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Introduccion a la fregadora
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ROBOTICS

Lad
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RGBD
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Puerto de llenado

automatico de agua
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~ de emergencia
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°—LLuz de advertencia de
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compartimiento

de la bateria

Control de
- direccion

RGBD derecho

Tubo de drengje |

uz de advertencia de
jl contorno (solo 80P)

Puerto de llenado
de agua

Visor de nivel

Goma protectora
antilesiones del

Escurridor , |
(squeegee) pedal

La diferencia entre GS140 y GS140Pro es que, sobre la base del GS140Pro, se agregan luz de advertencia y modulos antiderrame.
Consulte la «Guia de uso de la fregadora» para saber como utilizarlos.
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ROBOTICS
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ROBOTICS

[?[ Paréme@s y entorno de conduccion

Dimensiones (mm) L1340*A1024*A1350 Centros de transporte, fabricas, almacenes, grandes complejos

comerciales, terrazas exteriores de edificios, hospitales, estadios, etc.

Escenario de aplicacion

Peso de la fregadora (kg) 400
Requisito de comunicacion

Eficiencia maxima de limpieza (m%h) [Ie[]
Piso interior: pisos planos endurecidos, como pisos epoxi, baldosas,
cemento, marmol, silleria, etc.

Ancho minimo de paso: 1,2 m

Alturas de obstaculos que se pueden superar:

Especificacion de la bateria

(V/Ah) 36V/200, bateria de fosfato de hierro y litio

Autonomia (h) 4-6
escaléon 2,5cm badén 5,5 cm

Ancho del escurridor (mm) 1024 Entorno de conduccion 4. Ancho minimo del recorridoen U: 2,4 m

Pendiente de subida: sin carga: <8,5°
Ancho de fregado (mm) 800

carga completa: <6°  trabajando: <4°

Ancho de limpieza (mm) 1160 (cepillo lateral) Altura de obsticulo reconocible: 3 cm

Tanque de agua limpia (L) 140

Tanque de agua sucia (L) 170

Bote de basura (L) 1.5

GS140Pro: 1,5
GS140 (luz intermitente): 1,7

Altura minima de paso (m)
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Preparacion e inspeccion antes y despues
del proyecto
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ROBOTICS

e Contactar con el cliente con anticipacion, informarle de la hora de llegada y los pasos de seguimiento que requieren su cooperacion, y

crear un grupo de Whatsapp.

m ]

Confirmar el
propdsito de la
fregadora
Llegada de la
fregadora

Sitio de operaciodn

Usuario

Carga y drenaje

Confirmaciodn
ambiental

Hora de |legada y
persona de contacto

Grupo de Whatsapp

Premracién previa

Comprender el propdsito de la fregadora en el sitio del proyecto:
Venta, operacidén de prueba y demostraciodn

Disponer de montacargas y, para fregadoras que no son de venta, conservar las
cajas de madera de transporte y los accesorios
El sitio de operacidon estd determinado y hay personal dedicado disponible para

la inspeccidn a la |legada

Para operaciéon de prueba y venta, es necesario que el cliente designhe 1-2
usuarios para recibir capacitacién antes de operar

Es necesario confirmar con anticipacion:

punto de carga, |lenado de agua y drenaje en el sitio

Detal les de restricciones ambientales (4dreas abiertas, pasillos largos, paso de

cristal=)

Comunicar con el cliente: hora de |legada y persona de contacto

Crear un grupo de Whatsapp (entre el cliente y el housekeeper/encargado)



'?' Prepar.:ién antes de partir

ROBOTICS

e Computadora: sistema dual
e Herramientas: cable de red, caja CAN (con puerto USBCAN), herramientas de desmontaje (juego hexagonal,
juego SATA de 38 piezas)

e Recomendaciones: memoria USB (con archivo de configuracion)

Software de bateria (host) Contactar al housekeeper 1

Driver CAN Contactar al housekeeper 1

Laptop con sistema dual Windows y Ubuntu

nstalados Superior a ib5 1
Cable de red RJ45 Mas de 1,5 m 1
Cable serie USB485 T m 1
Juego hexagonal Version universal 1
Juego SATA de 38 piezas Versién universal 1

Memoria USB (con archivo de configuracién) 32G 1



,?, Inspeccion * la fregadora a su llegada

ROBOTICS

@ @ 4l 85% @) 20:25

e Verificar si la apariencia de la fregadora esta en buen estado, si los accesorios estan

completos y si se puede encender. ‘f) @

e Conectar la alimentacion y arrancar la fregadora, obtener la versidon de software del

SR Fantrlk

housekeeper, proporcionar el VIN de la fregadora y solicitar al housekeeper que confirme |

el estado de la red.
e \Verificar el nivel de bateria; cargar |la fregadora si el nivel es insuficiente. ,

iR Fahiizt

e Realizar una operacién manual para verificar que todas las funciones sean normales (para (§ mximon g s o ; g

la operacién manual, hacer clic en «Limpieza personalizada» para comprobarlo).

. o -7 Vé . - 7 -7 7 . igg @ "ll 5% D 20:26
e Verificacion rapida de la funcidon de conduccidon autdonoma: tras entrar en la app, hacer clic
I (= B I _
en «Tarea rapida > Enseflanza/Ensefianza con relleno» en la interfaz de configuracion. 9 =
BEERieE
@ ' hE IR HEES ESEIE

Generara rapidamente un mapa para verificar si la funcion de conduccion auténoma es

normal.

() 1 75 s 4 4

e R BiBES

@
Q

2
N
2
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o @

YRR IRHER



03

Analisis del sitio y
confirmacion del plan de limpie;




’?, Anélisis‘el sitio y restricciones

ROBOTICS

e Verificar principalmente si existen escenas restringidas en el sitio.

e Restriccion y razon:

_ Descripciodn Razédn

El posicionamiento falla en una posicidén fija y se
requiere remapeo.

Cambios tipicos: nuevas decoraciones en las paredes,
remodelacion de tiendas---

1 Sin grandes cambios en el escenario.

Paredes de cristal, columnas reflectantes, objetos

, . Limitaciéon del LiDAR
negros u obstdculos suspendidos.

Terreno plano con un didmetro superior a 50 m, sin
3 caracteristicas fijas evidentes (como paredes, Limitacién del rendimiento del sensor
columnas, drboles) ni objetos fijos reflectantes.

Pasillos largos con paredes planas a ambos lados;
La distancia desde l|la entrada hasta el obstdculo

4 . . Limitacién del rendimiento del sensor
final supera los 50 metros, por lo que no es posible
i ici ABRER )
mapear ni posicionar. Kl Jl\\“
Pendiente pronunciada > 8° , la fregadora no puede . oo \\, \\
5 Capacidad objetiva .
pasar Rl Kk
Una estructura de varios niveles no puede construirse |
6 Estructura de varios niveles en un solo mapa, por lo que debe construirse en varios >RER50m, RN

mapas
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LA Anélisis‘el sitio y restricciones

e Para el usuario:

Descripciodn Razén

Si cada sensor estd bloqueado por polvo, agua sucia, etc., puede causar
distorsion de la informacién de la nube de puntos. Es necesario |impiar el
radar regularmente.

Durante el uso, los sensores como LiDAR y RGBD no
deben danarse.

Por debajo de 0 ° C: estd prohibido recargar agua a Por debajo de 0 ° C: tener agua en el tanque puede provocar que el tanque se

la fregadora. congele y se rompa.
Cuando el sistema se estd actualizando, hay un proceso de borrado de datos
3 Actualizacién OTA del firmware (como BVCU): no se que reinicia el programa interno. Si |la fregadora se apaga en este momento,
permiten cortes de energia la actualizacidén fallard y no podrd realizarse normalmente otra vez.
Aseglrese de que el nivel de bateria sea = 70 %.
Cargar completamente la fregadora = apagar (girar la |lave a OFF) =
4 Requisitos para el estacionamiento prolongado desconectar el interruptor principal de energia = realizar un ciclo de
* Para Pasoy I|mp|eza: carga y descarga una vez al mes.

Cuando el dngulo del piso es <8,5° (sin
carga) o <6° (carga completa: 140 kg), la
fregadora puede moverse. Cuando el dngulo del piso
es <4° , puede realizar la funcién de |impieza.

Restriccidn dindmica de la fregadora

La fregadora no puede pasar escalones > 2,5 cm

i Restriccioén d idad d
ni badenes > 5,5 cm de altura. estriccion de capacidad de paso

Bajo ninguna circunstancia se permite que una
3 persona esté detrds de |la fregadora cuando esta Restriccidén estructural de la fregadora
sube una pendiente.
Considerando la estructura de |impieza, |a fregadora no puede manejar las

4 La fregadora no puede trabajar sobre badenes. o
condiciones de los badenes.

L) L) VA | 1 C | g
- | I Y ol R [ (. | I ol [ B R A P PN P
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ROBOTICS

e Tras inspeccionar el sitio, es necesario planificar el esquema de limpieza con el cliente.

Fregadora

GS140Pro

GS140Pro

GS140Pro

1111111

1111112

1111113

Confirmaci@h del plan de limpieza

Sitio

estacion de tren

de alta
velocidad

Distrito Norte

Distrito Sur

Distrito Oeste

Punto de
reabastecimien
to

Distrito Norte
1, Distrito
Norte 2

Distrito Sur 1,
Distrito Sur 2

Distrito Oeste
1, Distrito
Oeste 2

Punto de
parada

Parada Norte
1

Parada Sur 1

Parada Oeste
1

Trabajo

Limpieza de
piso

Limpieza de
piso

Limpieza de
piso

9:00-12:00

9:00-12:01

9:00-12:02

7000

8000

9000

Mapa del area
de operacion

Plan

Mapa
arguitectonico

Diagrama de
red

Observaciones

Cargar

Llenado de
agua y drenaje,
cargar

Llenado de
agua y drenaje,
cargar
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Configuracion de
conduccion autonoma
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ROBOTICS

Preparativos 'ites de la adaptacion del mapa

e Preparar el mapa: tras inspeccionar el sitio, familiarizarse con la ruta de antemano, planificar el mapa de la ruta de
adaptacion y evaluar la carga de trabajo y el proceso global.

e Verificar el nivel de bateria, que debe ser superior al 80 % para evitar la interrupcion del mapeo por falta de energia.

e Verificar el estado de salud para detectar fallas de nivel 1. Si las hay, contactar al housekeeper.

e Verificar la version de la fregadora y enviarla al housekeeper para su confirmacion (recomendacion: actualizar a la
mejor version antes de adquirir el mapa).

e Hacer clic en «Mapeo» en la APP — esperar mas de 10 s — la APP mostrara el mapa — mover la fregadora.

e Durante el mapeo, elegir el horario con menos personas para evitar que la fregadora recopile «puntos extra».

Tras las preparaciones anteriores, realizar el trabajo de adaptacion del mapa.
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e Use la llave para encender la fregadora — esperar unos 30 segundos para que arranque — entrar a la pagina de operacion.

e La autoridad de gestion de operacion se divide en «Usuario» y «administrador»: Usuario + contraseia 123456; admin +

contrasefia 654321. Para el personal de despliegue completo del producto, seleccione el modo Admin.

e |niciar sesion — la pantalla muestra informacion del estado del tanque de agua y los consumibles (si necesita reemplazar

consumibles, hacer clic en «Reemplazado» después de reemplazarlos para que los datos de uso se recalculen) — entrar a la

pagina principal.



,‘?, Configuraci()n‘e conduccion autonoma

ROBOTICS

@ & il ssx@ 128
() @
Auto - Manual

@ Switch to manual
/X Solution 0% “6° Recovery 0% a
: Workstation J§ Settings

Entrar a la pagina «Configuracion»

t_f Settings @ & il sx@ 1128

@ Cleanning mode settings
Map Task Route

e Application settings
Status monitoring 4 G l@\

Advanced data Quick task Task report Scheduled task
Change login password
[ o TS
O @
Sleep Logout

Buscar «Mapa/Datos de tareas» — hacer clic

en [Mapa]



IC?I Configuracion de conduccion autonoma

ROBOTICS

Crear un nuevo mapa Asignar un nombre al mapa Adaptacion del mapa

o & Mapping @ il @D 2
Point type
é—Mapmanagement @ @ -lll 88%:} 11:28 o éMapmanagemem @ @ ol BBIM'D 1129 firstfloor02 Speed : Medium
Navigation point Docking
| Exlbitonlie} Exhibitionhall ‘;’ 1:@! ‘7@‘ \7@ | g Eroche @ @& @& @ Workstation
: T o292
Map name
& (‘“ 7 2022-927 1113
%, / \ ) firstfloor02 . “ = e V ‘/ +
“ Cancel Confirm
i Save map
Después de que aparezca el dibujo del escenario, la
) '
= = w W - e fregadora cubrira un circulo con un radio de 15 metros para
. : Nombrar el mapa como proyecto 001,
Hacer clic en [Crear] realizar la adaptacion del mapa (incluyendo edificios,

002, 003.. — hacer clic en [Confirmar] _ _
esquinas, etc.); durante este tiempo se pueden agregar

puntos funcionales.

Una vez finalizada la adaptacion, hacer clic en [Guardar
mapal

Tenga en cuenta: velocidad baja/media, sin altas velocidades,

la ruta debe coincidir de principio a fin.
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'?, Planificacion de. ruta de adquisicio

ROBOTICS

e Requisitos de la ruta de adaptacion del mapa: el radio
efectivo de adquisicion de datos del GS140Pro es 15 m, que
debe cubrir el area de limpieza deseada. Principio: cubrir el
mayor rango posible recorriendo la menor distancia.

1. Como se muestra en la Fig. 1, cuando el ancho del paso es

< 30 m, se recolecta a una distancia mayor a 5 m a lo largo del

borde — forma rectangular.

2. Como se muestra en la Fig. 2, cuando el ancho del camino

es > 30 m, la ruta de adquisicion es a lo largo de ambos lados

del camino, a menos de 15 m del limite — forma de «U

cerrada».

3. Como se muestra en la Fig. 3, cuando el entorno es

complejo, consultar la ruta de la Fig. 3.

<30m

<30m

n del mapa

R
v

< 15m

Desde el limite >
5m

—/

Figura 3

=>30m

Figura 2

=>30m
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"?, Planificacion de. ruta de adquisicion del mapa

ROBOTICS

1. Cuando se encuentren rutas repetidas, como rutas similares a anillos o circulos, intentar asegurar que:
las rutas estén bien cerradas; las rutas superpuestas tengan mas de 10 m.

Segunda
adquisicion
\
|
|
|
‘l
Primera / ' o
adquisicién Pr|me.r.a” rlmc-er.a.,
/ adquisicion adquisicién
/
/
‘l
'l
|
|
|
Correcto
Incorrecto Incorrecto

Si hay areas superpuestas en una forma circular, las rutas de adquisicion deben quedar bien cerradas con
una sola adquisicion.



"?, Planificacion de. ruta de adquisicion del mapa

ROBOTICS

1. Si el sitio tiene un elemento fijo con diametro
superior a 5 m, la fregadora debe «mapear

alrededor del borde» del mismo. (Si el didmetro es
menor a 5 m, el usuario puede elegir si realizar
«mapeo dirigido» segun la claridad del escaneo

laser).

Entrada de la
plaza

Entrada de Ié
plaza 5

>30

Entrada de la
plaza

1. Plaza interior con forma regular: si el ancho minimo de la plaza (la
plaza puede considerarse como un rectangulo) es menor a 30 m,
caminar directamente por el centro. Si el ancho minimo supera los
30 m, rodear la plaza a 5-10 m del borde para formar un anillo.

Si hay edificios en el centro de la plaza, es

necesario realizar mapeo alrededor de los edificios

y conectarlo con el anillo exterior;

No realizar un patrén en « 5 » (zigzag) ni en espiral.

plaza
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1. Si el punto de inicio y el punto final no pueden formar un bucle
cerrado, el punto final debe ubicarse en un area abierta, como se

muestra en la siguiente figura.
Nota: el area abierta es el centro del lugar, excepto

por pasillos y plazas grandes.

1. Restriccion de ruta de mapeo para mapas grandes del GS140Pro:

Al recolectar mapas grandes — primero dar una vuelta pequena —
luego una vuelta grande — se formara una posicion de bucle.

Mover lo maximo posible hacia puntos que coincidan con la ruta
anterior, lo que facilita la deteccion de bucles cerrados.

Proposito del circulo pequeno: que la fregadora regrese a la trayectoria y
escena que recorrio antes lo antes posible, para que el mapa pueda
formar un bucle cerrado mas pronto, reparando el error acumulado
generado por el kilometraje del frente.

Planificacion de la ruta de adquis

icion del mapa i o

/4 El punto final debe estar en area

Punto de inicio y punto

final en drea abierta KEMAR TR

EANRRFIIS hj

El punto de inicio y el punto
final no pueden formar un
bucle cerrado

RRML R RFFEtr

El punto de inicio y el punto

M2 R AZ AT

final forman un bucle cerrado
Ruta supuesta - BEREBLs -
Limi - BRITENR
mite I ERERRES
Obstéaculo e
Punto de inicio segun los // I
requisitos del cliente 5B
Area abierta del ERER
sitio

Recolectar punto de inicio Requisito del punto de
inicio




IC?I Planificacidon de h ruta de adquisicion del mapa
Nota: = 4
1. Para facilitar el posicionamiento, el punto de inicio debe -":J\ *'
seleccionarse en un area con caracteristicas evidentes, como

zonas irregulares como columnas portantes, esquinas y S an
decoraciones fijas. A R B
2. Es preferible velocidad baja. Si el sitio es muy grande, elegir = = T
velocidad media para recolectar datos; no se recomienda usar *
velocidad alta, ya que puede causar imagenes fantasmaenel | »
mapa. '

3. Una vez creado el mapa, si tiene dudas sobre la calidad,
contacte al housekeeper para confirmar.

4. El GS140Pro depende de un laser superior de 16 lineas al
adquirir mapas. Debido a su alta posicion de instalacion, hay
un angulo muerto de vision alrededor del cuerpo de la
fregadora. En condiciones de trabajo estandar, el laser
superior puede identificar el suelo a 5 m de distancia, por lo
que la distancia optima desde el limite de los obstaculos es de '
5 m al adaptar mapas para el GS140Pro.

h
A
—2%
=145

e £ 1)

Aprox. (-200,0) (380,0)

AH#(-200,0)



. @ Adquisicion de mapa en escena de
AL .
degradacion GS140Pro

¢Qué es una escena de degradacion? Cuando la relacion de aspecto de la escena es >
3, es basicamente una escena degenerada y no cierra el bucle. Una escena de longitud
y ancho similares es una escena no degenerada.

Precauciones para la adquisicion del mapa en escenarios de degradacion: la
trayectoria de conduccion debe ser suave; intentar no detenerse y arrancar
bruscamente (esto incrementa facilmente el error de DR, y el DR juega un papel
importante en el mapeo); los giros deben ser suaves; el operador puede usar velocidad
media para mapear.

Por ejemplo: escenas de pasillos largos continuos: en el algoritmo de mapeo, la escena
de degradacion no tiene bucle cerrado — para esta escena, recorrerla una vez es
suficiente. Sin embargo, si el bucle cerrado no se cierra durante mucho tiempo, habra
un error acumulado, por lo que la ubicacion del bucle cerrado debe estimarse con
anticipacion durante el proceso de mapeo. Los puntos de cierre de bucle suelen
establecerse en las uniones de varios pasillos y en lugares abiertos, y el punto de inicio

también debe estar cerca de tales entornos (por ejemplo, los circulos rojos).
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o Adquisicion de mapa en escena de degradacion
i GS140Pro — rutas de referencia

Como asegurar un bucle cerrado en escena no de degradacion:
avanzar un poco mas, o ir un poco mas en cierta direccion.

Como lidiar con «fallo del cierre del bucle por degradacion de
larga distancia en la coincidencia»: contactar al housekeeper o
PAE para ajustar parametros (error acumulado grande —
«keyframe a submapa» — el bucle excede la distancia buscable —
los parametros pueden ajustarse adecuadamente, modificar
«scrubber_slam/config/config_m2.yaml: loop_candi_th:60»,
aumentar el valor a 80).

Escenas degeneradas y similares: es facil que se produzca un
emparejamiento erréneo, lo que da como resultado un mapa mas

corto.




j?, @ Adquisicion de mapa en escena de degradacion
" por ejemplo: GS140Pro — rutas de referencia

Como se muestra en la figura de la izquierda, se presenta una ruta de recoleccion irrazonable. Obviamente, 9y 12 son areas de
degradacion, y es mejor recolectar las escenas de degradacion de una sola vez. En esta ruta, 3—4—5 entran a la mitad de la escena de
degradacion y luego salen, lo que generara puntos caracteristicos. Sin embargo, 11—12 emparejaran erroneamente los puntos
caracteristicos previos al volver a entrar al pasillo, especialmente porque hay una fuerte similitud en 12. La sefial evidente es que el mapa

se acortara.
Si se detecta que es mas corto, ademas de evitar rutas de recoleccion irrazonables, se puede invertir, como se muestra en la figura de la

derecha. Nota: en el diagrama de la derecha se agregan las rutas 9—10, porque el area de la ruta 1/2/3 puede curvarse si no se agrega.
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ROBOTICS

Ajuste de mapa

& Map management @ Ol 88x @ 1133

firstfloor(2
| firstfloor02 ’ ! | ’

& & & &
Exhibitionhall

53.95*14.4

2022-9-27 11:32

e
Delete Edit

Rename Docking Cloud sync Partially

Hacer clic en [Editar]

& Edit map (E) ol 88% @@ 1133
—
() Map elementsfl Point A |
Map name: firstfloor02 Size(m): 53.95*14.4
Point
Point type
| ‘ | @ Virtual fence
@) & & = osuccessml Navigation point Pretlifier
Area
Workstation ——
v
" - +
Add Delete
{Z} ’ @Save map
—

Punto funcional: arrastrar el cursor rojo para afadir
un punto funcional al mapa y controlar la direccion
de la fregadora.

Pared virtual: paredes ficticias, sin paso.
Optimizacion del mapa: limpiar puntos extra del
mapa — hacer clic en [Limpiar zona],

agregar escenarios de huecos — hacer clic en
[Rellenar zona].

Area funcional: agregar area de alfombra, badenes y
zonas prohibidas en el entorno y nombrarlas (usar el
cursor de la fregadora para obtener la posicion).

Gestion de tareas del mapa

[_f Settings (= il sxED 1133

e Application settings
Status monitoring 4 ®

e Advanced data Quick task Task report Scheduled task

(4

@

Change login password
ﬂ lInarade

O @

Sleep Logout

Después de guardar el mapa, regresar a
Configuracion y hacer clic en [Ruta]
Nota: una vez editado el mapa, no se permite apagar
ni hibernar al guardar los datos del mapa. Si se
produce un apagado inesperado: los elementos
relacionados del mapa no podran guardarse; los
archivos del mapa se dafiaran y los elementos
relacionados seran invalidos.

Debido a la diferencia entre los archivos de
elementos del mapa adquiridos por pantalla y por
algoritmo, aunque los elementos relacionados
puedan verse en la pantalla de la app del producto,
los elementos adquiridos por algoritmo pueden ser
invalidos.
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Cumple principalmente un rol de soporte para el posicionamiento y la planificacion de rutas.
Punto de navegacion  Los puntos de navegacion agregados se combinan en tareas para implementar la ruta de navegacion
entre las tareas personalizadas en el proceso de operacion.

Punto de

acoplamiento Una vez completada |la operacion, regresa automaticamente al punto de parada en standby.
Punto (docking)
funcional Si el nivel de bateria del equipo o el volumen de agua en el tanque de agua limpia/sucia alcanza el

Estacion de

. umbral, la fregadora se dirige automaticamente a la estacidon de reabastecimiento; cuando se utiliza
reabastecimiento

junto con estaciones de trabajo, se carga, llena y drena automaticamente.

Punto de espera de Debe desplegarse y utilizarse el modulo de control del ascensor. Consulte el «Curso de capacitacion de
ascensor control de ascensor» para mas detalles.

Tenga en cuenta:

e El punto de parada solo puede activarse después de vincularlo (posteriormente, el primer punto de parada agregado queda
vinculado por defecto).

e Al crear un punto funcional, debido a los requisitos de espacio del modelo de fregadora, la distancia entre el punto funcional
y la pared no puede ser menor al valor especificado. Tomando como centro el centro del eje trasero, en el GS140Pro, al

agregar un punto funcional, el punto central del eje trasero debe estar al menos a 1220 mm de distancia de la pared.
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ROBOTICS

Proyecto

Descripcion

Linea
funcional

Optimizacion
del mapa

Cerca virtual

Linea de acceso

Rellenar area /
Vaciar

Areas que no pueden ser escaneadas por el ldser — la fregadora no puede pasar por alli: puerta/pared de cristal.
Si la fregadora pasa frecuentemente por puertas que se abren/cierran de forma irregular, debe usarse una pared
virtual para bloguearla. Asegurese de que una puerta de un lado se mantenga abierta para garantizar el paso
normal.

Debe usarse junto con el modulo de control de acceso. Consulte el «Curso de capacitacion de control de acceso»
para mas detalles.

Para optimizar el mapa, el usuario puede seleccionar un area para vaciarla o rellenarla.

«Rellenar area» significa que un area no fue mapeada cuando se recolecto el mapa, y necesita ser limpiada.
Necesitamos rellenar el area con un area rellena.

«Vaciar area» significa borrar los datos del mapa en el area y que el area quede libre de obstaculos. Esta funcion
puede usarse para optimizar obstaculos o puntos extra en el mapa.
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RoBOTICS Proyecto Tipo Descripcion

Zona de alfombra  Todas las alfombras dentro del area de limpieza deben ser marcadas.

Zona de pendiente Cambio de parametro de deteccion antiderrame

Agregar zona prohibida en el mapa: areas que no necesitan limpieza, areas intransitables, obstaculos
Zona prohibida suspendidos, obstaculos bajos que no se generan realmente en el mapa, lamparas de piso, cintas de
aislamiento, etc.

Badén Cuando hay badenes en el sitio, debe agregarse un area de badén en el mapa.

Debe desplegarse y utilizarse el mdédulo de control del ascensor. Consulte el «Curso de capacitaciéon de

Ascensor .
control de ascensor» para mas detalles.
Area Agregar estrategias de respuesta para zonas dinamicas con cambios frecuentes: estanterias de fabricas,
funcional Dindmica areas de exhibicion de supermercados, puertas de acceso de estaciones de tren de alta velocidad, areas de
transferencia temporal de almacenes, persianas enrollables de tiendas que abren y cierran frecuentemente
dia y noche.

Tomando como punto de referencia el exterior de |la rueda trasera derecha de la fregadora — ingresar el

Lampara de piso . . : . . "
P P diametro de la lampara de piso — la zona de |la lampara de piso se genera automaticamente.

Tomando como punto de referencia el exterior de |la rueda trasera derecha de la fregadora — ingresar el
Pavimento tactil ancho del sendero tactil — empujar la fregadora hacia adelante — |la zona del sendero tactil se genera

automaticamente.

Cuando la fregadora circula por un carril estrecho, debe cumplir con los requisitos de no retroceder ni
Pasillo estrecho hacer giros en U dentro de un ancho de carril estrecho de 2,3 m o mas. Si no se cumple la condicién de no

retroceder ni hacer giros en U, retrocedera una corta distancia y luego dara la vuelta.

Area de alta Los objetos fijos junto a la zona dindmica deben dibujarse como zona de alta confianza para reducir el



"?’ Instiucciones especiales de edicion — el
area de obstaculos no es reconocible

Durante |la adaptacion de la fregadora, para areas de obstaculos que no pueden reconocerse, como: paredes de cristal, alfombras, badenes, bordes
exteriores de mesas, hidrantes colgados de las paredes, ventanas que se abren, columnas y decoraciones que sobresalen de las paredes, etc., es
necesario afadir los elementos correspondientes en la ubicacidn de esa area. Durante la edicion del mapa, no es posible identificar con precision la
distancia desde |la nube de puntos de la fregadora hasta el borde exterior de los objetos colgados. Por lo tanto, el operador debe colocar la

fregadora en las posiciones relevantes y anadir los elementos segun la visualizacion del posicionamiento. Los elementos anadidos deben envolver
las areas que no pueden ser reconocidas.
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Como se muestra en la figura, el punto rojo es Como se muestra en la figura, la zona de Como se muestra en la figura, al pasar po
el borde de la maceta identificado durante el alfombra no puede reconocerse durante el paredes de cristal y puertas giratorias, la
mapeo. Al editar, es necesario empujar la mapeo. Al editar, es necesario empujar la fregadora no puede identificar marcos de
fregadora hasta el borde exterior de la fregadora hasta el borde de la alfombra para puerta bajos ni cristal. Para asegurar la
maceta para afiadirlo con precisidn. afiadirla con precision.

precision al anadir paredes virtuales, empuje
la fregadora hasta el borde de los objetos para
anadirlos con precision.



,?’ Inst‘ucciones especiales de edicion — el
area de obstaculos no es reconocible

Cuando hay puentes arqueados, badenes y areas con bultos en las escenas de operacion, es necesario usar
el area funcional de badén para tratarlos (el area anadida debe envolver completamente el area del bulto).
Si no se trata esta area, el moédulo de limpieza y el conjunto del escurridor se dafiaran cuando la fregadora
pase sobre ellos.

Como se muestra en la figura, hay un
area con bulto. Por lo tanto, el area
funcional de badén debe anadirse al
editar el mapa.
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/Y Descripcion dci la marcacion de entornos especiales

ROBOTICS

Contramedidas para las areas dinamicas con cambios frecuentes, reducir la precision de posicionamiento y mejorar la tasa
de éxito de posicionamiento. Por ejemplo: entradas de ascensores, areas de exhibicion de centros comerciales, puertas de
acceso de centros de transporte, puntos de transferencia temporal de mercancias en fabricas, persianas enrollables de
tiendas que abren y cierran dia y noche.

Durante la edicion, el area dinamica solo se marca para las posiciones con grandes cambios segun la situacion real. Los
elementos que pueden usarse como objetos de referencia de posicionamiento en la escena deben conservarse (como
paredes sélidas, columnas, obstaculos fijos, etc.); no se permite el marcado global a gran escala. Esta zona contiene todas
las escenas del mapa (principalmente el area donde los cambios ambientales afectan el posicionamiento de la fregadora).
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ROBOTICS

& Map management

Map_test Map_test

Mini fore
Qqqqg
H 34.2+422
3 .
2023-6-6 13:41
Bunny

D 0 00

Delete Rename Edit Docking

ol

[Navigatiopfjoint]
{ naw)z!
=9 e

[Navigation point}

L
navi
¢ .

[Docking}- ‘1
dock_point " |

2 0 6

Cloud sync Update Floor binding

Vincglacion y configuracion
del punto de parada

@ @ il 725D 1344 & Map management @ all 73% @ 1341

Settings

W cleanning moae seungs
Map_test

I:I = @ | Map_test I:I = @

Mir inoe - — - EAppHcation settings

Docking
Status monitoring

The vehicle will return to the docking point when idle or after a task

None dock_point
e Advanced data
- |
| ¢ Qt |
‘l ! Change login password
Cancel Confirm to add

Upgrade
e About the device

Sleep Logout

Edit

Delete Rename

0 06 6

Docking Cloud sync Update Floor binding

Create

Business

Device Cleaning

@) al @D 1342

Auto-fill loop closed 1.5(m) >
Task starting area 1(m) >
Skip area threshold 0.3(m?) >
Auto return to docking point 30(s) »
Docking attempts 3 (times) >

nnnnnnnnnnnnn L Aarmantuina Aalav dimma

AN (N N

Hacer clic en [Acoplamiento] — seleccionar el punto de parada agregado — confirmar para anadir — cuando la fregadora esta inactiva y alcanza el umbral

de tiempo establecido para el regreso automatico al punto de parada — la fregadora regresa automaticamente al punto de parada.
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1?, Sincroninclon en la nube

ROBOTICS

& Map management @ (:) Jall 72% @) 1343
| Map_test Man:tast ‘ ] ‘ ‘ J { ’
Mini ,
Prompt

Qqqq

3 Are you sure to sync to the cloud?

Bunny

Qt

Cancel Confirm to add

6 0 000G 0O 6 B

Delete Rename Edit Docking Cloud sync Update Floor binding

La sincronizacion en la nube consiste en respaldar el mapa de la fregadora en la nube. (Cuando la red esta en
buenas condiciones, la fregadora subira automaticamente el mapa a la nube como respaldo). Después de un

respaldo exitoso, aparecera un patréon verde en forma de nube delante del nombre del mapa.
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& Map management

I Map_test Map._test D = @
Mini
None
Qqaq
34.2*22
3 - i
2023-6-6 13:41 _A—-Q 1
Bunny [Navigatig, ‘])loiht)
| nadg2
Qt i @ L ¢
[Navigation poing} [
nnva 4 |
|
[Docking}- |

dock_pofnt ~ |

0 600006006 ([ L

Delete Rename Edit Docking Cloud sync Update Floor binding

Actualizacion parcial: cuando se produce un
cambio significativo en el mapa, la edicidn ya
no satisface los requisitos de revision del
mapa. En este momento, use la «actualizacion
parcial» para gestionarlo. Esta funcion solo se
utiliza en el mapa original, no en el mapa

expandido.

@ @ al 2@ 1344

& Update

Map_test

Actualif@cion parcial

@ il 2@ 1352

° Successful |
I pe— - L_"‘\J"‘rd_ [
= |
i R
2 Save map

Durante la actualizacidon parcial, asegurese de

gue el posicionamiento de la fregadora esté

correcto. Si la ubicacidon es andmala, realice un

reposicionamiento. Cuando la distancia es de

mas de 10 metros en linea recta desde el lugar

a actualizar, inicie la actualizacion del mapa.

Para que la actualizacion tenga éxito, elija una

velocidad baja.

& Map management

60 600006

Delete Rename Edit Docking Cloud sync Update Floor binding

@ il 72%@ 1352

Map_test Map._test

ls L e s
Min
None
Gl 34.15+22.05
2023-6-6 13:52
Bunny

Create

Después de la actualizacion, verifique la
calidad para determinar si la «escena

cambiada» fue escaneada al mapa.
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ROBOTICS

o CERER
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Hacer clic en [Afadir tarea] — seleccionar el tipo de tarea
Ensefianza: empujar manualmente la fregadora hacia adelante para formar una
ruta; la fregadora trabaja a lo largo de esta ruta cuando esta en modo de

conduccion automatica.

Ensefianza con relleno automatico: empujar manualmente la fregadora hacia
adelante para formar una ruta de bucle cerrado; la fregadora trabaja a lo largo de
una ruta circular en modo de conduccién automatica.

Relleno automatico dibujado: dibujando con el software, la ruta de limpieza

Crear una tarea

®

TREHIATE

THELRAT

FizAmhAR

FREDMAT

puede establecerse automaticamente.

Ensefianza — relleno poligonal: empujar manualmente la fregadora hacia
adelante para formar un rectangulo; tras la adaptacién al limite del campo

rectangular, se rellena @aUtomaticamente con una ruta de
limpieza en patron «zigzag».

Relleno poligonal dibujado: dibujando un area
rectangular con el software, se rellena
automaticamente con una ruta de limpieza en
patrén «zigzagy.

La tarea se nombra como areas A, By C.

@ @ S 98% @@ 17.00

Settings

E Application settings
Status monitoring
Advanced data

pod Change login password

m lInarade

Sleep

Logout

limpieza 1, 2, 3...

Quick task

Combinar tareas

Task

G

Task report

G) ol 71% @) 1403

Scheduled task

Volver a la pagina de configuracion y hacer clic en

[Tareas]. Las tareas combinadas se nombran como

Crear una tarea combinada

& Task (—3 all 71% @ 1404

Map_test (=] task02 ‘
0

2023-6-6 11:45

Entrar a la pagina de tareas combinadas y hacer

clic en [Crear nueva tarea]



Ensenanza

Ensenanza con
relleno automatico

Relleno automatico
dibujado

Poligono por
ensefnanza

Poligono dibujado

Tarea de cobertura
total

La fregadora registrara en tiempo real su propia ruta y condiciones de trabajo. Tras un dibujo ideal de la ruta de ensefanza y un
guardado exitoso, generara la siguiente trayectoria de la fregadora. Cuando la fregadora ejecute tareas posteriores, podra limpiar
directamente segun la ruta de ensefianza.

Controlar |la fregadora para que se mueva hasta dibujar un area de bucle cerrado (es decir, el punto de inicio y el punto final de la ruta
finalmente se conectan, y el area intermedia es la zona cerrada por la ruta), o el area de bucle cerrado formada por la interseccion de
rutas. Tras dibujarse exitosamente el area de bucle cerrado, |la fregadora planificarda automaticamente una ruta para rellenar toda el
area intermedia con base en la ruta de bucle cerrado, logrando asi la cobertura automatica del area de bucle cerrado. Si hay
obstaculos en el area de bucle cerrado, la fregadora los evitara automaticamente durante la operacion de cobertura y luego
continuara operando.

Se forma un area de bucle cerrado seleccionando varios puntos en el mapa. Tras completarse el area, la ruta se planifica
automaticamente para rellenar toda el area interna del bucle cerrado, logrando asi la cobertura automatica del area. Si hay
obstaculos en el area, la fregadora los evitara automaticamente al ejecutar una operaciéon de cobertura automatica y luego
continuara la operacion.

Controlar |la fregadora para que se mueva hasta dibujar un area rectangular de bucle cerrado (donde el punto de inicio y el punto
final de la ruta estan conectados; el area intermedia esta rodeada por la ruta y, en lo posible, no debe haber obstaculos, y la longitud
de un lado del rectangulo debe ser superior a 10 m). Tras dibujarse exitosamente el area de bucle cerrado, la fregadora planificara
automaticamente una ruta en el area interior del bucle para rellenar toda el area, logrando asi la cobertura automatica del area.

Se forma un area rectangular sin obstaculos evidentes seleccionando varios puntos en el mapa. Tras completarse el area, la fregadora
planificara automaticamente la ruta en el area de bucle cerrado interior para rellenar toda el area y lograr la cobertura automatica. Si
hay obstaculos en el area, |la fregadora los evitara automaticamente y luego continuara |la operacion.

Esta se divide en ensefanza y dibujada. El area seleccionada se divide automaticamente en varias areas de tarea de relleno poligonal.
Después de que cada subtarea ejecuta la tarea de ruta de limpieza con patron «zigzag», la fregadora finalmente realiza |a limpieza de
bordes (welt cleaning).



’?’ Combinacion con un solo clicy
vinculacion del modo de limpieza

< Route (&) wil 71% @D 1405 o & Route () wl 7% @ 1409
Map_test e ‘ @.‘ ‘ Q,J { Q,J 1 @J rouiem Heavy Saving Mop Customized None
| Al route02 Drawn fill e Low Medium High
Teaching | route01 2023-6-6 13:52 Central ; :
Generate a task? o Raise Light Medium Heavy
Teaching fill None Central rpm
Low Medium High
Drawn fill
SIS Low Medium High
- Cancel Confirm to add ? ¢
rawn auto-
Water flow
Off Low Medium High
cover
Squeegee - :
Teaching auto- e e
@ Add rolta Cancel Confirm to add
Delete Rename Cleaning mode Hit to combine
Combinacioén con un solo clic: una tarea individual puede configurarse directamente Modo de limpieza: seleccionar una tarea — hacer clic en [Modo de limpieza] — el
como una tarea entregable mediante [Combinar al toque], saltando asi el paso de modo de limpieza quedara vinculado a la tarea. Durante la tarea, la fregadora
combinar tareas individualmente. ejecutara el modo de limpieza vinculado.
Esta tarea combinada se nombrara automaticamente como tarea combinada _ Un modo de limpieza fijo debe modificarse en [Configuracion del modo de

(nombre de la tarea) limpiezal].
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Anadir una tarea

Anadir un punto funcional

Ajustar orden y guardar

& Create a new task @ @ o 76% @) 1143
1 routed1 A~ W task01 \ l 1 ‘
@) &) &) ()
I All routet? °

Teaching routel °

eaching fill

Drawn fil

=
O dd pon ©%d rout Cancel Confirm to add

) Save

Anadir tareas de adaptacion, incluyen:
modo Tarea de Ensefanza, modo
Tarea de Ensenanza con Relleno

Automatico, etc.

(segun necesidad)

& Create a new task @ O o 76 @) 1143

o)
o |
o)
k)

1 route0l > vom task01 ‘

Navigation point = nav01 °

© /uidd roul Cancel Confirm to add

1)) Save

Afadir puntos de navegacion segun
necesidad (para tareas combinadas, solo se
pueden combinar puntos de navegacion).

& Edit task @ il 7e% @D 1144
1 te01 > v k01
route I} tas 3 = Q
2 nav0l (ORI N 1)
Z
2 - ’
= ~a
3 route01 > vom =2 2}
s50 .5
o o
4 route02 Wl - BN 2 /"i%-‘\ -
@ /dt ponl © Add roule:
Save

Tras ajustar el orden de las tareas y los

puntos funcionales, hacer clic en [Guardar].
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Cambiar a operacion automatica

Elegir una tarea combinada
y modo de limpieza

® %

Auto Manual
@ Manual Mode
o § 8 B
O Solution 0% ”6 Recovery 0% (7,
Filter Workstation ~ Settings

Hacer clic en [Auto] si los operadores

necesitan cambiar a operacion

automatica durante la operacion manual.

Operacion automatica

Auto operation @ M 76% @ Auto operation @ @ o 76% @ 1148
task02 o Successful Map_test ° Successi Map_test
task01 | - task01 Pt 1 task01
- p Z
z o e © switchmap octe clesirh P E o
‘;5 \ 3 iodl 18 4
=183 % min e ¥=3
a2 g ; ; = 9 %'
250 ° 1 S:
Py . 1 + e | &
5 /-\ ’ 3 &3 Heavy Saving
o 2 &k s:c=me g ~ Mop Customized
Heavy Saving 3
Mop Customized
Process: 42%
Skip this route
N Rt 5 7w route0l S navol . route01 o @
1) (F.)utfe.(.)'1 (2) nav01 3) route(?j °Start (11 S (2) o 3) N
Drawn fi \ -;;Ili;.I;]‘:llll" ravm fi Jrawn fi :“,;,I,;];]h (8] awn fi Continue End

Confirmar [Estado de posicionamiento] y
seleccionar la tarea combinada y el modo
de limpieza correspondientes.

Hacer clic en [Iniciar] y la fregadora

ejecutara la operacion automatica.

Durante la operacidon automatica, el
operador puede hacer clic en [Pausar] y
[Finalizar] para cambiar el estado de Ia
tarea. (Cuando varias tareas estan
combinadas, el operador puede saltar la

tarea actual y pasar a la siguiente).



[?[ Pr‘ba de la tarea

ROBOTICS

Crear una tarea combinada — ejecutar el trabajo de prueba — salir de la pagina de configuracion y volver a la pagina

principal. Seleccionar el modo de limpieza; los primeros tres son definidos por el sistema y pueden cambiarse en

configuracidon avanzada. El operador también puede elegir parametros de configuracion de limpieza persona:\r*nc cAoIin

necesidad.

Durante la prueba, prestar atencion a las areas funcionales. Antes de que la fregadora ingrese al area
funcional con conduccion automatica, es necesario levantar el cepillo rodillo, el cepillo lateral y el
escurridor con anticipacion y detener el rociado de agua. De lo contrario, podria danarse el mdédulo de
limpieza. Si la fregadora ingresa al area y no logra realizar las operaciones correspondientes, deténgala
inmediatamente presionando el botdn de parada de emergencia, registrar un «bag» (bitacora) y
contactar al equipo de servicio postventa.

Si la ruta de prueba difiere de las necesidades reales, volver al paso de creacidn de tareas y volver a
operar hasta que se cumplan las expectativas.

Si el posicionamiento mostrado falla:

Operar la fregadora para que se mueva al punto funcional e intentarlo nuevamente;

Arrastrar el lienzo del mapa en la app — hacer coincidir los datos del lienzo con los datos del mapa (lo mas cerca posible
de la posicidn real). Si el posicionamiento sigue fallando, encontrar una posicién de obstaculo fijo evidente e intentar
nuevamente;

Reiniciar la fregadora. Si aun no funciona — registrar el bag — contactar al housekeeper para gestionarlo. (Como
registrar el bag: presionar el botén multifuncidn tres veces seguidas).

@ P

($armrm @ mxmon &

e Para mejorar la eficiencia de la entrega en sitio,
durante la prueba, centrar la atencion en la
limpieza de bordes para sitios con una combinacion
de varias tareas y un entorno relativamente simple.
Tras la limpieza de bordes, el operador puede saltar
la tarea actual y ejecutar la siguiente (la 42 version
ha optimizado la l6gica de limpieza de la tarea
poligonal: primero se realiza la limpieza del anillo
exterior y luego la tarea de ruta con patron

«zigzag»).
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Umbrales de la fregadora

Parametro

Umbral de bateria
baja

Umbral de bajo
volumen de agua
limpia

Umbral de alto
volumen de agua
sucia

Umbral de inicio del
filtro

Umbral de carga

Umbral de llenado

Valor por
defecto

20%

5%

90%

60%

GS140Pro: 60%
SC50: 95%

100%

Rango de
valor

20%-50%

0%-20%

50%-100%

50%-100%

50%-100%

50%-100%

Unidad

porcentaje

porcentaje

porcentaje

porcentaje

porcentaje

porcentaje

Descripcion del parametro

Bateria de la fregadora < [Parametro] — activa sefial de bateria baja

Cantidad de agua limpia < [Parametro] — activa sefial de baja cantidad de agua limpia

Cantidad de agua sucia 2 [Pardmetro] — activa sefial de alta cantidad de agua sucia

Cuando el interruptor del filtro esta ON, cantidad de agua sucia =2 [Parametro] — la filtracion de agua sucia se
abrira automaticamente hasta finalizar (tanque de agua limpia lleno o tanque de agua sucia vacio)

Al reabastecerse automaticamente, bateria 2 [Parametro] — la fregadora alcanza el umbral de carga. Si en este
momento se cumplen los umbrales de reabastecimiento de agua limpia y sucia, y hay una tarea posterior
(continuar la tarea o hay una tarea programada en menos de 30 min), la fregadora finalizara inmediatamente el
reabastecimiento automatico y continuara la tarea siguiente, sin retrasos prolongados; cuando no haya tareas
posteriores, continuara cargando hasta llenar.

Al reabastecerse automaticamente, cantidad de agua limpia 2 [Parametro] — la fregadora alcanza el umbral de
llenado de agua limpia. Si en este momento se cumplen los umbrales de bateria y agua sucia, finalizara
inmediatamente el reabastecimiento automatico y se aplicara para algunas tareas de escena pequefia que no
requieren mucha agua limpia. La continuidad de las tareas puede ejecutarse de forma mas eficiente.



Parametros de negocio

tipo

Operacion de
succiéon

etapas

Estado de la
fregadora

Rociado

Cepillo rodillo

Cepillo lateral

Escurridor

Aspiracion de

PN

parametro

Tiempo de secado del
cepillo

Absorcidon de agua durante
recorrido

Vacio extendido

Tiempo de succion en
estacionamiento

Distancia para levantar el
modulo antes del area
funcional

Distancia para detener el
agua antes del area

Tiempo de estacionamiento
antes del area

Valor por Rango

defecto numerico
60 0-120

4 0-20

30 0-120

10 0-60

0.2 0,2-1,0

8 5-20

30 0-120

Conduccion

TO autonoma durante
una distancia

Detenida Detenida En movimiento
Detenido Detenido Detenido
Bajado y sin li:E

. : i levantarse, Levantado y sin girar
girar . ;

sigue girando

B'ajado e L.eva.ntado Y Levantado y sin girar
girar sin girar
Bajado Bajado Bajado
ON ON ON

unid . .

4 Descripcion del parametro

S Establecer el tiempo de retardo de la succidn tras el giro del cepillo rodillo [TO]
Establecer la distancia de retardo de succidn tras el giro del cepillo rodillo [conduccidon automdtica durante cierta

m distancia]. El agua del modulo de limpieza gotea hasta secarse y se aspira mientras la fregadora esta en
movimiento.

S Establecer el tiempo de retardo de succidn tras el giro del cepillo rodillo [T1]; el escurridor se mantiene bajado.

S Establecer el tiempo de retardo de succidn tras el giro del cepillo rodillo [T2]; el escurridor se mantiene levantado.

Para dos problemas: D error en el dibujo manual del area funcional; @ precision de control insuficiente al
m estacionar la fregadora: la fregadora pasa por el drea funcional donde el mddulo de limpieza debe levantarse —
necesita detenerse a m de distancia del area funcional — levantar el modulo de limpieza — pasar

Establecer la distancia para realizar el corte de agua con anticipacidon cuando la fregadora pasa por el area funcional
(corte de agua antes de m frente al area funcional).

Establecer el tiempo de estacionamiento y succidon de agua antes del area funcional; el escurridor se mantiene

continuamente bajado.

T1

Detenida
Detenido

Levantado y sin
girar

Levantado y sin
girar

Bajado

ON

12

Detenida
Detenido

Levantado y
sin girar

Levantado y
sin girar

Levantado

ON

FIN

Detenida
Detenido

Levantado y
sin girar

Levantado y
sin girar

Levantado

OFF

Fin de todo

-

L 57,

ROBOTICS

Estacionami
Mision
finalizada
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Parametros de negocio

tipo

Tarea

Limpieza

parametro

Cierre del bucle de relleno
automatico

Area de inicio de tarea

Retorno automatico al
punto de acoplamiento

Interruptor de barrido
suplementario

Umbral de escaneo
suplementario

Ancho de limpieza

Valor por
defecto

1.5

30

ON

GS140Pro:
76 / SC50:

50

Rango
numeérico

0,5-3,0

0,5-3,0

10-600

[ON, OFF]

0,3-1000000

GS140Pro:
56-100 /
SC50: 30-70

uni
dad

<p>
<sp
an>

pan

></
p>

cm

Descripcion del parametro

La ruta de borde por ensefanza necesita finalmente cerrarse formando un bucle cerrado para generar
internamente una ruta de cobertura total. El requisito de cierre entre el punto de inicio y el punto final no
puede lograrse al 100 % cuando el operador opera. Por lo tanto, cuando la fregadora rodea y esta dentro
de cierta distancia del punto de inicio, |la ruta puede cerrarse automaticamente.

Dentro de [Parametro] m de distancia entre el punto de inicio y la posicion actual de la fregadora, la tarea
se cerrara automaticamente.

Cada ruta de tarea tiene un punto de inicio. Pero el centro del eje trasero de la fregadora no puede
coincidir al 100 % con el punto de inicio. Por lo tanto, cuando la distancia entre el centro del eje trasero y
el punto de inicio de la tarea esta dentro del rango de [valor del parametro], puede iniciarse directamente.
De lo contrario, primero se planificara una tarea de navegacion «punto a punto» y la tarea se iniciara
después de que la fregadora llegue al punto de inicio.

Tras s de inactividad de la fregadora sin operacidn, esta regresa automaticamente al punto de parada. Si
en este momento se cumplen las condiciones de reabastecimiento de inactividad (Agua sucia > 0% o
bateria <= 50%) — ir a la estacidon de trabajo para drenar.

Area de omisidn Unica: mayor o igual a [Pardmetro] — necesita limpieza suplementaria; menor que
[Parametro] — no necesita limpieza suplementaria y el reporte de tarea no mostrara el area de omision.

El ancho de limpieza utilizado para calcular el area de limpieza es por defecto el ancho fisico del cepillo
rodillo. Si el entorno esta relativamente limpio, el ancho maximo puede ajustarse al ancho fisico del
escurridor para mejorar la eficiencia.
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safety dis

supply_times

accharge_stop_buffer

ground_segment_threshold

0.1

-0.06

0.03

<p><

0.1

0.03

0,1-1,0

-0,1-0,0

<p><spa
n></span
></p>

0,1-1,0

-0,1-0,0

0,03-0,1

<p>
<sp
an>
</s

pan
></

p>

<p>
<sp
an>
</s

pan
></
p>

<p>
<sp

Distancia de seguridad

Veces de limpieza suplementaria

Umbral para ajustar la distancia entre el
punto de reabastecimiento y la pila: a mayor
valor, mayor distancia respecto a la pila.

Detectar la altura minima de obstaculos en el
suelo

El valor [true] indica: la funcion de

Tras el cambio, la tarea debe regenerarse

<p><span>gfi$pAcis/ punto + profundidad de

ineacion de pila
Punto de
reabastecimiento

<p><span></span></p>

Piso epoxi: debe ajustarse a 0,05

Estacion de
trabajo
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e Capacitacion de operacion del producto:

'apacitacién al cliente

Realizar capacitacion de uso y mantenimiento del vehiculo para los usuarios de primera linea del cliente y realizar evaluaciones.

e Capacitacion de operacion de la APP:

Realizar capacitacion de operacion de la APP movil para los usuarios de primera linea del cliente.

1.

DESCARGA DE LA APP

Version Android

Escanear el codigo QR para
descargar el paquete de instalacion e e .
Si usa Whatsapp para escanear el Q #/ha

. 1 : Bu
codigo, debe hacer clic en «...» en St
la esquina superior derecha para
abrirlo en un navegador
Abrir el [m] =
Xiaoba ¥

N WA
2. De KBRS

Khkdkk 1 @ ERETENRROERAE B IR

=3 Crear una cuenta =3

Solicitud de cuenta
El usuario envia la informacioén de inicio
de sesidon (numero de teléfono moévil o

correo electronico) y el codigo VIN del 1.

vehiculo a vincular al housekeeper o

ingeniero de preventa. 2.

Apertura de cuenta
El housekeeper abre la APP Wo Xiaobai
segun la informacion del usuario y
vincula el vehiculo

Iniciar sesidn en su cuenta
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» OPERACION DE LA APP:

BAF&E%

FNSER

1. Inicio de sesién: Obtener el tipo de
cliente (nacional e internacional) y
necesidades — seleccionar «inicio de
sesion por nombre de usuario» o «inicio de
sesidon por numero de teléfono movil».

La contrasena inicial es: IVIX Robotics.

Capacitacion al cliente

@ All vehicles (15) Q
— S$3-002
/3 IDPWXB403010B80002 e
— £
mergency stop
—  EEI]
73
< 3 IDPWXB403022C90003 S
- Cleani
ed’l”‘g
— FHE[]2
/ 3 IDPWXB403022CA0013 SC=0
Py Cleani
eaning
— S3-3iixk
7 1
S 3 IDPWXB403010B70003 SlEsl
=
— IDPWXB403010B20001
—
/3 IDPWXB403010B90001 el
=
=i
/3 IDPWXB403010BA0001 =G0
—
— IDPWXB403013BB2002
7 A
< 3 IDPWXB403013BB9002 HeE
=
o5 ®,
) =

2. La lista muestra las fregadoras y su informacion
asociadas al nombre de usuario.

» Soporte para SC50, GS140Pro y S100-N.

SC50 y GS140Pro: detalles de la fregadora visibles
S100-N: actualmente solo se puede redirigir a la pagina
H5.

» Mostrar nombre, VIN y modelo de la fregadora.

* Mostrar el estado de trabajo actual.

=Nl

AR

B9 mEl...

= o e

[é] 79% @ 0%

hE

| {E55B0E : 3/NET31 5%

O
R

© 0%

43

*heg

y

3. Segun el estado actual de la fregadora (en hibernacion,
trabajando, reabasteciéndose) se muestran los detalles de la
fregadora
Estado de agua y energia de la fregadora

El mapa actual y la ruta de la fregadora se muestran

visualmente

Operaciones de la fregadora
Entrar al modo remoto y salir del modo remoto
Las tareas de limpieza inician, pausan, reanudan y

finalizan

La tarea de reabastecimiento inicia y finaliza
Llamada con un solo clic: inicio de tarea hacia el punto de

parada



 Aceptacion:

Tras verificar que no haya problemas en la
prueba, preparar el formulario de
aceptacion y contactar al cliente para la
firma de aceptacion. En el momento de la
aceptacion, se mostrara lo correspondiente

segun los requisitos del cliente.

Aceptacion del cliente

Aceptacion de la fregadora

Ndmero:
Fecha: Inspector:
Fecha: Operador de prueba:
VIN de la fregadora: VIN de la estacion de trabajo:
N° ftem
Fregadora 1 Embalaje de la fregadora
ftem de 2 Accesorios de la fregadora
inspeccion
3 Apariencia de la fregadora
4 Chasis de la fregadora
5 Funcién de control de la fregadora
Estacion de 1 Emba'laje y accesorios de la estacion de
trabajo trabajo
Inspeccion 2 Apariencia de la estacion de trabajo
item 3 Instalacion de la estacidn de trabajo
N° item
1 Funcidén de conduccidn automatica

La fregadora ha completado 3 vueltas de
Fregadora 2 prueba o ha estado en operacion continua
durante mas de 1 hora

Prueba de
funcionamient
o Verificacidn de las diversas funciones de la
item 3
fregadora
4 Fluidez
5 Conveniencia para retirar y desplegar la
fregadora
6 El drea de limpieza cumple las necesidades
del cliente
7 Otras notas (consejos sobre el producto,
problemas restantes)
1 Funcién de la estacion de trabajo

La fregadora se encuentra a 2 metros del
N punto de reabastecimiento v se realiza la

NUmero de contrato:
Nombre del proyecto: Numero de licencia:

Llenar el registro de observaciones y el resultado de la prueba segun el registro Vx. La prueba debe aprobarse en su totalidad.
Especificacion Inspeccion

Sin dafios

Los accesorios deben estar completos

Sin dafios/golpes/inclinacién; sin huecos evidentes en el cuerpo; LiDAR y ultrasonido no dafiados ni manchados; rendimiento de
frenado

Estado de elevacidn del cepillo lateral; deflector antipolvo sin dafios; ruedas sin deformacion ni dafios

Operar la fregadora durante 5 minutos: la funcién de conduccién, funcién de limpieza, etc., son normales
Embalaje sin dafios, accesorios completos

Sin dafios/golpes/inclinacion, etc.

Instalacion firme/horizontal/vertical; estabilidad (ambos: piso y pared estan fijos o soportados)
Prueba de

Especificacion funcionamie
nto

Punto de inicio normal

La funcién de limpieza puede ejecutarse en el area de limpieza

Durante la operacién en toda el area de limpieza, no hubo problema de apagado por pérdida de posicionamiento

Sin alarma de fallo de doble parpadeo

Completar toda la ruta, todas las areas completamente limpias, sin fallos, mapa sin problemas

Realizacién de las diversas funciones de la fregadora, como carga y llenado de agua.

Durante la conducciéon automatica, intervenciones manuales = 0 (excepto llenado de agua y retiro de basura)

Cuando las condiciones lo permitan, estacionamiento auténomo; cuando las circunstancias no lo permitan, asegurar que la distancia
entre el punto de estacionamiento y el punto de partida sea minima.

Area de limpieza, punto funcional, tiempo, punto de almacenamiento de la fregadora, etc., deben cumplir con las necesidades del
cliente.

Normalmente, se admite la funcién de carga
Normalmente, se admite la funcién de llenado de agua (en 15-20 minutos)
Normalmente, se admite la funcién de drenaje (en 15-20 minutos)

Intentos de alineacién de pila < 3; acoplamiento suave; completar la accién de alineacién de pila 3 veces consecutivas

Observa
cion

Observa
cion
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e Use la llave para encender la fregadora — esperar unos 30 segundos para que arranque — entrar a la pagina de operacion.

e La autoridad de gestidon de operacion se divide en «Usuario» y «kadministrador»: Usuario + contrasefia 123456; admin +
contrasefa 654321. Para el personal de despliegue completo del producto, seleccione el modo Admin.

e |niciar sesion — la pantalla muestra informacion del estado del tanque de agua y los consumibles (si necesita reemplazar
consumibles, hacer clic en «Reemplazado» después de reemplazarlos para que los datos de uso se recalculen) — entrar a la

pagina principal.
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e Entrar a la pagina de configuracion

e Seleccionar la configuracion de luz de advertencia y elegir si encender el reflector de advertencia y la luz intermitente segun

necesidad («OFF» por defecto)

e Nota: una vez encendida la luz de advertencia, esta estrictamente prohibido tocarla directamente con las manos; existe riesgo

de quemaduras
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SefialgS'de la luz de advertencia
(solo 80P)

Estado de la

Luz de

Luz intermitente

Requisitos de voz correspondientes

Disparadores de voz

Observaciones

fregadora advertencia (rojo y azul)
Manual encendida fija apagada apagada Modo manual forzado o modo manual normal
Evasion de obstaculo dinamico: dentro de cierta longitud de
: ., , la ruta (configurable, actualmente 3 metros + longitud de la
rojo y azul Voz de evasion de obstaculo

Conduccion
automatica

cargando

Parada de
emergencia

Inactivo y otros

encendida fija

encendida fija

encendida fija

encendida fija

apagada

apagada

apagada

intermitentes

rojo y azul
intermitentes

rojo y azul
intermitentes

rojo y azul
intermitentes

apagada

apagada

apagada

dindmico

Silbato simulado «Pi--pi--» +
locucidon «Durante operaciones de
limpieza, atencion para evitar»

Voz de evasidn en retroceso

sin preferencia

sin preferencia

sin preferencia

sin preferencia

fregadora), hay obstaculos méviles o dinamicos. Esta
condicion de disparo es coherente con la voz de «evasion»
de obstaculos dinamicos.

Antes de pasar por el area funcional: la ruta planificada pasa
por el area de advertencia, 2 metros antes del area de
advertencia (configurable)

Retroceso de la fregadora: igual que la condicién actual de
disparo de la voz de «evasion en retroceso»

Otros estados automaticos de trabajo

<p><span></span></p>

Necesario anadir

[Area de
advertencia] al
mapa.
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O all 89% @) 1036 O all 9% @ 1036

Auto Manual Auto Turn off manual operation

| | B ¢ront view

Low Medium High Low Medium High

@ Manual Mode @ Manual Mode
£\ solution 0% ‘6 Recovery 0% a £ solution 0% ‘6 Recovery 0% a

Workstation _ Settings Workstation  Settings

Ir a la pagina principal de la APP; antes de la operacion manual, asegurarse de que el equipo esté en «Modo manual».

e Hacer clic en [Manual] — el operador puede pararse sobre el pedal y controlar la fregadora pisando el acelerador, girando el
control de direccidon y cambiando entre marchas «D»/«R» (D/R significa Avance/Reversa).

e Tras la limpieza, hacer clic en [Apagar operacion manual] para detener todas las operaciones de limpieza.

e Paralos modos de fregado, hay 3 modos de limpieza fijos disponibles, con soporte para limpieza personalizada

e Tras iniciar la operacion manual, hacer clic en [Condicion frontal] para ver las condiciones del suelo frente a la fregadora.

e Durante la operaciéon manual, la flecha roja indica la direccidon actual de las ruedas, para que el operador pueda controlar la
direccion.
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Tras entrar al modo manual, pararse sobre el pedal, pisar suavemente el acelerador y girar el control de direccion.

Conducir — rueda trasera; girar — rueda delantera, gira 90 grados en su lugar. Las fregadoras equipadas con camara de conduccidén

opcional permiten al operador ver el camino al frente al trabajar manualmente.
Pararse sobre el pedal, pisar suavemente el acelerador para dar potencia. Tras levantar el pie, la fregadora se detiene
La operacion manual puede configurarse en 3 velocidades: baja, media y alta. Se recomienda configurarla en velocidad baja/media.

Tras completar la operacion manual, el operador puede retirarse directamente y el pedal regresara automaticamente a su posicion original.



Verificaciones antes de la operacion automatica

Verificar si hay anomalias en el entorno operativo del sitio, como cableado temporal en el suelo, alfombras tendidas, construccion y
otros cambios que representen riesgos para la operacion de la fregadora. Si esto sucede, el personal debera evitar esa area para la
conduccion autonoma.

Verificar si el estado de la fregadora es normal, sin fallas de nivel 1 (puede verificarse en el estado de salud); si hay falla de nivel 1,
contactar al housekeeper para gestionarla antes de realizar la operacion automatica.

Verificar si el volumen de agua vy el nivel de bateria pueden satisfacer las necesidades de esta operacion, y asegurarse de que la energia
sea suficiente, el agua limpia esté llena y el agua sucia vaciada (en el modo de empuje de polvo, los tanques de agua limpia y sucia
deben estar vaciados)

Verificar si los consumibles estan en buen estado, prestando especial atencion a las gomas que pueden tocar el suelo normalmente, sin
desgarros ni roturas

Verificar que el sensor del cuerpo no esté deformado y que la superficie no esté sucia. Si hay alguna mancha, debe limpiarse a tiempo
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Cambiar a operacion

r 4 (]
automatica
o ) w e%ED 1021
@ %
Auto Manual
@ Manual Mode
6 Solution 16% @ Recovery 0% a

orkstation  Settings

Hacer clic en [Auto] si los operadores

necesitan cambiar a operacion

automatica desde la operacién manual.

[Filtrar]: esta funcion fue cancelada, no

haga clic en ella.

Seleccionar modo de tarea

combinada

o Auto operation (:) all 61% @3 102

Iﬁrst_ﬂoor_displa o Successful exhibit
—EBRITRT first_floor_display
e e Switch map
s T -

Oh16min

PEFES ML i

BITaa

Operaiic’)n automatica

Rewash Energysaving
Dust push Custom mode

N

‘ 1 corridor f showroom (3 hall
_/ Teachng T ) Teachingfil T °/ Teaching fill °Start

Seleccionar la tarea combinada y modo
de limpieza correspondientes — hacer
clic en [Iniciar] — la fregadora entrara a

operacidon automatica.

Reposicionamiento

o & Relocalization @ ol 605 @) 1029
Please drag the map to match the vehicle's
position o Failed
i
» " -
oS,
s b
@ Cconfim

Si el estado actual de posicionamiento
mostrado en pantalla es [Fallo], reposicionar
el mapa. Mover la fregadora al punto de
parada y seleccionar un «punto de parada»
en la barra de funciones a la derecha.

Luego hacer clic en [Confirmar]; la fregadora
rotara y se reposicionara para coincidir con

los datos del mapa circundante.
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Modo de limpieza

Pausar tarea

Auto operation @ il sxED 1123
|

Speed: Low Medium High

Central: Raise Light Medium Heavy

Central rpm: Low Medium High

Side rpm: Low Medium High

Water flow: off Low Medium High

Detergent: off Low Medium High

Squeegee: Raise Lower

Vacuum: Off Low Medium High

Los modos de limpieza incluyen: [Modo de
limpieza profunda], [Modo Eco], [Modo de
empuje de polvo], [Modo de limpieza
personalizado]; todos ellos admiten ajuste y
preseleccién. En la figura se toma como ejemplo
el modo de limpieza personalizado.

Una vez configurado, hacer clic en el espacio en
blanco para regresar a la pagina de inicio de la

tarea.

Auto operation @ g al s 1S
o Successfu Exhibitionhall
™ =
Fistfloor
A. \ )

£ X — ;

h ¥ D

} [ /4

~
Task executin

10%

Skip this route
y ‘1' \ Corridor y 2 . Exhibitionhall 0 @
./ Teaching ~/ Drawn fill Pause End

En cualquier momento durante la operacidn
automatica, el operador puede hacer clic en
[Pausar] para pausar la tarea actual. Hacer clic en
[Continuar] para reanudar la tarea. Durante la
tarea, hacer clic en [Saltar] en la esquina inferior
izquierda para saltar |la tarea actual y ejecutar la
siguiente. Tras pausar la tarea, el operador puede
reajustar el modo de limpieza de la operacion

automatica.

Finalizar tarea

Auto operation @ @ all s8% ) 1125
o Successfu Exhibitionhall
IS
Fistfloor
y 2 <° & 1

Task executin
14%

Skip this route
{ '1'; Corridor '2' , Exhibitionhall G @
W £/ Drawnfil Pause End

Hacer clic en [Finalizar] en la esquina inferior
derecha para finalizar directamente toda la tarea

de operaciéon automatica.
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antenimiento

D
AL I‘antenimiento

* Bote de basura — lavado: retirar diariamente la basura del bote y lavarlo con agua limpia.

« Goma del escurridor — limpieza y verificacion: usar una toalla humeda diariamente para limpiar el interior de
la goma del escurridor. Si el sitio esta particularmente sucio, desmontarla para limpiarla (asegurarse de
apretar la tuerca manual al instalarla) para evitar la acumulacion de suciedad y que afecte el efecto de
barrido. Verificar el estado de la goma; el desgaste puede reemplazarse por el otro lado, si esta dafnada debe
reemplazarse.

« Tanque de agua sucia — limpieza: vaciar el tanque de agua sucia diariamente, vaciar la basura del bote y la
bolsa de filtro, y lavar con agua limpia. Si el efecto de filtracion de la bolsa no es bueno, debe reemplazarse a
tiempo. Las bolsas de filtro estan disponibles en diferentes tamanos de poro. Si esta equipada con estacion
de trabajo, es necesario limpiar a tiempo el filtro de hierro automatico del agua sucia para evitar
obstrucciones. Durante la limpieza, prestar atencion al sensor del interruptor de nivel del tanque de agua
sucia. Evitar fregar con demasiada fuerza con herramientas como cepillos, ya que podrian dafar el
interruptor.

* Energia de la bateria — verificacion: tras completarse la operacion, verificar el nivel de bateria. Si la energia

es insuficiente, cargar a tiempo. Asegurar que se cargue manualmente al maximo al menos 1 vez por
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antenimiento

» Cepillo rodillo — limpieza: desmontar el cepillo rodillo cada semana, limpiar los enredos en el cuerpo del

[vl I‘antenimiento

cepillo y la tapa final. Si el cepillo rodillo esta desgastado y afecta gravemente la limpieza, reemplazarlo a
tiempo.

« Tanque de agua sucia — estanqueidad: verificar el sello de la tapa del tanque de agua sucia para detectar
roturas y fugas de aire. De ser asi, reemplazarlo a tiempo.

« Tanque de agua sucia — desinfeccion y desodorizacion: usar desinfectante y desodorante para limpiar el
tanque de agua sucia cada semana.

« Tubo de succion — verificacion: verificar si el tubo de succion esta dafiado, enjuagar la pared interna con
agua limpia para evitar la acumulacion de pelusa. El operador puede usar un agente desatascador (segun la
situacion real, elegir si usarlo).

» Escurridor — verificacion: 1. Verificar si la goma esta danada; de ser asi, reemplazarla a tiempo. 2. Verificar si
el tubo de succion esta bloqueado por basura o danado; de ser asi, limpiarlo y reemplazarlo a tiempo. 3.
Verificar la altura y nivelacion del escurridor para observar si esta nivelado. 4. Verificar si la rueda universal
del escurridor esta danada; de ser asi, reemplazarla a tiempo.

» Estacion de trabajo: verificar el filtro en la caja de agua de la estacion de trabajo, enjuagarlo con una pistola
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Mantenimiento a L

Conduccidon automatica andmala: si hay una anomalia en la conduccidon automatica de la fregadora, como tartamudeo y
paradas prolongadas, verificar si el sensor esta sucio; limpiarlo con un pano suave y limpio, evitar limpiarlo
directamente con las manos (causaria rayones u otros danos).

Lubricacion: aplicar regularmente grasa a la polea del escurridor, el riel deslizante de elevacion del cepillo rodillo y otras
piezas que rotan o friccionan con frecuencia.

Consumibles: consultar la frecuencia de reemplazo de consumibles.

Sonido anormal: verificar si hay desgaste anormal en las correas dentadas de ambos extremos del cepillo rodillo.

Sin uso por un periodo prolongado: si la fregadora va a almacenarse durante un tiempo prolongado, cargar la bateria
entre 80 % y 90 %, desconectar el interruptor principal de energia y vaciar el tanque de agua sucia.

Carbon del soplador: vida util > 1800 h o mas de 1 ano de garantia — activar advertencia — inspeccionar el carbon cada
seis meses para detectar desgaste excesivo — si esta desgastado: reemplazar el carbodn, retirar el polvo del toner. La

primera vez se reemplaza el carbdn; la segunda vez se reemplaza el soplador.
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Goma estandar

Goma ensanchada de un
solo lado

Goma especial para baldosa
cuadrada

Goma silenciosa estandar

Cepillo rodillo estandar

Cepillo rodillo blando

Cepillo rodillo rugoso

Modulo de empuje de polvo

Carrito de cambio de bateria

espesor 4 mm, material lineal de goma, rojo

La superficie del canal en U esta engrosada para
reducir el desgaste y la deformacion

Reemplaza el canal en U de la goma con una valvula en
forma de flecha que tiene buena estanqueidad. Mejora
la eficiencia de corte de agua en un 50 %

Material de uretano. Buena absorcion de agua, deja el
suelo limpio, seco y seguro

Diametro de cerda 0,4 mm,
material PBT, cerda recta

Diametro de cerda 0,2 mm,
material PBT, cerda recta

Diametro de cerda 1 mm,
material PBT, cerda ondulada

Aplicable a todos los escenarios

Suelo irregular

Baldosa cuadrada, suelo irregular, suelos empalmados de
varios tipos

Lugares que requieren silencio, suelos con grasa pesada,
suelos rugosos

Aplicable a todos los escenarios

Suelos epoxi nuevos, alta brillantez, suelos propensos al
desgaste

Escena de contaminacidén industrial con grasa pesada

Configurar la version extendida del médulo de empuje de
polvo

Para sitios que requieren limpieza ininterrumpida, se
configura un carrito de cambio de bateria para lograr un
reemplazo rapido de la bateria
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Garantia de servicio y
respuesta de emergencia




'?' Gara.}ia de servicio

ROBOTICS

Servicio del housekeeper Servicios de software y hardware

* Servicio personalizado uno-a-uno del housekeeper e Durante el periodo de garantia: reparacion gratuita a
e Servicio en linea: 9:00 a 24:00 o _ ) )
domicilio. Fuera del periodo de garantia: se cobraran
De lunes a viernes
. : ., cargos adicionales por reparacion.
e Conocimiento operativo de la fregadora, resolucion de g P P
problemas y consultas e Servicios de soporte remoto de hardware y software
e Seguimiento del progreso de la resolucion de fallas hasta . ,
gratuitos de por vida
gue sean resueltas

Servicio de compras Otros servicios

e Para comprar consumibles u otros accesorios, contacte e Para mas detalles, visite el sitio web oficial de IVIX Robotics:
al housekeeper o adquiéralos a través del Mall de la
cuenta oficial de Whatsapp.

e El proceso de compra requiere transferencia e (O contacte la linea de consulta
corporativa; si necesita emitir factura, contacte al VIX-454 113375 9771
housekeeper.

WWW.iVvixrobotics.com



.,
AL

€ Funciones del housekeeper

ROBOTICS

1.
2.

Responsable de |la gestion diaria del uso de la fregadora y del servicio al cliente;

Responder a los clientes a tiempo, recopilar comentarios sobre las necesidades y problemas
del cliente, registrar y retroalimentar al backend;

Realizar seguimiento de la operacién de la fregadora a través de la plataforma en la nube y los
recordatorios de informacion anormal, registrar problemas oportunamente vy asistir al backend
para resolverlos;

Dar seguimiento al progreso de la gestion de problemas, sincronizar con los clientes a tiempo,

coordinar con los clientes para verificar resultados;

. Coordinar con el equipo de agentes para llevar a cabo: reparacion del producto,

mantenimiento, mejora técnica, actualizacion de la version de software;
Garantizar la seguridad de la operacion, prevenir accidentes, evitar pérdidas econdmicas
innecesarias para los clientes y crear un entorno operativo bueno y estable y garantia para los

productos de la empresa.

Sigue la cuenta oficial de
Whatsapp -- IVIX



"?, Resp‘sta de emergencia

f: )

Ante situaciones incontrolables o inesperadas, Una vez presionado el botén E-STOP, se
presionar inmediatamente el botdn de parada de bloquea automaticamente. Girar para
emergencia ubicado en la parte superior de la regresar al «estado inicial» antes de

fregadora; aplicara el frenado con la maxima fuerza continuar el uso.

para lograr una parada de emergencia inmediata.
presiona ! - .soltar
r [= ”

e J

Ante una emergencia, pueden tomarse las siguientes decisiones segun la situacion real

e Sinadie resulta herido y no hay pérdidas financieras en el sitio, y la fregadora esta normal: liberar el boton de
parada de emergencia es suficiente.

e Si hay alguna necesidad de comunicacion en el sitio, lame al teléfono de servicio al cliente de nuestra empresa:
+54 113375 9771 y solicite ayuda al personal. En este momento, el operador puede mover manualmente la

fregadora a un lugar seguro.
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Resolucion de fallas comunes
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Descripcién de la falla

Fallas (version cliente)

Posibles causas

Solucién

Falla de movimiento de
la fregadora

Falla de rotacién del
cepillo rodillo

Falla de succién de
agua

Mal desempe fio de
limpieza

Falla de carga

Energia insuficiente de la bateria; falla de encendido.

La fregadora no se enciende y no puede moverse.

Se ha seleccionado un modo incorrecto.

El botén de parada de emergencia estd presionado; |la fregadora estd
bajo frenado de emergencia y no puede moverse.

Verificar si el cepillo rodillo estd levantado en el modo de
|impieza de la APP.

El tanque de agua |impia/sucia ha alcanzado el valor de umbral

El cepillo rodillo estd enredado con objetos filiformes,
activa una «alarma de sobrecorrientey.

lo que

El escurridor no estd bajado.
El botdén de succién en la configuracién del modo de |impieza estd en
OFF, lo que provoca falla de succidén de agua.

El tubo de succidén de agua estd mal conectado o bloqueado por un
objeto desconocido.

La goma del escurridor tiene residuos sélidos adheridos, o la goma
estd deformada/seriamente desgastada.

El cepillo rodillo no se ha |impiado durante mucho tiempo y tiene
mucha suciedad.

El cepillo rodillo estd seriamente desgastado.

El piso estd demasiado sucio o tiene basura sélida que no puede ser
| impiada en una pasada por la fregadora.

El enchufe estd desenergizado = no proporciona energia.

El cargador estd daflado y no logra cargar.

La bateria estd dafiada y no se puede cargar.

Cargar la fregadora oportunamente para asegurar suficiente energia de bateria.

Encender la Ilave. Si aln no funciona, verificar si el interruptor principal de energia estd en ON.

Cambiar el modo manualmente.

Presionar nuevamente el botén de parada de emergencia para recuperar la funcién de movimiento de la
fregadora.

Pdgina principal de la APP = Configuracién del modo de |impieza = seleccionar |la marcha necesaria

(Alta, Media, Baja)

Realizar el l|lenado o drenaje de agua a tiempo.

Entrar a la APP = Estado de salud = Retirar el cepillo rodillo para verificar
Pdgina principal de la APP = Configuracién del modo de |impieza = verificar si el escurridor estd
bajado = bajarlo y verificar si la goma del escurridor estd bajada.

Pdgina principal de la APP = Configuracién del modo de |impieza = encender el soplador de succién
para ver si funciona.

Verificar si el tubo estd conectado correctamente al frente de la goma del escurridor y al tanque de

agua sucia = verificar si hay obstrucciéon = si la hay, ajustar o limpiar.

Limpiar la goma del escurridor; ajustar la forma; reemplazarla por una nueva.

Retirar el cepillo rodillo para limpiarlo = instalarlo nuevamente

Reemplazarlo por un nuevo cepillo rodillo de las mismas especificaciones

Pre—limpiar el piso y retirar la basura sélida antes de |impiar.
Recomendacidén: ejecutar la |impieza otra vez para mejor efecto.

Asegurarse de que el enchufe funcione. Conectar el cargador a un enchufe para verificar.

Verificar si el indicador del cargador estd rojo fijo, lo que indica que el cargador es normal. Si
estd apagado o parpadea, el cargador estd fallando. Contactar al soporte técnico de IVIX Robotics y
solicitar reparacion.

Si el cargador estd normal, pero el porcentaje del nivel de baterfa no aumenta a medida que avanza la
carga = l|la bateria estd dafiada o fallando = contactar al soporte técnico de IVIX Robotics y
solicitar reemplazo de bateria.
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Fallas

Descripcion

version personal de operacion)

Solucion

Escurridor

Tanque
de agua
limpia

Circuito de agua

Tanque de agua
sucia

Antichoque

Bateria

Posicionamiento

La goma se atasca o se dafa por el suelo o
badenes.

La rueda universal esta demasiado baja.

El escurridor pierde agua o estd bloqueado, o el
efecto de succidn es deficiente.

Nivel de agua incorrecto.

El rociado es desigual y el agua sigue goteando
después de detener el rociado.

El drenaje toma mucho tiempo y el agua sucia
no puede drenarse completamente; el tanque
de agua sucia estd obstruido.

El medidor de nivel de agua es inexacto.

El interruptor antichoque esta dafiado o emite
falsas alarmas.

Falla al encender; falla al cargar; conector de
carga suelto

Posicionamiento fallido/perdido

Se han modificado la altura y el angulo del escurridor.

Operar en patrén «[8]» (cuadrado) y girar en una sola direccién durante mucho
tiempo.

Debido a un angulo incorrecto del escurridor, la trayectoria del aire esta
bloqueada y la fuerza de succiéon por vacio disminuye.

El medidor de nivel de agua esta atascado o defectuoso.

El tubo de rociado esta bloqueado; es normal que quede un poco de agua en el
punto de parada y en el tubo de rociado tras la limpieza. El agua fluira
automaticamente cuando la fregadora esta estacionada en estado estatico. Si se
produce una fuga de gran area, verificar la electrovalvula de rociado y la valvula
de bola. Si la calidad del agua es mala, puede causar facilmente que el cierre de la
vdlvula de bola sea débil, generando fugas.

El tanque de agua sucia tiene vacio en el interior; al drenar, debe abrirse la tapa
del tanque. El tubo de drenaje manual es propenso a la acumulacién de
sedimentos. Cuando queda una pequefia cantidad de agua, la presién disminuye
(es normal que quede un poco de agua). Demasiados sedimentos — acumulacién
severa — facilmente provoca obstruccion.

Cuando el tanque de agua sucia esta sucio, las impurezas en el agua tienden a

adherirse al medidor digital, lo que puede provocar facilmente que la bola
flotante se atasque, haciendo que el medidor sea inexacto.

El parachoques utiliza un sensor de colisién barométrico, y cuando la presion en
el tubo es demasiado alta, existe la posibilidad de falsa alarma.

El interruptor principal de la bateria esta en ON; proteccion de bajo voltaje de la
bateria, la interfaz de carga esta suelta, el acoplamiento no es ajustado

La mayoria se debe a cambios en el entorno

Reemplazar la goma; luego ajustar la altura y el angulo del escurridor
regularmente (cada semana). Prestar atencion al escurridor durante la
operacidn y atender cualquier problema a tiempo.

Ajuste regular

Verificar y ajustar la altura y el angulo de inclinacién del escurridor;
verificar si el tubo de entrada de agua del escurridor esta bloqueado
(midiendo la succidn de vacio); verificar la estanqueidad del tanque de
agua sucia.

Retirar el medidor de nivel de agua y verificar si la bola flotante del
medidor esta atascada; mover manualmente la bola flotante para
verificar si el nivel de liquido en la pantalla interactiva cambia
sincrénicamente (existe cierto retardo).

Hacer mover la fregadora cierta distancia en modo manual usando solo
la funcién de rociado — verificar si el rociado es uniforme; reemplazar la
electrovalvula de rociado — verificar y reemplazar el filtro de rociado si
esta sucio.

Abrir la tapa del tanque de agua sucia durante el drenaje. Vaciar la caja
de filtracion del agua sucia antes de cada operacion. Limpiar el interior
del tanque diariamente y limpiar los sedimentos a tiempo.

Vaciar el tanque de agua sucia antes de cada operacién; activar la
filtracion (tanque de agua limpia 42 L, tanque de agua sucia 30 L);
desmontar el medidor de nivel para limpieza cuando sea inexacto.
Cuando el medidor de nivel es inexacto, usar agua limpia o cercana a
limpia.

Usar un objeto delgado, como un palillo, para ventilar la manguera de
goma dentro del parachoques.

Verificar el interruptor principal de la bateria; desmontar la bateria,
medir el voltaje total y forzar carga si esta por debajo de 16 voltios. Si la
fregadora no se utiliza con frecuencia, debe cargarse regularmente para
evitar la sobredescarga.

Estacionar la fregadora en una ubicacidn fisica con caracteristicas
distintivas dentro del mapa — reposicionar; o en la ubicacién del punto
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