingkungan dengan anak tangga atau kemiringan curam.

Robot harus digunakan sesuai lingkungan operasi produk yang tercantum dalam manual ini. Jika tidak, dapat terjadi operasi
abnormal atau bahaya lain.

Jangan membuang robot dan aksesorinya sebagai sampah rumah tangga biasa. Patuhi peraturan setempat terkait pembuangan

robot dan aksesorinya serta dukung daur ulang.
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2. Komponen Produk

2.1 lkhtisar

Seri PUDU T600 adalah robot pengantar yang dirancang untuk skenario transportasi material beban berat seperti lingkungan

industri dan gudang. Dengan kapasitas beban maksimum 600 kg, dilengkapi dengan kemampuan dasar loT. Produk ini

menawarkan antarmuka perangkat lunak dan perangkat keras yang luas untuk integrasi sistem dan ekspansi perangkat keras

yang mulus. Berbasis sasis penopang beban yang kuat, seri ini menekankan kompatibilitas tinggi dan keterbukaan, serta terdiri

dari dua model:

Versi standar, dilengkapi layar operasi dan pegangan dorong untuk interaksi yang mudah;

Versi underride, dirancang sebagai sasis murni yang dapat bergerak di bawah rak untuk fleksibilitas lebih tinggi.

2.2 Isi kemasan

Versi Standar: Robot x1, Panduan Pengguna Seri PUDU T600 x1, Sertifikat Kualitas x1, Charger x1, Stiker Reflektif x1.
Versi Underride: Robot x1, Panduan Pengguna Seri PUDU T600 x1, Braket Dorong x1, Sertifikat Kualitas x1, Charger x1, Stiker

Reflektif x1.

2.3 Tampilan dan Komponen

0"

“t

@*

(1. ) :

@ Catatan: Item yang ditandai dengan

® tanda bintang (*) hanya disertakan

& dengan versi Standar.
@*
o— (1o

(1]
()
(1]
o

Versi Underride

Lidar

Lampu indikator sasis
Sensor tabrakan
Roda bantu

Roda penggerak

Sakelar berhenti darurat

0006000

Versi Standar

@ RGBD bawah

e* RGBD atas

O Kamera tampak atas
@ Lampu indikator atas
@ LayarLCD

@ Tombol pintas
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@* Sakelar bantuan tenaga @ Sakelar rem

(1.8 Pegangan @ rort pengisian
® Kamera tampak depan @ Sakelar daya
(168 Proyektor kontur keselamatan

@ Kotak baterai

@ Pelat elektroda pengisian

2.4 Spesifikasi teknis

Fitur Produk

Model

‘ Deskripsi

Versi Standar: WTIDL2
Versi Underride: WTIDU2

Dimensi keseluruhan

Versi standar: 960 x 500 x 1350 mm
Versi underride: 845 x 500 x 255 mm

Versi standar: 37.80 x 19.69 x 53.15 inci
Versi underride: 33.27 x 19.69 x 10.04 inci

Berat keseluruhan

Versi standar: 112 kg
Versi underride: 94 kg

Versi standar: 246.92 pon
Versi underride: 207.23 pon

Tegangan operasi DC 20.8 V~29.2V
Kapasitas baterai 30 Ah
Beban maksimum 600 kg 1322.77 pon

Waktu pengisian

Sekitar 2 jam (dari 0 % ke 90 %)

Daya tahan baterai

12 jam (tanpa beban); 6 jam (beban maksimum)

Spesifikasi layar

Versi standar: Layar LCD 10.1"

Versi underride: Tidak ada

Metode Navigasi

Versi standar: VSLAM + LSLAM
Versi underride: LSLAM

Jarak minimum lintasan

Versi standar: 70 cm

Versi underride: 65 cm

Versi standar: 27.56 inci

Versi underride: 25.59 inci

Ketinggian maksimum yang

10 mm
dapat dilalui
Celah maksimum yang dapat
yang aap 35 mm 1.38 inci
dilalui
Kecepatan 0.2-1.2 m/s, dapat diatur 0,66-3,94 ft/s, dapat disesuaikan

Sistem operasi

Android

Daya speaker

Speaker stereo 10 W x 2

Lingkungan kerja

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

Lingkungan penyimpanan

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

Ketinggian operasi

< 2000 m

< 6561,68 ft

Persyaratan permukaan jalan

Lingkungan dalam ruangan dengan permukaan datar dan halus

Input daya charger

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Output daya charger

292V, 15A
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(5) Booster

3. Petunjuk Penggunaan Produk

3.1 Deskripsi tombol setiap tombol pada booster dijelaskan di bawah ini:

Fungsi bantuan tenaga dapat digunakan melalui booster untuk memudahkan dan memperlancar dorongan robot. Fungsi

(1) Menyalakan

Pindahkan robot ke lokasi awal. Tekan dan tahan tombol daya selama 3 detik, dan semua lampu indikator sasis robot akan

menyala biru, menandakan robot berhasil dinyalakan.

o
> |a»

o

No. ‘ NETNE] ‘ Deskripsi
1 Sakelar bantuan daya Menghidupkan/mematikan fungsi bantuan.
2 Tombol sakelar arah Mengubah arah bantuan daya.

Saat ditekan, mengaktifkan fungsi bantuan daya. Semakin kuat

3 Throttl
} rottie ditekan, semakin besar daya bantu.
(2) Mematikan
Versi standar: Tekan dan tahan tombol daya selama 3 detik, dan prompt untuk mematikan akan muncul. Klik "Matikan".
Versi underride: Tekan dan tahan tombol daya selama 8 detik. A Catatan: Booster hanya tersedia pada robot versi Standar.
Semua lampu indikator robot mati, menandakan robot berhasil dimatikan.
(3) Penghentian darurat
Jika terjadi keadaan darurat saat robot sedang bergerak, tekan sakelar penghenti darurat untuk menghentikan robot. Putar 3.2 Pengisian Daya dan Penggantian Baterai
sakelar penghenti darurat searah jarum jam, lalu ikuti petunjuk di layar untuk melanjutkan pengoperasian robot. Pengisian daya:
Seri PUDU T600 mendukung pengisian daya dengan charger atau charging pile.
(4) Tombol rem a) Menggunakan charger: Cukup masukkan charger yang sesuai ke port pengisian robot untuk mulai mengisi daya.
Untuk memastikan penggunaan yang aman, saat tombol rem dalam posisi "ON", roda penggerak akan mencoba mengunci b) Menggunakan ccharging pile: Setelah charging pile dipasang sesuai petunjuk, nyalakan robot seperti biasa. Saat robot
diri dan tetap diam saat robot dimatikan atau dalam beberapa situasi yang abnormal. Jika Anda perlu mendorong robot, Anda memenuhi syarat pengisian otomatis, robot akan kembali mengisi daya secara otomatis.

perlu mengatur tombol rem ke posisi "OFF".

Penggantian Baterai:

Saat robot dalam keadaan mati, buka penutup kompartemen baterai. Lepaskan konektor daya yang terhubung ke baterai

untuk mengganti baterai. Setelah itu, sambungkan kembali konektor daya dan tutup kompartemen baterai sebelum

menyalakan robot untuk digunakan.
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3.3 Deskripsi Antarmuka 4. Perawatan dan Servis
e 0 (3] © ©
| |

|i||::|

Bagian yang Status robot Frekuensi Metode inspeksi dan perawatan

pemeriksaan

dirawat
o1 SIM O o |:|USB o Roda penggerak Dimatikan Semir‘nggu Bersihkan permukaar\ dengan kain bersﬁlj. Periksa
@ 24108 dan roda bantu sekali permukaan roda dari keausan dan ganti jika perlu.
Bersihkan permukaan dengan kain bersih.
o <« ETHERNET Sensor visual dan Dimatik Seminggu Jika terdapat kotoran atau kerusakan mendadak, segera
imatikan
LiDAR sekali tangani untuk menghindari sensor terhalang dan
Di bawah jendela antarmuka, terdapat antarmuka eksternal yang dapat digunakan untuk ekspansi perangkat keras dan menyebabkan operasi robot tidak normal.
debugging perangkat. Spesifikasi antarmuka sebagai berikut: ) Seminggu Bersihkan permukaan dengan kain bersih. Periksa
Tubuh robot Dinyalakan . i !
sekali pemasangan. Pastikan bodi rata dan terpasang dengan kuat.
No. ‘ NETE! ‘ Deskripsi o K . o -
Lampu indikator Dinvalakan Seminggu Periksa semua lampu indikator dan peringatan suara
1 Antarmuka catu daya 24V (tegangan baterai), arus keluaran maksimum 10A. dan suara 4 sekali berfungsi dengan baik.
2 usB USB 2.0, untuk komunikasi data dengan perangkat eksternal Enam bulan
Tombol darurat Dinyalakan Kali Periksa tombol darurat berfungsi dengan baik.
3 ETHERNET Port jaringan, untuk komunikasi data dengan perangkat eksternal sekall
4 Slot kartu SIM Mendukung kartu Nano SIM Pindahkan sakelar rem ke posisi "OFF" dan dorong robot
Enam bulan perlahan ke depan untuk memeriksa apakah sakelar rem
5 OTG Digunakan untuk debugging perangkat Sakelar rem Dimatikan sekali berfungsi dengan baik.
Catatan: Kembalikan rem ke posisi "ON" setelah
pemeriksaan.
Stiker . )
3.4 Pengenalan Mode N Periksa stiker keselamatan, label, dan nameplate pada robot
keselamatan dan Dimatikan Enam bulan . X )
dalam kondisi utuh dan jelas terlihat.
Untuk menyesuaikan dengan berbagai skenario operasional, robot menawarkan beberapa opsi mode: nameplate
Mode ‘ Deskripsi
Pengguna dapat menempatkan material untuk beberapa tujuan pada robot dan menggunakan
Mode layar untuk mengirim tugas pengantaran. Robot dapat merencanakan jalur terbaik secara otomatis .
pengantaran dan mengantarkan barang ke semua tujuan. Setelah selesai, robot akan kembali ke titik siaga secara 5. Layanan Pu rnajual
otomatis.

- - - - Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. berkomitmen memberikan layanan garansi produk gratis selama masa garansi produk
Pengguna dapat mengatur jalur, dan robot akan berjalan sesuai jalur yang telah ditentukan secara

Mode patroli siklus. Robot juga dapat berhenti di titik pemberhentian pada jalur patroli, memudahkan pengguna
mengambil atau menaruh material saat robot berjalan. standar berlaku jika masa garansi telah habis atau jika garansi gratis tidak berlaku. Pelanggan dapat menghubungi hotline

(setiap bagian produk dapat memiliki masa garansi berbeda). Pelanggan tidak perlu membayar biaya suku cadang. Biaya

Pengguna dapat mengatur titik angkat dan titik turunkan. Robot akan otomatis menuju titik angkat layanan purna jual untuk informasi lebih lanjut tentang kebijakan layanan purna jual dan perawatan produk.

untuk mengenali dan mengangkat material, lalu secara otomatis menurunkan material setelah Hotline layanan purna jual Pudu Technology: +86 755-86952935, email layanan purna jual:techservice@pudutech.com

sampai di tujuan.

Mode
pengangkatan

Pengguna dapat mengatur titik tugas dan mendefinisikan aksi robotik, memungkinkan robot
Mode roller * terhubung dengan konveyor di lokasi tertentu dan secara otomatis melakukan tugas muat dan
bongkar, sehingga mencapai penanganan material otomatis penuh.

A Mode roller memerlukan pemasangan aksesori PUDU Conveyor sebagai pendukung.

Untuk petunjuk penggunaan robot secara detail, silakan lihat Panduan Operasi Seri PUDU T600.
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6. Informasi kepatuhan

6.1 Informasi pembuangan dan daur ulang

Direktif Waste Electrical and Electronic Equipment (WEEE) bertujuan meminimalkan dampak barang elektronik terhadap
lingkungan, dengan meningkatkan penggunaan ulang dan daur ulang serta mengurangi jumlah WEEE yang masuk ke tempat
pembuangan akhir. Simbol pada produk atau kemasannya menandakan bahwa produk ini harus dibuang terpisah dari sampah
rumah tangga biasa pada akhir masa pakainya. Anda bertanggung jawab untuk membuang peralatan elektronik di pusat daur
ulang demi pelestarian sumber daya alam. Setiap negara memiliki pusat pengumpulan untuk daur ulang peralatan listrik dan
elektronik. Untuk informasi tentang lokasi drop off daur ulang, silakan hubungi otoritas pengelolaan limbah peralatan listrik

dan elektronik terkait, kantor kota setempat, atau layanan pembuangan sampah rumah tangga Anda.

Sebelum membuang peralatan listrik dan elektronik (EEE) ke tempat pengumpulan limbah atau fasilitas pengumpulan limbah,
pengguna akhir peralatan yang mengandung baterai dan/atau akumulator harus melepas baterai dan akumulator tersebut

untuk dikumpulkan secara terpisah.

6.2 Pernyataan kepatuhan Federal Communications Commission

Informasi berikut berlaku untuk robotik Pudu.
Peralatan ini telah diuji dan memenuhi batasan untuk perangkat digital Kelas B, sesuai bagian 15 dari Peraturan FCC. Batasan
ini dirancang untuk memberikan perlindungan yang wajar terhadap interferensi berbahaya pada instalasi rumah. Peralatan ini
menghasilkan, menggunakan, dan dapat memancarkan energi frekuensi radio dan, jika tidak dipasang dan digunakan sesuai
petunjuk, dapat menyebabkan interferensi berbahaya pada komunikasi radio. Namun, tidak ada jaminan bahwa interferensi
tidak akan terjadi pada instalasi tertentu. Jika peralatan ini menyebabkan interferensi berbahaya pada penerimaan radio atau
televisi, yang dapat ditentukan dengan mematikan dan menyalakan peralatan, pengguna didorong untuk mencoba mengatasi
interferensi dengan satu atau beberapa langkah berikut:

Arahkan ulang atau pindahkan antena penerima.

Tingkatkan jarak antara peralatan dan penerima.

Hubungkan peralatan ke stopkontak pada sirkuit yang berbeda dari penerima.

Konsultasikan dengan dealer atau teknisi radio/TV berpengalaman untuk bantuan.
Perangkat ini mematuhi bagian 15 dari peraturan FCC. Pengoperasian tunduk pada dua ketentuan berikut:

Perangkat ini tidak boleh menyebabkan interferensi berbahaya.

Perangkat ini harus menerima segala interferensi yang diterima, termasuk interferensi yang dapat menyebabkan operasi

yang tidak diinginkan.
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6.3 Pernyataan kepatuhan Federal Communications Commission

Perangkat ini mematuhi standar RSS bebas lisensi Industry Canada. Pengoperasian tunduk pada dua ketentuan berikut:
Perangkat ini tidak boleh menyebabkan interferensi.
Perangkat ini harus menerima segala interferensi, termasuk interferensi yang dapat menyebabkan operasi perangkat tidak
diinginkan.
Pemancar/penerima bebas lisensi yang terdapat dalam perangkat ini sesuai dengan CNR dari Innovation, Science and
Economic Development Canada yang berlaku untuk perangkat radio bebas lisensi. Pengoperasian diizinkan dengan dua
ketentuan berikut:
Perangkat tidak boleh menghasilkan gangguan;
Perangkat harus menerima segala gangguan radio yang diterima, bahkan jika gangguan tersebut dapat mempengaruhi

pengoperasian.
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U Underride: 94kg

v a
2.4 YayanunAuA

AANURNANAA a5uy

} JUNIATFIU: WTIDL2

qu .

A 9¥ Underride: WTIDU2
FUNIATFIU: 960 x 500 x 1350 1. FUNATFIU: 37.80 x 19.69 x 53.15 i

YunlagsIw . ' v
J¥ Underride: 845 x 500 x 255 . Ju Underride: 33.27 x 19.69 x 10.04 W3

v . JUNNTFIU: 112kg JUNTEIU: 246.92 Uoua

thutinlagsau

U Underride: 207.23 Uaus

ussiulnivagyinnu

DC20.8V~29.2V

AUUUALADT 30 Ah
thadnussyngean 600kg 1322.77 Youd
178197159 U5 2 9u. (370 0 % 119 90 %)

o1gnsldanuuunnes

12 wu. (Lifilvan); 6 wu. (Anangagn)

FUNIASFIU: Y1199 LCD 9u1m 10.1"

Jayaniinee ' »
9u Underride: aidl
ame FUNINTFIU: VSLAM + LSLAM
WUINN y -
Ju Underride: LSLAM
o, FUNNTZIU: 70 . FUNNTTIU: 27.56 117
SEYLNIUAUTUR ' ' P
9U Underride: 65 w3l. qu Underride: 25.59 13
anugeiinuldgean 10 1y,
Jevireiiduldgegn 35 3. 1381
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syuuUianig Android
fdsanlng alneaneslo 10 W x 2

ANNLINABUNITYINU

gaungl: 0 °C fl1 40 °C; AT < 85% RH

ANNIAADUNMSIALAY

9aungi: -20 °C §4 60 °C; AIUTW: < 85% RH

seauAMugayldiu

< 2000 w.

< 6561.68 Win

v o =

YaAMUANURINUL

TdluenasinuiSeunaziSouiou

maslnidasasnie

AC 100 V~240 V, 50/60 Hz

Matlvesniaiesunsa

29.2V,15A

136




3. AUZUINTSIVIURANA N

3.1 fasunedy

(1) MmsUaAToq
v S T N PP al S aw o
dheusudludsiuiasudu naduilaniosinaly 3 3undl Inuansanuzuvaiiamunsisiendudinbu

o < o -]
LLﬁﬂﬂ’JﬂwuﬂuﬂLUﬂLﬂiaﬁﬁ']Lii]

(2) msUniasas
, Ve A v wmoa o aw v 4 AP T
suaasgw: nadudawsesdnsl 3 dunil ezlidonnuudlnesecsingdu adn “Uawnses".
U Underride: naduillaasosdald 8 Jundl

M :
Inuanssnusimunvejusudiu udnviUansedse

(3) vgmgniau
mnfinmnanduvaziusuifiaundeui inaaindvgaaniduiiengnueud

wyuaindugaanidumudininuagfifauduuzihuunieieliiusudnduaieu

(4) @ndtusn

: . : :
Andiusnagrinudieviusuivigainiu eaindiusnedi "ON" uamesazngadnlulifiieniuasaislunsdngnanidu

mindesniswanyjusud TiRsedndiusnlu "OFF"

—

137

(5) yanos

co ' 5 . P I IO v -4 = y o s
ﬁ\‘iﬂﬂu“ﬂ’lﬂNE)‘L!LLNﬁ’]!.l’]iﬂ‘l“d\i’]uﬂ\l’]uuuﬂwlBiLWﬂiWNaﬂwuﬂuﬁﬂﬂd’]EJLLEWH%WMWJ‘LI i’]ﬂEWLE)EJﬂq%JLLﬂa%ﬂMTﬂ@yﬂLﬂaiuﬂ\iu:

(-
| |ap

o

wavil e a5U

1 AndainNaunse: WaAansidudurounss

2 Yuaduitanig ARUTANIINITYIBRBULT

3 AULT ienmozdaldruileidutieriaunss Banauss B1gIorouLS NI

o
& nuewe: yawesianzluueudsuanasg it

3.2 MsvnsauaziligulLunLnes

nMsvIsa:
PUDU T600 series 5895UN151159M81A5 09015 9%5 BUWLY15D
P P I PR
a) nsldiasesnse: ileuinsossafinsessudiiunesnunsevenjusudinesuyie
P PSS A a a Tayd s d e 3 ¢ o5 en
b) nsldcuriugnie: ndsanfnsawiuyisamugiionisings Tisuusudmuund deusudiditeulunisvsadnlulf

aznaulunsateslnednludi

nsiasununaes:
e 4 awa , RS AT K 2
vauzsjuuAlanzes lidnehaseudosuunnes nendarelvideufuwuninesoeniverdsununined
o4y, L . P
ntueusetasielwlnivazUaraseudsanunmesioulaniadldau

138



3.3 Aesuredumnasing
e O (3) e ©o
| |
il ——
o1G

— 5 L] @
uss DC OUT
@ 24V-10A
o <« ETHERNET
>

S v .o < s e P < < o o o o . PR
wmmwumaiwhmzuwaimmauanmwiwawmsmLnsuamunqﬂnim VOYUAVNUNIZVDIAATWOINUAIU:

Al ‘ Ha ‘ fnesuy

1 Bumesinladnglu 24V (usadununined), NIZUAgIEA 10A.

2 USB USB 2.0 dwsudeansdeyaiugunsalnieusn

3 ETHERNET wosninsevie dmiudearsdeyaiugunsainieuen
4 vadlddunisa 5045U Nano SIM card

5 0TG Iddmsuddnaunsal

3.4 nugtihlnuan1s1nanu

Wiesesiuantunisalnisldnuiivannuane Yusudiidaidennunnsiauwaneuuy

Tvun ‘ fedune

FldanunsansTagdmiunanegannsuujusuduagldmiheodenudmiunsdaves
gt ,

Tnunnsidsnenns . . 9 vy g . PR
WusuRznauduneinngauazdwedludmnganing niduaieasndugaaunuduiesniugdi

A

4 4 wldsAndunisld viusudaylamuduninslfiduises
Tvuansiadoudideilies | © . :

uazasavgaigagaudumaie i ldudunsenatan ldazainvazueudia

Y e P p
Jldngaenuazgnanald usuderludeeniiessyuazenian

Tuuansen PR e AN
uivudsludsganuneuazUsesanlnednludi

FldRganuuariuanisiauvesjusudld

Y ; ) 4

Tnuagnnds * TivjusuiiBeusiefuateniudidesfiumisiidnuauazyinnugudeJandnluli
wielinsdansTaqiudnludffiuguuuy

v o
& TnungnnasiesindsgunsaliaSuPUDU Conveyor.

P

dmfuduuzihnisldanulaeaziden Wseggiienisldaudsd PUDU Te00

139

4. M3UITINYILAZUSN IS TOU

NSASIVABUAIINA BnsasradeunaziIzeine

1

duiinasigshn ‘

v oo 4 . o 4 4 . Tsadanuivusuddeiazenn
A0UYULATDULATABLATY UnAsoag wisduam = 2o s o . o @
nsIvERUNSANYIOURINURdeuazAsulminndulu
TUsaliniuiajusudieinazoin
. ) P de wnifidsanusnuseanuidemeiinuegnangiiusiu
Wwuwesnwuaz LIDAR | Unaaes nileduansi o e e A o4 o b oo
TusadnnisegraiuvineditnendnidsanisUnnuisuiyesvs
avilijusudviuiinuni
v g P 4 Tsadanuivusuddeiazenn waznsiaaaunsing
fvjusun REIGELN nilaiou R e P
. agnauNnsnIesliiuunutazdafnegatunun
o 4 4 a asrvdeUN nuansanuzLazidsuiouuavinued
TWuansaauzwazidos Wnases nilafou .
19gnAes
Unvgaanidu Wan3es nilaiou asvdeuiluvgnaniduinnuegisgndes
Ysuandiusaluishusmis “Un” uaseees)
andiusn Wap3as nnLHaU suueudluhaihuniensiedeuhaindiusnvhauegsgndies
! b
e s luishun “Jn” Snasmasnamadound
afnnesuaytherdin - 4 o AsRdeUERnnasAMUUaBAiY aan
o 4 . UnlATag wALADU o o ) co . PR
uienNuUasniy uaztheivuuusuidinsanwanysaluasoaiulidniou

5. USN1S%aIN15v1Y

U5 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. s.‘iaai"uﬁaﬂﬁﬁmi%fuﬂszﬁ'uwEmﬁm%w‘émaaﬂswsnm%’uﬂizﬁuwamﬁm%

(Bususineg vesnAnfnstoraliszaznaniulssiuiiunndnei) gndnlsideadualddedmivesius
winmuAszenadulsyiuvensaii lidhteulyFudseius ANAIUINIIINUNINSEIU gRAnauIsalnsaounuuleuBusnITaY
mw’mLLazmsﬂﬁa%’nm"lﬁﬁmUﬁifauﬁmiuﬁamww

A8AIUUINISMAINT5YIY Pudu Technology: +86 755-86952935, Biuausnisudanisuig:techservice@pudutech.com

140



6. Yayan1sUfuRAnIuTanIuun

6.1 dayan1sidauazilui@a

Jerdmun WEEE fidmuneiiieaanansenuvesgunsallniuazdidnnseiindedunden
TnesRunisihnduanldlvsiuasiluia uazanuSunamwes WEEE fiflanau
¥ y Do
fydnvaluundniausivssusseiadidnneanuirdeshinnandarituenainvezaiaideuinlddevunagnisldon
A de o E o S TNV - A iy Aoy o .
aaudwihiiddngunsaldidnnseiindngudsludaiooysndninenssssuwd usazussinansiigudsuaudmivlafagunsal
TwihuazBidnnsetind mndesnsteyaieaiugasusluia Tusadndenirenudnnsvesdidnnseiindvesna drinanumauia

wieusnsidnverluniiSeuvesnm

. : .
Asuthgunsallviuazdidinnseiing (EEE) dussuuifvuesviedanuiifuves flifosneauuninesuaz/

WiauuAMesAIRteenINgUNsalieuEniiafsIn

6.2 daanunisufiRnudenivunves Federal Communications Commission

.
Foyadeluilldiuvusud Pudu
¥

gunsaliliunisnageunazlulumudeimundmsugunsalndvianana B

. P PR da v Ao o R
Ao 15 vang FCC dormuaiieanuuunnivedesiunissuniuniludunseluiinnends gunsalilade 14

; . Y ,

wazannsaldesaduaudingld wazmnlildfansuazldnunuduuzih onevilifianissuniudenisdoansmeing

e , [ TN ) - P e s
agalsiny lanunsasuuseiuldinglifanissunauluusasnsdl mngunseliineliiAanissunmusieinguselnsviesd

. . Y
FeawnsansavaeuldlaenisUauazilngUnsel dldnisudlulnedslaisvileiesieluil:

YSuitamavisadneianonnasuduanalng

tﬁmx&Jxvi'mswiwqﬂnscﬂﬁuﬁﬁuacyfy']m

dsugunsalidnfuiiuliihileguunsestnihauazasesiumiudymi

UinwsminevSetnamaiaing/nsvieifiduszaunsel
qUnsnﬁén’Ju“thm’ia 15 wesng FeC mslimudeaiulumuidenly 2 esisluil
fodlineliAnnssumuiidusunse

v

- gunsalil
- gunsafilfessensunissunala @ ilé%u sadsnissumuitorainlimsvhendliduluaadesnis

a wva

6.3 %’amwmsﬂgummu%’aﬁ’mumm Federal Communications Commission

Y . : .
gunsalililulumunnnsgiu RSS fildsuniseniiulusyayinues Industry Canada nsldaudeadulunuitenls 2 deseluil:
e v s
gunsaliidesldneliiinnissuniu
Ly - - d o eaw ‘o .
gunsaliidesseusunissuniula g saufsmssunmuiienavilinsinnueesgunsallidulunudeanis
: . y
wnsesdy/Sudayaailasuniseaciulueyynlugunsaliiidulunaiu CNR ved Innovation, Sciences et Développement économique
. : : 5
Canada fildfugunsalingiilasunseniuluoyayin nsldnulasueyginmuieulvaesussnsisoluil:
gunsalfedlinelifanissuniu
+ gunsalfesgeniunissumuingla q Aldsu uddnissuniuensdsarienisinauvesgunsel

141

Telif Hakki © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Tiim haklari sakhdir.

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

yalnizca kullanim talimatlari olarak tasarlanmistir ve hicbir beyan, herhangi tiirde bir garanti olarak kabul edilemez.
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1. Guvenlik Talimatlari

1.1 Elektrik gereksinimleri

Robotu, beraberinde verilen sarj cihazi ile sarj edin. Baska sarj cihazlari kullanmayin. Sarj cihazi hasar gériirse, zamaninda
degistirin.

Lutfen ilk kullanimdan énce pili %100'e kadar sarj edin.

Pil seviyesi %20'nin altina dustigiinde robotu zamaninda sarj edin. Robotu uzun sire distik pil ile calistirmayin. Pil dmri
azalabilir.

Gli¢ kaynag voltajinin, sarj cihazi lizerinde belirtilen voltaj araligina uygun oldugundan emin olun, aksi takdirde sarj cihazi
zarar gorebilir.

Sarj cihazini duglirmeyin veya darbe uygulamayin. Aksi halde sarj cihazi zarar gorebilir.

Litfen pili yerel yonetmeliklere uygun sekilde bertaraf edin ve evsel atik olarak atmayin. Uygun olmayan islem pilin

patlamasina neden olabilir.

1.2 Kullanim gereksinimleri
Robot sensoriini engellemeyin. Aksi halde robot diizgiin hareket edemeyebilir veya kaybolabilir.
Robot acikken temizlik veya bakim islemi yapmak yasaktir.
Robot hareket halindeyken herhangi bir nesneyi almayin veya koymayin; aksi halde kazara ¢arpismalardan kaynaklanan
maddi kayip veya kisisel yaralanma meydana gelebilir.
Robot hareket halindeyken robotu itmeyin veya tasimayin; bu, robotun anormal ¢alismasina neden olabilir.
Tahrik tekerlekleri, kaldirma mekanizmalari, gekme cihazlari veya diger hareketli parcalar ¢alisirken robota dokunmayin.
Robot yalnizca egitimli profesyoneller tarafindan sokiilebilir veya onarilabilir. Robotta herhangi bir ariza durumunda liitfen
hemen bir teknik destek miihendisiyle iletisime gegin.
Robot tasinirken, her zaman dik konumda tutuldugundan emin olun.
Robot hareket halindeyken, 6niinde oyun oynamak yasaktir; gereksiz zararlardan kaginin.
Robot otomatik engel algilama 6zelligine sahip olsa da, kazalari 6nlemek igin yiiksek hizda hareket eden robotun 6nlnu
asla kapatmayin.
Robotun siddetli darbe veya sarsintiya maruz kalmasini 6nleyin; aksi halde hasar olusabilir.
Robotu agindirici kimyasallar, temizleyiciler veya deterjanlarla temizlemeyin. Her zaman temiz ve kuru bir bezle silerek
temizleyin.
Robot hareket halindeyken acil bir durumda, robotu durdurmak igin Ustte bulunan acil durdurma diigmesine basin.

Robotun igine sivi dokmeyin; aksi halde hasar olusabilir.

1.3 Cevresel gereksinimler
Yiiksek sicaklik, yiliksek basing veya yangin ya da patlama riski bulunan tehlikeli ortamlarda robotu kullanmayin veya sarj
etmeyin; kisisel yaralanma veya Uriin hasari olusabilir.
Robotu nemli ortamlarda veya zeminde sivi ya da yapiskan madde bulundugunda kullanmayin; robotun zarar gérmesini 6nleyin.
Kablosuz cihazlarin agikca yasaklandigi yerlerde robotu kullanmayin; bu, diger elektronik cihazlara miidahale edebilir veya
baska tehlikelere yol agabilir.
Robotu nemli ortamlarda veya zemini sivi ya da yapiskan madde kapladiginda kullanmayin; robotun zarar gérmesini
onleyin.
Robot diiz zeminlerde kullanilmak tizere uygundur. Basamak veya dik yokus bulunan ortamlarda kullanmayin.
Robotun bu kilavuzda belirtilen triin ¢alisma ortaminda kullaniimasi gerekmektedir. Aksi halde ekipmanda anormal galisma
veya baska tehlikeler olusabilir.
Robot ve aksesuarlarini siradan evsel atik olarak atmayin. Robot ve aksesuarlarinin bertarafinda yerel yénetmeliklere uyun

ve geri dontisimi destekleyin.
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2. Uriin Bilegenleri
2.1 Genel Bakig

PUDU T600 Serisi, endustriyel ve depo ortamlari gibi agir yik tasima senaryolari igin tasarlanmig bir teslimat robotudur.
Maksimum 600 kg tagima kapasitesine sahip olup temel 10T yetenekleriyle donatilmigtir. Uriin, sorunsuz sistem entegrasyonu
ve donanim genigletmesi igin kapsamli yazilim ve donanim arayizleri sunar. Saglam bir ylik tasyici sasi etrafinda tasarlanan bu
seri, yliksek uyumluluk ve agiklik vurgusuyla iki modelden olusur:

Kullanici dostu etkilesim icin isletim ekrani ve itme kolu bulunan standart versiyon;

Daha fazla esneklik igin raflarin altindan gegebilen saf sasi olarak tasarlanmis underride versiyonu.

2.2 Paketleme listesi

Standart Versiyon: Robot x1, PUDU T600 Serisi Kullanici Kilavuzu x1, Kalite Sertifikasi x1, Sarj Cihazi x1, Reflektif Etiket x1.
Underride Versiyon: Robot x1, PUDU T600 Serisi Kullanici Kilavuzu x1, itme Braketi x1, Kalite Sertifikasi x1, Sarj Cihazi x1,
Reflektif Etiket x1.

2.3 Gorliniim ve Bilegenler

0" o
*
@ Not: Yildiz isareti (*) ile isaretli Grinler
® yalnizca Standart versiyona dahildir.
@*

o
(2]
— O
— @
o
(5]
(<]
Underride Versiyonu Standart Versiyon
@ Lidar (7] Asagi bakan RGBD ® Glig destek anahtari @ Fren anahtan
(2] Sasi gosterge isi1g1 @ Yukari bakan RGBD @ Kollar [20] Sarj portu
3] Carpisma sensori O* Ustten gorintim kamerasi @ Onden goriuntim kamerasi [21] Gui¢ anahtarn
O Yardimci tekerlekler @ Ust gosterge 1131 @ Giivenlik kontur projektérii
© Tahrik tekerlekleri @ LCD ekran @ Pil kutusu
O Acil durdurma anahtari @ Kisayol digmesi @ sarj elektrot plakasi
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2.4 Teknik o6zellikler

Uriin Ozelligi

Aciklama

Standart Versiyon: WTIDL2

Model
Underride Versiyon: WTIDU2
Dis bovut] Standart versiyon: 960 x 500 x 1350 mm Standart versiyon: 37.80 x 19.69 x 53.15 ing
Is boyutlar
§ oy Underride versiyon: 845 x 500 x 255 mm Underride versiyon: 33.27 x 19.69 x 10.04 ing
Standart versiyon: 112 kg Standart versiyon: 246.92 pound
Toplam agirlik
Underride versiyon: 94 kg Underride versiyon: 207.23 pound
Calisma voltaji DC 20.8 V~29.2V
Pil kapasitesi 30 Ah
Maks. yiik 600 kg 1322.77 pound
Sarj suresi Yaklagik 2 saat (%0'dan %90'a)
Pil dmri 12 saat (Yiikstiz); 6 saat (Maks. yiik)

Ekran &zellikleri

Standart versiyon: 10.1" LCD ekran

Underride versiyon: Yok

Navigasyon Yontemi

Standart versiyon: VSLAM + LSLAM
Underride versiyon: LSLAM

Min. Yol Boslugu

Standart versiyon: 70 cm

Underride versiyon: 65 cm

Standart versiyon: 27.56 in¢
Underride versiyon: 25.59 in¢

Maks. asilabilir ylkseklik

10 mm

0.39 cala

Maks. asilabilir bogluk

35 mm

1.38in¢

Hiz

0.2-1.2 m/s, ayarlanabilir

0.66-3.94 ft/s, ayarlanabilir

isletim sistemi

Android

Hoparlér giicti

10 W x 2 stereo hoparlér

Calisma ortami

Sicaklik: 0 ° Cila 40 ° C; nem: < 85% RH

Depolama ortami

Sicaklik: -20 ° Cila 60 ° C; nem: < 85% RH

Calisma irtifasi

< 2000 m

< 6561.68 ft

Zemin gereksinimleri

Diiz, plirlizsiiz ytizeyli kapali ortam

$Sarj cihazi gli girisi

AC 100 V~240V, 50/60 Hz

Sarj cihazi gig gikis!

292V, 15A
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3. Uriin Talimatlar

3.1 Diigme aciklamalari

(1) Agma
Robotu baslatma konumuna getirin. Gli¢ diigmesine 3 saniye basili tutun; robotun tim sasi gésterge isiklari maviye déner ve

robotun basariyla agildigini gosterir.

(2) Kapama
Standart versiyon: Gli¢ diigmesine 3 saniye basili tutun, bir kapatma uyarisi agilir. "Kapat" se¢enegine tiklayin".
Underride versiyon: Glig diigmesine 8 saniye basili tutun.

Robotun tiim gésterge isiklari kapanir; bu, robotun basariyla kapatildigini gésterir.

(3) Acil durdurma
Robot hareket halindeyken acil bir durumda, acil durdurma anahtarina basarak robotu durdurun. Acil durdurma anahtarini saat

yoniinde gevirin ve ekrandaki talimatlari izleyerek robotun calismasini strddirtin.

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

getirmeniz gerekir.
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(5) Giig destekleyici
Guig destek fonksiyonu, robotu itmeyi daha kolay ve pratik hale getirmek igin gli¢ destekleyici lizerinden kullanilabilir. Glig

destekleyici tizerindeki her bir diigmenin islevleri asagida agiklanmistir:

©
ol

o

No. ‘ Adi ‘ Aciklama

1 Glig destek anahtari Destek fonksiyonunu agar/kapatir.

2 Y6n anahtari Glig destek yoniinl degistirir.

3 Gaz kolu Basildiginda gi¢ destek fonksiyonunu etkinlestirir. Ne kadar ¢ok basilirsa,

destek glicli o kadar artar.

A Not: Gii¢ destekleyici yalnizca Standart versiyon robotta bulunur.

3.2 Sarj ve Pil Degisimi

Sarj:

PUDU T600 serisi, sarj cihazi veya sarj istasyonu ile sarji destekler.

a) Sarj cihazi kullanimi: Uyumlu sarj cihazini robotun sarj portuna takarak sarji baslatin.

b) Sarj cistasyonu kullanimi: Sarj istasyonunu kurulum talimatlarina gére kurduktan sonra robotu normal sekilde baglatin. Robot

otomatik sarj kosullarini sagladiginda otomatik olarak sarj olmaya dénecektir.

Pil Degisimi:
Robot kapaliyken, pil bélmesi kapagini agin. Pili degistirmek icin pile bagl gii¢ konnektoriini gikarin. Ardindan gtig

konnektoriini tekrar baglayin ve pil bélmesi kapagini kapatip robotu agarak kullanin.
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3.3 Araytiz Agiklamalari
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Arayliz penceresinin altinda, donanim genigletmesi ve cihaz ayari igin kullanilabilecek harici arayiizler bulunur. Belirli araytiz

ozellikleri asagidaki gibidir:

No. ‘ Adi ‘ Aciklama

1 Gli¢ kaynag araylzi 24V (batarya voltaji), maksimum cikis akimi 10A.
2 USB USB 2.0, harici cihazlarla veri iletisimi igin

3 ETHERNET Ag portu, harici cihazlarla veri iletisimi icin

4 SIM kart yuvasi Nano SIM kart destekler

5 OTG Cihaz hata ayiklama igin kullanilir

3.4 Mod Tanitimi

Farkli operasyonel senaryolara uyum saglamak icin robot birden fazla mod segenegi sunar:

Mod ‘ Aciklama

Kullanicilar, birden fazla varig noktasi igin malzemeleri robota yerlestirip ekrandan teslimat gorevleri
Teslimat modu gonderebilir. Robot, en iyi rotayi kendi planlar ve tim varis noktalarina teslimat yapar. Teslimat
tamamlandiginda otomatik olarak bekleme noktasina doner.

Kullanici rota belirleyebilir ve robot 6nceden ayarlanmis rotada dénguisel olarak galisir. Ayrica, robot
Gezinti modu devriye rotasinda bir durak noktasinda durabilir, bdylece kullanici robot ¢alisirken malzeme alip
birakabilir.

Kullanicilar kaldirma ve indirme noktalari belirleyebilir. Robot otomatik olarak kaldirma noktasina

Kaldirma modu gider, malzemeleri tanir ve kaldirir, ardindan varis noktasina tasidiktan sonra otomatik olarak indirir.

Kullanicilar gérev noktalari belirleyip robotik hareketler tanimlayabilir, bdylece robot belirlenen
Rulo modu * konumlarda konveyérlerle entegre galisir ve otomatik ylikleme/bosaltma islemleri gergeklestirir, tam
otomatik malzeme tasima saglar.

A Rulo modu, destek icin PUDU Conveyor aksesuarinin kurulumunu gerektirir.

Robotun ayrintili kullanim talimatlari igin litfen PUDU T600 Serisi Igletim Kilavuzu'na bagvurun.
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4, Bakim ve Servis

Bakim yapilacak parga Robot Kontrol sikhgi Denetim ve bakim yontemi

durumu

Tahrik ve yardimci
tekerlekler

Yiizeyi temiz bir bezle silin. Tekerlek yiizeyinde aginma

Kapal Bir haft
apall r-hatta olup olmadigini kontrol edin, gerekirse degistirin.

Yiizeyi temiz bir bezle silin.

Ani kirlenme veya hasar varsa, sensériin tikanmasini ve
robotun anormal ¢alismasini 6nlemek igin zamaninda
miidahale edin.

Gorsel sensor ve LiDAR Kapali Bir hafta

Yiizeyi temiz bir bezle silin. Montaji kontrol edin.
Govdenin diiz ve saglam sekilde sabit oldugundan
emin olun.

Robot gévdesi Kapali Bir ay

Tiim gosterge isiklarinin ve sesli uyarilarin diizgiin

Gosterge isiklari ve ses Agik Bir ay calistigini kontrol edin.

Acil durdurma butonunun diizgiin ¢alistigini kontrol

Acil durdurma anahtari Agik Bir ay di
edin.

Fren anahtarini "KAPALI" konumuna getirin ve robotu
hafifce ileri itin, fren anahtarinin diizglin ¢alistigini
Fren anahtari Ack Alti ay kontrol edin.

Not: Kontrolden sonra freni tekrar "AGIK" konumuna
getirin.

Robot tizerindeki gtivenlik etiketlerinin, etiketlerin ve
Kapali Alti ay isim plakalarinin saglam ve okunakli oldugunu kontrol
edin.

Guvenlik etiketleri ve isim
plakalari

5. Satis Sonrasi Servis

Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd., iriiniin garanti siiresi boyunca (urtintn farkl pargalarinin farkli garanti sireleri olabilir)
Ucretsiz Urlin garanti hizmeti saglamay! taahhiit eder. Musterinin yedek parga icin herhangi bir licret 6demesine gerek yoktur.
Garanti siiresinin dolmasi veya Ucretsiz Urlin garantisinin gegerli olmadigi durumlarda standart Gcretler uygulanir. Misteriler,
satig sonrasi servis politikasi ve Urtin bakimi hakkinda daha fazla bilgi almak igin satis sonrasi servis hattini arayabilirler.

Pudu Technology satis sonrasi servis hatti: +86 755-86952935, satis sonrasi servis e-posta:techservice@pudutech.com
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6. Uyumluluk bilgisi

6.1 Bertaraf ve geri donlistim bilgisi

Atik Elektrikli ve Elektronik Ekipman (WEEE) Direktifi, elektrikli ve elektronik triinlerin gevre lizerindeki etkisini en aza indirmeyi,
yeniden kullanim ve geri déntisimi artirmayi ve atik miktarini azaltmayi amaglar. Bu Uriin veya ambalaji tizerindeki sembol,
Urtinlin 6mri sonunda siradan evsel atiklardan ayri olarak bertaraf edilmesi gerektigini belirtir. Elektronik ekipmanlari geri
doniistim merkezlerine gétiirmek dogal kaynaklarin korunmasi agisindan sizin sorumlulugunuzdadir. Her tlkenin elektrikli ve
elektronik ekipman geri dénuistimi icin toplama merkezleri olmalidir. Geri déntistim noktasi hakkinda bilgi igin ilgili atik yonetim

otoriteniz, yerel belediyeniz veya evsel atik hizmetinizle iletisime gegin.

Elektrikli ve elektronik ekipmanlari (EEE) atik toplama akigina veya atik toplama tesislerine birakmadan 6nce, pil ve/veya

akiimlator iceren ekipmanin son kullanicisi, bu pil ve akiimiilatorleri ayri toplama igin ¢ikarmalidir.

6.2 Federal iletisim Komisyonu uyumluluk bildirimi

Asagidaki bilgiler Pudu robotik icin gegerlidir.
Bu ekipman, FCC Kurallari'nin 15. bélimi uyarinca B Sinifi dijital cihaz sinirlarina uygun olarak test edilmistir. Bu sinirlar, konut
kurulumlarinda zararl girisime karsi makul koruma saglamak igin tasarlanmistir. Bu ekipman radyo frekansi enerjisi Uretir,
kullanir ve yayabilir ve talimatlara uygun sekilde kurulmaz ve kullanilmazsa radyo iletisimine zararli girisime neden olabilir.
Ancak, belirli bir kurulumda girisim olmayacagi garanti edilmez. Bu ekipman radyo veya televizyon aliminda zararli girisime
neden olursa, ekipmani kapatip agarak belirlenebilir, kullanici asagidaki 6nlemlerden bir veya birkagini deneyerek girisimi
gidermeye tesvik edilir:

Alici antenin yoniini degistirin veya yerini degistirin.

Ekipman ile alici arasindaki mesafeyi artirin.

Ekipmani, alicinin bagl oldugu devreden farkl bir devredeki prize takin.

Yardim igin saticiya veya deneyimli bir radyo/TV teknisyenine danisin.
Bu cihaz, FCC kurallarinin 15. bolimtine uygundur. Calisma asagidaki iki kosula tabidir:

Bu cihaz zararli girisime neden olamaz.

Bu cihaz, istenmeyen ¢alismaya neden olabilecek girigsimler dahil olmak tizere alinan tiim girisimleri kabul etmelidir.
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6.3 Federal iletisim Komisyonu uyumluluk bildirimi

Bu cihaz, Industry Canada lisanssiz RSS standardina uygundur. Calisma asagidaki iki kosula tabidir:

Bu cihaz girisime neden olamaz.

Bu cihaz, istenmeyen ¢alismaya neden olabilecek girisimler dahil olmak Utzere tim girisimleri kabul etmelidir.
Bu cihazda bulunan lisanssiz verici/alici, Kanada inovasyon, Bilim ve Ekonomik Kalkinma Bakanligi'nin lisanssiz radyo cihazlarina
iliskin gecerli CNR'lerine uygundur. Calisma asagidaki iki kosula tabidir:

Cihaz parazite neden olmamalidir;

Cihaz, galismasini olumsuz etkileyebilecek parazit dahil olmak tizere tiim radyo parazitlerini kabul etmelidir.
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Copyright © 2025 Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. Alle rechten voorbehouden.

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

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

1.1 Elektrische vereisten

Laad de robot op met de meegeleverde oplader. Gebruik geen andere opladers. Vervang de oplader tijdig als deze
beschadigd is.

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

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

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

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

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

kan de accu exploderen.

1.2 Gebruiksvereisten
Blokkeer de robotsensor niet. Anders kan de robot niet goed bewegen of verdwalen.
Reinigings- of onderhoudswerkzaamheden zijn verboden terwijl de robot is ingeschakeld.
Pak geen voorwerpen op en plaats geen voorwerpen terwijl de robot beweegt, om schade of letsel door botsingen te
voorkomen.
Duw of draag de robot niet terwijl deze beweegt, om abnormaal functioneren te voorkomen.
Raak de robot niet aan wanneer de aandrijfwielen, hefmechanismen, sleepinrichtingen of andere bewegende delen in
werking zijn.
De robot mag alleen worden gedemonteerd of gerepareerd door getrainde professionals. Neem bij een storing direct
contact op met een technisch support engineer.
Houd de robot altijd rechtop tijdens het verplaatsen.
Laat niemand spelen voor de robot terwijl deze in beweging is om letsel te voorkomen.
Hoewel de robot automatische obstakelvermijding heeft, blokkeer nooit een snel bewegende robot om ongelukken te voorkomen.
Voorkom dat de robot harde schokken of stoten krijgt om schade te voorkomen.
Reinig de robot niet met bijtende chemicalién, reinigingsmiddelen of detergenten. Maak de robot altijd schoon met een
schone, droge doek.
Druk in geval van nood tijdens het bewegen van de robot op de noodstopknop bovenop om de robot te stoppen.

Voorkom dat er vloeistoffen in de robot terechtkomen om schade te voorkomen.

1.3 Milieuvereisten
Gebruik of laad de robot niet op in gevaarlijke omgevingen met hoge temperatuur, hoge druk of risico op vuur of
explosies, om letsel of schade aan het product te voorkomen.
Gebruik de robot niet in een vochtige omgeving of op een vloer met vloeistof of kleverige stoffen om schade aan de robot
te voorkomen.
Gebruik de robot niet op locaties waar draadloze apparaten expliciet verboden zijn, omdat dit andere elektronische
apparaten kan storen of andere gevaren kan veroorzaken.
Gebruik de robot niet in een vochtige omgeving of op oppervlakken met vloeistof of plakkerige stoffen om schade te voorkomen.
De robot is geschikt voor gebruik op vlakke ondergrond. Gebruik hem niet in een omgeving met treden of steile hellingen.
Gebruik de robot uitsluitend binnen de in deze handleiding opgegeven bedrijfsomstandigheden. Anders kan abnormale
werking of gevaar ontstaan.
Gooi de robot en accessoires niet weg als gewoon huishoudelijk afval. Volg de lokale regelgeving voor de afvoer en

recycling van de robot en accessoires.
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2. Productonderdelen
2.1 Overzicht

De PUDU T600 Serie is een bezorgrobot ontworpen voor zwaar transport in industriéle en magazijnomgevingen. Met een
maximale laadcapaciteit van 600 kg is hij uitgerust met basis loT-functionaliteiten. Het product biedt uitgebreide software- en
hardware-interfaces voor naadloze systeemintegratie en hardware-uitbreiding. Rondom een robuust dragend chassis ligt de
nadruk op hoge compatibiliteit en openheid, en de serie bestaat uit twee modellen:

De standaardversie, met een bedieningsscherm en duwbeugel voor gebruiksvriendelijke interactie;

De underride-versie, ontworpen als puur chassis dat onder rekken kan navigeren voor meer flexibiliteit.

2.2 Paklijst

Standaardversie: Robot x1, PUDU T600 Serie Gebruikershandleiding x1, Kwaliteitscertificaat x1, Oplader x1, Reflecterende sticker x1.
Underride-versie: Robot x1, PUDU T600 Serie Gebruikershandleiding x1, Duwbeugel x1, Kwaliteitscertificaat x1, Oplader x1,

Reflecterende sticker x1.

2.3 Uiterlijk en Onderdelen
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2.4 Technische specificaties 3. Productinstructies

Productkenmerk ‘ Beschrijving 3.1 Beschrijving van de knop
Model Standaérdversi?: WTIDLZ (1) Opstarten
Underride-versie: WTIDU2 Verplaats de robot naar de opstartlocatie. Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt; alle chassis-indicatorlampjes
Totale afmetingen Standaardversie: 960 x 500 x 1350 mm Standaardversie: 37.80 x 19.69 x 53.15inch van de robot worden blauw, wat aangeeft dat de robot succesvol is ingeschakeld.
9 Underride-versie: 845 x 500 x 255 mm Underride-versie: 33.27 x 19.69 x 10.04 inch
Standaardversie: 112 kg Standaardversie: 246.92 pond
Totaalgewicht
Underride-versie: 94 kg Underride-versie: 207.23 pond
Bedrijfsspanning DC 20.8 V~29.2V
Batterijcapaciteit 30 Ah
Max. laadvermogen 600 kg 1322.77 pond
Oplaadtijd Ongeveer 2 uur (van 0 % tot 90 %)
Batterijduur 12 uur (geen lading); 6 uur (max. lading)
Standaardversie: 10.1" LCD-scherm
Schermspecificaties

Underride-versie: Geen

L Standaardversie: VSLAM + LSLAM
Navigatiemethode

Underride-versie: LSLAM (2) Vitschakelen
. ) Standaardversie: 70 cm Standaardversie: 27.56 inch Standaardversie: Houd de aan/uit-schakelaar 3 seconden ingedrukt; er verschijnt een uitschakelprompt. Klik op "Uitschakelen".
Min. padvrijheid Underride-versie: 65 cm Underride-versie: 25.59 inch Underride-versie: Houd de aan/uit-schakelaar 8 seconden ingedrukt.
Alle indicatorlampjes van de robot gaan uit, wat aangeeft dat de robot succesvol is uitgeschakeld.
Max. overbrugbare hoogte 10 mm 0.39 cala
Max. overbrugbare opening 35 mm 1.38 inch (3) Noodstop
Snelheid 0,2-1,2 m/s, instelbaar 0,66-3,94 ft/s, instelbaar Druk in geval van nood tijdens het bewegen van de robot op de noodstopschakelaar om de robot te stoppen. Draai de
Besturingssysteem Android noodstopschakelaar met de klok mee en volg de instructies op het scherm om de werking van de robot te hervatten.
Luidsprekervermogen 10 W x 2 stereoluidspreker
(4) Remschakelaar
Werkomgeving Temperatuur: 0 ° C tot 40 ° C; vochtigheid: < 85% RH o ) .
Om veiligheid te waarborgen, wordt de remschakelaar alleen gebruikt nadat de robot is gestopt. Wanneer de remschakelaar
Opslagomgeving Temperatuur: -20 ° C tot 60 ° C; vochtigheid: < 85% RH op "ON" staat, zal de motor automatisch stoppen bij een noodstop voor de veiligheid. Als u de robot wilt duwen, moet u de
Bedrijfshoogte < 2000 m < 6561,68 ft remschakelaar op "OFF" zetten.
Vereisten wegdek Binnenomgeving met vlakke, gladde oppervlakken
Oplader stroominvoer AC 100 V~240V, 50/60 Hz —
’ =)
Oplader uitgangsvermogen 292V, 15A
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(5) Booster
De power-assist functie kan via de booster worden gebruikt om het duwen van de robot gemakkelijker en handiger te maken.

De functies van elke knop op de booster worden hieronder beschreven:

©
ol

o

Nr. ‘ NEETN] ‘ Beschrijving
1 Power assist-schakelaar Zet de assistentiefunctie aan/uit.
2 Richtingsschakelaar Wisselt de richting van de power assist.

3 Gashendel Bij indrukken wordt de assistentiefunctie geactiveerd. Hoe harder

ingedrukt, hoe sterker de ondersteuning.

A Opmerking: De booster is alleen uitgerust op de standaardversie robot.

3.2 Opladen en accu vervangeng

Opladen:

De PUDU T600 serie ondersteunt opladen met een oplader of een laadpaal.

a) Opladen met oplader: Steek de bijpassende oplader in de oplaadpoort van de robot om te beginnen met opladen.

b) Opladen via claadpaal: Na het plaatsen van de laadpaal volgens de instructies, start u de robot normaal op. Wanneer de

robot aan de voorwaarden voor automatisch opladen voldoet, keert hij automatisch terug om op te laden.

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

inschakelt voor gebruik.
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3.3 Beschrijving van de interface
e 0 © e ©
| |
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o1G SIM O o

use DC OUT
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Onder het interfacevenster bevinden zich externe interfaces voor hardware-uitbreiding en apparaatdebugging. De specifieke

interfacespecificaties zijn als volgt:

Nr. ‘ NEED)! ‘ Beschrijving

1 Voedingsinterface 24V (batterijspanning), max. uitgangsstroom 10A.

2 usB USB 2.0, voor datacommunicatie met externe apparaten

3 ETHERNET Netwerkpoort, voor datacommunicatie met externe apparaten
4 SIM-kaartsleuf Ondersteunt Nano SIM-kaart

5 OTG Gebruikt voor apparaatdebugging

3.4 Introductie tot modi

Om aan verschillende operationele scenario's te voldoen, biedt de robot meerdere modusopties:

Modus ‘ Beschrijving

Gebruikers kunnen materialen voor meerdere bestemmingen op de robot plaatsen en via het
Bezorgmodus scherm taken voor levering versturen. De robot plant zelf de beste route en levert de items af op
alle bestemmingen. Na voltooiing keert hij automatisch terug naar het standby-punt.

Gebruiker kan het pad instellen, waarna de robot cyclisch het ingestelde pad volgt. De robot kan

Crui d
ruisemodus stoppen op een stopplaats, zodat de gebruiker tijdens het rijden materialen kan pakken of plaatsen.

Gebruikers kunnen hefpunten en lospunten instellen. De robot gaat automatisch naar het hefpunt

Hefmodus om materialen te identificeren en te heffen, en laadt ze automatisch uit op de bestemming.

Gebruikers kunnen taakpunten instellen en robotacties definiéren, zodat de robot kan koppelen
Rollermodus * met transportbanden op aangewezen locaties en automatisch laad- en loswerkzaamheden uitvoert,
voor volledig geautomatiseerde materiaalafhandeling.

A De rollermodus vereist installatie van de PUDU Conveyor accessoire ter ondersteuning.

Raadpleeg voor gedetailleerde instructies de PUDU T600 Serie Gebruikershandleiding.
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4, Onderhoud en Service 6. Conformiteitsinformatie

6.1 Informatie over verwijdering en recycling

Te onderhouden Robotstatus Controlefrequentie Inspectie- en onderhoudsmethode

onderdeel

Aandrijfwielen en Veeg het oppervlak schoon met een schone doek.

Uitgeschakeld Eén week

hulpwielen Controleer op slijtage en vervang indien nodig. ]
Veeg het oppervlak schoon met een schone doek. De richtlijn Afgedankte Elektrische en Elektronische Apparatuur (AEEA) heeft als doel de impact van elektrische en
Visuele sensor en LIDAR Uitgeschakeld Eén week Bij plotseling vuil of schade, direct reinigen om blokkering elektronische producten op het milieu te minimaliseren door hergebruik en recycling te bevorderen en de hoeveelheid AEEA
van de sensor en abnormale werking te voorkomen. die op stortplaatsen terechtkomt te verminderen. Het symbool op dit product of de verpakking betekent dat dit product
Veeg het oppervlak schoon met een schone doek. aan het einde van de levensduur apart van gewoon huishoudelijk afval moet worden weggegooid. U bent verantwoordelijk
Robotbehuizing Uitgeschakeld Eén maand Controleer de montage. Zorg dat de behuizing viak en voor het afvoeren van elektronische apparatuur bij recyclingcentra om natuurlijke hulpbronnen te behouden. Elk land heeft

stevig bevestigd is. ; . . ) . . .
9 9 inzamelpunten voor recycling van elektrische en elektronische apparatuur. Neem voor informatie over uw inzamelpunt contact

Indicatorl Control f alle indicatorl itei i i
n lffa orlampen en Ingeschakeld Eén maand on 'I’O eer of alle 'ﬁ Icatorlampen en op met de betreffende afvalbeheerautoriteit, uw gemeente of uw afvalverwerkingsdienst.
geluid geluidswaarschuwingen correct werken.
Noodstopknop Ingeschakeld Eén maand Controleer of de noodstopknop goed werkt.
Zet de remschakelaar op "OFF" en duw de robot
Remschakelaar Ingeschakeld Zes maanden voorzichtig naar voren om te controleren of de . . ) o
I¢] remschakelaar goed werkt. Voordat elektrische en elektronische apparatuur (EEE) in de afvalstroom of afvalfaciliteiten wordt geplaatst, moet de
Opmerking: Zet de rem weer op "ON" na controle. eindgebruiker batterijen en/of accu's uit het apparaat verwijderen voor aparte inzameling.
Veiligheidsstickers en Controleer of de veiligheidsstickers, labels en
9 Uitgeschakeld Zes maanden N . ) -
naamplaten naamplaten op de robot intact en goed zichtbaar zijn. . . L. . X
6.2 Federal Communications Commission conformiteitsverklaring
De volgende informatie is van toepassing op Pudu robots.
Dit apparaat is getest en voldoet aan de limieten voor een digitaal apparaat van klasse B, volgens deel 15 van de FCC-regels.
. Deze limieten zijn bedoeld om redelijke bescherming te bieden tegen schadelijke interferentie in een woonomgeving. Dit
5- Aftersales-serVK:e apparaat genereert, gebruikt en kan radiofrequentie-energie uitstralen en kan, indien niet geinstalleerd en gebruikt volgens de

. . — . . X instructies, schadelijke interferentie veroorzaken met radiocommunicatie. Er is echter geen garantie dat er geen interferentie
Shenzhen Pudu Technology Co., Ltd. biedt gratis productgarantie tijdens de garantieperiode (verschillende onderdelen kunnen Y 9 9 9

zal optreden in een bepaalde installatie. Als dit apparaat schadelijke interferentie veroorzaakt bij radio- of televisieontvangst,
verschillende garantieperiodes hebben). De klant hoeft geen kosten te betalen voor reserveonderdelen. Standaardtarieven P P PP J U 9

wat kan worden vastgesteld door het apparaat uit en aan te zetten, wordt de gebruiker aangemoedigd de interferentie te
gelden als de garantie is verlopen of als gratis garantie niet van toepassing is. Klanten kunnen de after-sales service hotline 9 PP 9 9 9

. . . verhelpen door een of meer van de volgende maatregelen:
bellen voor meer informatie over het after-sales beleid en productonderhoud. P 9 9

Pudu Technology after-sales service hotline: +86 755-86952935, after-sales service e-mail:techservice@pudutech.com Richt de ontvangstantenne opnieuw uit of verplaats deze.
Vergroot de afstand tussen het apparaat en de ontvanger.
Sluit het apparaat aan op een stopcontact op een ander circuit dan waarop de ontvanger is aangesloten.
Raadpleeg de leverancier of een ervaren radio/tv-technicus voor hulp.
Dit apparaat voldoet aan deel 15 van de FCC-regels. Gebruik is onderworpen aan de volgende twee voorwaarden:
Dit apparaat mag geen schadelijke interferentie veroorzaken.
Dit apparaat moet elke ontvangen interferentie accepteren, inclusief interferentie die ongewenste werking kan

veroorzaken.
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6.3 Federal Communications Commission conformiteitsverklaring

Dit apparaat voldoet aan de vrijstellingsnorm(en) RSS van Industry Canada. Gebruik is onderworpen aan de volgende twee
voorwaarden:

Dit apparaat mag geen interferentie veroorzaken.

Dit apparaat moet elke interferentie accepteren, inclusief interferentie die ongewenste werking van het apparaat kan

veroorzaken.
De zender/ontvanger zonder vergunning in dit apparaat voldoet aan de toepasselijke CNR van Innovatie, Wetenschap en
Economische Ontwikkeling Canada voor radioapparaten zonder vergunning. Gebruik is toegestaan onder de volgende twee
voorwaarden:

Het apparaat mag geen storing veroorzaken;

Het apparaat moet elke ontvangen storing accepteren, zelfs als deze de werking kan beinvioeden.
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