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Capitolul 1 Prefata

Va multumim pentru achizitionarea robotului nostru cu inteligenta artificiald, Timo, de la Suzhou Alpha Robotics Corp., Ltd.!
Acest manual prezintd pe scurt diverse functii, care v vor ghida bine in utilizarea masinii. In acelasi timp, va fi oferitd o serie de solutii

premium si de inalta calitate pentru a va oferi o experienta de service completa!

Va rugdm sa cititi cu atentie acest manual Tnainte de a utiliza masina

Capitolul 2 Declaratie privind drepturile de autor

Suzhou Alpha Robotics Corp., Ltd. (denumitd in continuare ,, Alpha Robotics ) isi rezerva toate drepturile de a modifica acest manual si

asigura ca informatiile oferite sunt corecte si fiabile.

Va rugam sa retineti ca:

1. Acest manual este Intocmit pentru a Indeplini cerintele seriei de produse a companiei si este permis ca masina achizitionatd de dumneavoastra
sd nu fie echipata cu toate functiile specificate.

2. in ceea ce priveste brevetele, drepturile de autor, mércile comerciale si alte proprietti intelectuale, nu aveti voie s utilizati produsele noastre
sau documentele aferente pana cand sau numai dacé obtineti aprobarea. sau autorizatie din partea Alpha Robpotics , care insa nu tin de
responsabilitatea Alpha Robotics .

3. Alpha Robotics isi rezerva toate drepturile asupra acestui manual, iar utilizatorii nu trebuie sa difuzeze, sa copieze sau sd modifice niciun

continut al acestuia. manual.

Capitolul 3 Introducerea produsului

3.1 Descrierea caracteristicilor principale
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Timo Reception Robot
Mainly used in schocls, nursing homes,
training inst Rutions, retall stoces, etc

Function Brief
HEEEE @@

Ultra HP g - =

Wide-Angle Camera i FourMic imesr/airay Face Knowledge Video Face Entertainment Voice Security
Recognition Introduction Play Recognition Interaction  Interaction patrol

HD Touch Screen*

— Basic Specifications
Name Timo Reception Robot
* Full Band Speaker size: L440*W460*H1200mm

Weight 19kg
Speed 0-12mis
EnduranceTime. <8h

RGBD Dymmlc -~ A Charging Time 3~4h

Obstacle Avoidance A . Fladble Ao Scroen size 133
Positian Precision +50mm
Navigation Mode: Laser Navigation
Battery Capacity 20Ah
DOF & Degrees of Freedom

Control System Android

Power. A0W

SLAM Lidar Navigation « T —

” * High Balance Chassis

3.2 Prezentarea functionala

3.2.1 Interactiune vocala:

Utilizatorii pot comunica verbal cu robotul. In loc si se bazeze doar pe comenzi sau propozitii fixe, robotul poate cauta informatii pe internet si

poate oferi raspunsuri la diverse intrebari. Astfel, utilizatorii si robotul pot purta conversatii intr-un mod mai liber.

3.2.2 Recunoastere faciala:
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Dupa inregistrarea fetei utilizatorului, robotul o poate recunoaste la utilizarile ulterioare.

3.2.3 Control prin ecran tactil:

Ecranul prezinta harta camerei de zi, iar utilizatorul poate indica pe ecran punctul unde doreste sa se deplaseze robotul. Toate mesajele dintre

utilizator si robot apar pe ecran. De asemenea, ecranul poate reda fisiere audio si video.

3.2.4 Miscarea inteligenta a articulatiilor bratelor:

In timpul navigarii, bratul robotului se balanseaza inainte si inapoi.

Capul robotului se poate balansa in sus si in jos, la stinga si la dreapta in scenarii precum receptie, cantat si dans .

3.2.5 Navigatie fard traseu fix si evitare a obstacolelor:

Robotul se poate deplasa fara a se baza pe restrictii externe, cum ar fi benzile magnetice, folosind doar senzorii laser pentru
navigare autonoma si evitare a obstacolelor. Harta scanata poate fi restauratd la urmatoarea pornire a robotului.

Capitolul 4 Precautii de utilizare

1. Va rugam sa nu Intrerupeti frecvent alimentarea cu energie electrica in timpul functionarii sistemului, in cazul oricarei defectiuni accidentale
a produsului. fnainte de a opri robotul, va rugim si faceti clic pe butonul de oprire de pe interfata software. Functionarea neregulati poate duce
cu usurinta la deteriorarea produsului.

2. Numai in caz de urgentd, NU apasati ,,Comutatorul de oprire de urgenta” pentru a prelungi durata de viatd a masinii.

3. NU asamblati si dezasamblati robotul sau orice piesa de schimb a robotului singur, din cauza temperaturii ridicate. precizie.

4. Cand robotul este in proces de lucru, NU deschideti carcasa exterioard, deoarece orice atingere neglijentd a pieselor electronice in miscare ar
putea provoca daune inutile persoanelor sau produselor .

5. Evitati lovirea sau lovirea acestui produs.

6. Cand robotul este in proces de lucru, NU fortati schimbarea directiei de miscare pentru a nu provoca daune inutile persoanelor sau
produselor .

7. Este obligatoriu sa utilizati incarcatorul echipat original si s introduceti bateria in pachetul de baterii instalat original, toate acestea trebuind
sa fie, de asemenea, sub supravegherea cuiva. NU uitati sa deconectati incarcatorul dupa ce acesta termina. incércare.

8. Bateria, incarcdtorul si accesoriile specificate de producator pot fi utilizate doar. Orice alte tipuri de utilizare, care ar putea duce la pericole,
nu se incadreaza in sfera garantiei. termeni.

9. Orice curdtare chimica este interzisa si puteti folosi o carpd curatd si uscatd pentru a sterge praful de pe suprafatd. Acest produs contine
componente electronice incorporate si trebuie neaparat impermeabil.

10. Va rugam sa gestionati deseurile si accesoriile In conformitate cu reglementarile locale relevante privind protectia mediului.

11. In cazul oricarei pierderi de date, se recomanda ca utilizatorul sa facd o copie de rezervi a documentelor importante, in special atunci cand
software-ul si firmware-ul sunt pe cale sd fie actualizate. Compania noastrd nu va fi responsabila pentru nicio pierdere de date cauzata. aici.

12. In timpul procesului de reparare a produselor defecte, compania va recupera toate datele si va reveni la setarile implicite ale producitorului .

13. Nu se va acorda nicio notificare prealabila privind modificarile de produs. Ne cerem scuze pentru orice inconvenient. cauzat.

14. Pentru orice problema, va rugam sa contactati direct serviciul nostru de clienti. serviciu.
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Capitolul 5 Masuri de siguranta

Inainte de instalare, utilizare, transport, intretinere si reparare, va rugam sa cititi cu atentie si sa stapaniti continutul acestui manual si al anexei
relevante. Asigurati-va ca operati echipamentul dupa ce v-ati familiarizat pe deplin cu toate masurile de siguranta si aspectele care necesita atentie.

Urmatoarele masuri de precautie sunt impartite in cinci categorii principale: ,,Pericol”, ,,Atentie”, ,,Forta”, ,,Interzis”. "Important".

Obligatoriu (Aspecte care trebuie respectate)

(1) Acest manual de utilizare face parte din materialele tehnice referitoare la continutul corpului robotului. Pentru a asigura utilizarea normala a
acestui sistem si intretinerea si repararea corespunzatoare, inclusiv profilul produsului, precautiile de utilizare, precautiile de siguranta,

instructiunile produsului, instalarea si agsa mai departe, va rugdm sa cititi cu atentie si sa intelegeti pe deplin acest manual nainte de utilizare.

(2) In plus, detalii privind masurile de siguranti sunt mentionate in capitolul ,,Siguranta”, va rugim s 1l cititi cu atentie inainte de utilizare.

Pericol (Operarea gresita poate provoca vatamari corporale sau decesul persoanelor)

(1) Produsul este furnizat cu o baterie de 24V, dar nu se garanteaza ca piesele de schimb individuale se incadreaza in limita a 36V, o tensiune de
sigurantd accesibild pentru oameni. In timpul functionarii, orice atingere a pieselor electronice In miscare este strict interzisa, in cazul in care

robotul sau persoanele ar putea provoca daune inutile.

(2) Produsul se incarcé la 220V AC. Aveti grija la electrocutarea la conectare. Va rugam sa retineti ca bateria cu litiu este vulnerabila si exploziva.
Pentru sanatatea si proprietatea dumneavoastra, se recomanda ca incarcarea sa fie efectuata sub supravegherea unei persoane pentru a evita orice
risc de explozie si incendiu. Nu uitati sd deconectati incarcatorul dupa ce robotul a terminat de Incércat. NU agitati bateria pe parcursul intregului

proces mentionat mai sus.

(3) Orice piesd individuala nu este atat de sigura conform standardelor alimentare incat s NU o consumati si sd pastrati piesele de schimb departe

de alimente.

(4) Va rugam sa nu lasati produsul la indemana minorilor si persoanelor in varsta, cu exceptia cazului 1n care acestea se afld in custodia lor.

Atentie (Operarea gresita poate cauza daune ireversibile sau grave robotului)

(1) Unele dintre ilustratiile din acest manual sunt realizate dupa descoperirea carcasei robotului pentru a specifica mai bine robotul, prin urmare,
atunci cand lucrati cu astfel de piese, asigurati-va ca recuperati carcasa si il operati conform specificatiilor.

(2) Graficele si imaginile din acest manual sunt doar pentru referinta si pot fi usor diferite de produsul real achizitionat.
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(3) Manualele sunt uneori modificate corespunzator datoritd imbunatatirilor produsului, modificarilor specificatiilor si utilizarii mai usoare a
manualelor. Manualul revizuit va fi publicat intr-o versiune revizuita.

(4) In cazul pierderii sau deteriorarii, va rugdm sa contactati direct reprezentantul de vanzari daca doriti sa rezervati manualul si sd urmati
instructiunile de achizitie.

(5) Nu vom fi responsabili pentru nicio modificare fara autorizatie, care, de asemenea, nu se incadreaza in sfera de garantie.

Interzis (Materie exclusa de la utilizare)

(1) Carcasa produsului este fabricata din plastic ABS. Va rugam sa o feriti de componente metalice sau obiecte ascutite.
(2) Cand robotul este in proces de lucru, NU il fortati puternic sa schimbe directia de miscare.

(3) Produsul este echipat cu server si IPC, astfel incat persoanelor neprofesioniste le este interzis sa deschida capacul din spate sau sa conecteze

si sa deconecteze cablul electric.
(4) Va rugam sa tineti clientii departe de a atinge intrerupatorul PORNIT/OPRIT si intrerupatorul de oprire de urgenta.

(5) Véa rugam sa il lasati intr-un loc uscat, racoros si intunecat. NU il puneti cu susul in jos sau inclinat.

(1) in situatii de urgenta, apasati rapid butonul de oprire de urgenti pentru a intrerupe curentul electric de la partile mobile si a opri
robotul. Numai dupa rezolvarea urgentei puteti elibera butonul de oprire de urgenta si puteti reveni la functionarea normala. Pentru a

debloca oprirea de urgenta, procedati dupa cum urmeaza: Rotiti butonul de oprire de urgenta spre dreapta.

Capitolul 6 Comutare si mapare

6.1 PORNIT/OPRIT

(1) Verificati daca ,,Iintrerupatorul de oprire de urgenta” din spatele robotului este deblocat din starea de oprire de urgenta. Dacad nu, rotiti
intrerupatorul de oprire de urgentda” rosu din spatele robotului pentru a debloca oprirea de urgenta.
(2) Apasati butonul de pornire si oprire de pe pieptul robotului pentru a porni robotul.

(3) Faceti clic pe pictograma de inchidere din pagina de setdri a sistemului si faceti clic pe OK in fereastra pop-up, afisatd dupa cum urmeaza:
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Power Off?

6.2 Oprire de urgenta

(1) Cand apare o urgenta, apasati butonul de oprire de urgenta pentru a activa partea de miscare a intreruperii alimentarii, robotul opreste toate
actiune.

(2) Rotiti comutatorul de oprire de urgenta la dreapta pentru a debloca oprirea de urgenta. functie.

6.3 Construirea hartii

Necesar Tnainte de a construi o harta:

(1) Asigurati-va ca este o zona goala sau cu putine persoane in zona.

(2) indepartati toate obiectele miscitoare frecvent din zona.

(3) In ceea ce priveste obiectele care pot reflecta, transmite si absorbi lumina, in anumite conditii permise, se pot lipi mai multe materiale
obisnuite pe zona de domeniu plan unde radarul laser poate reflecta.

(4) Asigurati-va ca obiectele de mai jos nu se afld in zona: obiecte cu reflexie slaba, de exemplu, obiecte negre, intunecate; ochelari; oglinda,

otel inoxidabil care reflecta obiectele.

6.3.2 Pasi de mapare :

(1) Impingeti robotii citre punctul de pornire de unde porniti robotul. Pentru a genera o harti de inalti calitate, cel mai bine este ca robotul si fie

orientat spre un perete drept atunci cand scaneaza harta, iar radarul poate scana cat mai multe puncte eficiente posibil, asa cum se aratd mai jos:
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(2) Selectati hotspotul robotului pe reteaua Wi-Fi a telefonului mobil si conectati-1.

(3) Deschideti software-ul CsjRobotStudio.apk pe telefonul mobil, faceti clic pe ,,Conectare la robot” dupa deschidere, introduceti adresa IP
192.168.99.2 si faceti clic pe butonul Conectare robot pentru a accesa pagina hartii, afisatd dupa cum urmeaza:
Daca harta scanata este inclinata, opriti robotul si impingeti-1 spre statia de incarcare pentru a-1 reporni. Daca continuati sa scanati harta, harta

scanata va fi de calitate slaba si este usor sa-si piarda pozitia.

rn "
L7
e v amasss °
B

(4) Dupa ce faceti clic pe butonul ,,Creeaza harta”, puteti incepe sa creati o harta noua, asa cum se aratd mai jos:
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default

(5) Construieste o harta noua

Dupa accesarea paginii [Scanare harta], puteti utiliza joystick-ul pentru a controla robotul, glisati joystick-ul pentru a controla robotul sé se
deplaseze, dupa cum se aratd mai jos:

Cand intalnesti o curba, trebuie sa astepti putin, sa lasi harta sa se actualizeze in RobotStudio si apoi sa controlezi mersul.
Incercati sa asigurati integritatea hartii. Pe traseul posibil de deplasare al masinii, toate zonele inconjuritoare de 360 de grade trebuie detectate

de radar. Scopul este de a creste integritatea hartii si de a crea mai multe puncte de referinta pentru potrivirea cu laser.

(6) Salvati harta
Dupa ce harta a fost scanatd, duceti robotul in apropierea statiei de incarcare, apoi apasati butonul de oprire de urgenta pentru a impinge incet
robotul cétre statia de incarcare. Faceti clic pe butonul [Salvare harta] din coltul din dreapta sus si puteti completa numele hartii dorite in caseta

de introducere. Valoarea implicitd este implicitd. Dacé apare mesajul [harta existd deja, va rugdm sa bifati optiunea de suprascriere], trebuie sa

10
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bifati butonul radio [suprascriere harta].

RIFHE

default

(7) Editare harta: Operatiune de stergere

Pe pagina principald (Modul de navigare), faceti clic pe butonul [Editare harta], apoi pe [Razierd]. Radiera alba va sterge obiectele in miscare
(persoane in zona cunoscuta, obiecte in miscare), asa cum se arata mai jos:

Trageti si plasati pe ecran pentru a seta anumite zone ale grilei ca zone negre, albe sau gri. In acelasi timp, puteti alege si dimensiunea si

culoarea radierei.

(8) Editare hartd: Operatiune Perete virtual

Faceti clic pe butonul [Perete virtual] pentru a opera peretele virtual, a adduga sau a sterge peretele virtual, asa cum se arata mai jos:

11
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(9) Editare harta: Traseu virtual (optional)

Faceti clic pe butonul [Virtual Track] pentru a opera pista virtuald, a adduga sau a sterge o pista virtuald liniara, asa cum se arata mai jos:

X * ® v

(10) Dupa finalizarea celor de mai sus, va rugam sa reveniti la pagina de navigare si sa incepeti navigarea.

Faceti clic pe tasta Enter din coltul din stanga sus sau pe tasta [Return] a sistemului pentru a comuta la [Navigation Mode].

@l 0 10180% N 11:58

b REE
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Capitolul 7 Functia software-ului

Functia software a robotului va fi actualizatd periodic, iar metoda de operare a software-ului se poate modifica dupa actualizare. Daca aveti
intrebari despre operarea software-ului robotului dupa ce ati primit robotul, va rugam sa contactati personalul serviciului clienti pentru a obtine
cea mai recentd versiune electronica a manualului de operare a software-ului. Instructiunile de operare ale software-ului personalizat se refera la
cerintele software-ului personalizat. Acest manual se va concentra pe functiile de baza ale software-ului.

7.1 Inregistrarea membrilor

Intrati in interfata de inregistrare a membrilor prin intermediul butonului [inregistrare membru] de pe interfata principala si urmati procesul de
inregistrare de mai jos pentru a va inregistra ca utilizator membru. Robotul recunoaste un utilizator membru inregistrat si il va intdmpina activ

cu numele membrului inregistrat.

Pasi de inregistrare:
Stati direct in fata robotului, indreptati-va fata spre cadrul vizorului ecranului, faceti clic pe butonul camerei de pe ecran sau folositi comanda

vocald ,,fotografie” pentru a face o fotografie.
= @

DA €CS)BO+* a9 o

Hello, look at the camera to finish the
"4 VIP registration

Dupa ce fotografia este realizatd, vor fi afisate informatiile faciale colectate. Daca utilizatorul este multumit de fotografia realizata, face clic pe
»DA” pentru a confirma informatiile faciale; daca utilizatorul nu este multumit de fotografia realizata, face clic pe ,, REFACERE ” pentru a

colecta din nou informatiile faciale.

= @

D A CS/BO¥ 9 o

Please face the camera and prepare to
o take photos.

Three

One

Please face the camera and prepare to
o take photos.

Three

Dupa ce fotografia este facuta, utilizatorul introduce informatiile relevante, apoi da clic pe ,, DA” .

13
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Dupa finalizarea inregistrarii, utilizatorul este anuntat ca inregistrarea a avut succes.

7.2 Navigatie automata

Pentru a utiliza functia de navigare a robotului, trebuie mai inti sa utilizati software-ul Robostudio pentru a scana harta interioara. Creati o
imagine corespunzatoare hartii interioare pe baza hartii scanate de pe pagina principald si incércati-o pe pagina principald prin intermediul
paginii de setari de navigare.

Faceti clic pe butonul de navigare de pe interfata principala pentru a accesa interfata de navigare. Prima data cand accesati interfata de navigare

dupa pornire, trebuie sa restaurati informatiile hartii. Faceti clic pe OK pentru a restaura harta, apoi puteti utiliza functia de navigare a robotului

in mod normal.

Restore map or not?

Pentru a utiliza functia de navigare a robotului, trebuie sa presetati punctul de navigare corespunzator hartii interioare si informatiilor despre
punctul de bun venit al robotului. Va rugam sa consultati instructiunile de setari de navigare din ultima parte a acestei sectiuni. Faceti clic pe

butonul ,,Gestionare hartd” din coltul din dreapta sus al interfetei de navigare pentru a accesa pagina de setari de navigare.

N

Please tell me where you want to go, | will show you around there!

Introduceti parola corectd pentru a accesa pagina de setari de navigare.

14
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Setare harta interioara : paca trebuie sa inlocuiti harta interioard, puteti face clic pe butonul ,incércare harta” din coltul din
stinga jos al interfetei si puteti selecta harta interioara corectd pentru a inlocui harta existentd. Atunci cand alegeti incarcarea, trebuie sa salvati
in prealabil harta interioara care trebuie incarcata in memoria robotului sau pe dispozitivul de stocare amovibil (conectati robotul si dispozitivul

de stocare amovibil).

BEEE

90890 prosplash pog
XAMEIT; 20140904

header Jogo

- jogo pg
& SoapUl XL 20140904

Face.0ipg
XOLORE: 20171195

Setarea punctului de navigare ¢ Setati informatiile punctului de navigare corespunzitoare zonei hartii interioare.

Informatiile punctului de navigare includ numele, descrierea, coordonata X, coordonata Y si coordonata R ale punctului de navigare. Inainte de
a seta punctul de navigare, faceti clic si trageti pictograma rosie de coordonate din coltul din stanga sus al figurii pentru a va deplasa la zona
punctului de navigare care urmeaza sa fie setat si introduceti informatiile relevante in informatiile punctului de navigare; de asemenea, puteti
plasa robotul pe punctul de navigare, apoi faceti clic pe butonul ,,Obtineti punctul de coordonate” pentru a obtine informatiile despre

coordonatele locatiei curente (punctul de navigare), apoi faceti clic pe butonul de salvare pentru a salva informatiile punctului de navigare.

15
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S
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Setarea pllllctllllli de bun venit : r aceti clic si trageti pictograma rosie de coordonate din coltul din stinga sus al figurii

pentru a va deplasa in zona punctului de bun venit care urmeaza sa fie setat si introduceti informatiile relevante in informatiile punctului de bun
venit; de asemenea, puteti Impiedica robotul sa se afle in punctul de bun venit. Faceti clic pe butonul ,,Obtineti punct de coordonate” pentru a
obtine informatiile despre coordonatele locatiei curente (punctul de bun venit), apoi faceti clic pe butonul Salvare pentru a salva informatiile
despre punctul de bun venit.

= PR @

9 &

i

‘

ESEHLE

Setare de ghidare cuo Sillglll'{l tasta : Faceti clic pe punctul de navigare dorit si addugati-1 in ordine. Cand robotul

este ghidat cu un singur clic, acesta va naviga in ordinea adaugarii. Dupa finalizarea navigarii, reveniti la punctul de bun venit.

7.3 Divertisment

Cand intrati in interfata principald a programului, dati clic pe Divertisment interactiv, puteti accesa pagina de divertisment interactiv, puteti
spune povesti, canta, dansa etc. Resursele sunt obtinute din backend-ul Little Bee. Puteti utiliza controlul vocal sau puteti da clic manual pe

buton pentru a controla robotul sa cante, sa danseze si sd spuna povesti.

16
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. Hello, | am handy to offer services for fun, please speak out the what you want me to do:

7.4 Serviciu clienti manual

Faceti clic pe pictograma serviciului clienti manual din partea dreapta sus a paginii principale a programului pentru a va conecta la serviciul
clienti manual din fundal, ceea ce este convenabil pentru gestionarea problemelor clientilor in timp util. Serviciul clienti din fundal poate, de
asemenea, controla direct robotul pentru a efectua o serie de operatiuni: cum ar fi deplasarea inainte, inapoi, difuzarea vorbirii, chat interactiv si

asa mai departe. Pentru detalii, va rugdm sa consultati setarile de fundal Little Bee.

csJ/BO# ale

Hello, Welcome .

O ®

(@) -

19\ b

Navigation VIP register

7.5 Setari de sistem

Pe interfata cu pictograma de setari, faceti clic pe pictograma de setari din coltul din dreapta sus al paginii pentru a accesa pagina de setari a
sistemului. Aceasta pagina trebuie sd introduceti parola de setari (parola utilizatd pentru setdrile de sistem, parola implicitd din fabrica este

csjbot ), daca parola este corectd, introduceti pagina cu elemente de setare, puteti selecta elementul de setare corespunzator

17
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7.6 Setari de retea

7.6.1 Conectarea la o retea wireless externa

Faceti clic pe pictograma setarilor de retea (prima pictograma din interfata ,,Setdri”) pentru a accesa pagina asa cum se arata in figura de mai

jos.
C © mwen * 2 0
L
s — -
s8-8 *
[—e= 1] .
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:
-
.
:
:
:
:
:
:
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29 A

Pasul 1: Faceti clic pe ,,Setari Internet” in stanga.
Pasul 2: In caseta ,, Vi rugidm sa selectati semnalul wireless pe care doriti s il amplificati” care apare in partea dreaptd jos, selectati reteaua
wireless la care va veti conecta (se recomanda selectarea unei retele cu o putere mai mare de 90%), faceti clic pe punctul mic din stdnga si apoi

pe . In caseta pop-up, introduceti parola corecta, faceti clic pe ,,Conectare” si treceti la pasul urmator dupa ce conexiunea a fost reusita.

Pasul 3: Faceti clic pe ,,OK” in partea dreapta jos, iar reteaua wireless externa este conectata cu succes.

18
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7.6.2 Verificarea starii retelei de iesire

Faceti clic pe ,,Setari wireless” in stanga, iar starea routerului robot va fi afisatd pe pagina din dreapta. in cazul retelelor 2.4G si 5G, se vor afisa
numele retelei wireless, metoda de criptare, parola wireless si alte informatii, asa cum se aratd in figura de mai jos.
Notd: Acesta este semnalul wifi trimis de routerul robotului. Este folosit in principal de utilizator pentru a se conecta la software-ul

Robot_studio.exe pentru a scana imaginea. Se recomanda ca utilizatorul s@ nu fie nevoit sa ajusteze ,,numele wireless” si ,,parola wireless”.

@ zan

B

7.6.3 Vizualizati starea retelei robotului

Faceti clic pe ,,Stare rutare” in stanga, iar starea conexiunii la retea va fi afisatd pe pagina dreaptd . Daca solicitarea este anormala, reveniti la

interfata ,,Setari wireless” pentru a confirma daca conexiunea a reusit.

7.7 Setarea volumului

Faceti clic pe pictograma de setare a volumului de pe pagina de setdri a sistemului pentru a accesa interfata de setare a volumului. Faceti clic si
trageti pictograma de setare a volumului din figura pentru a seta volumul robotului. Puteti seta volumul sistemului, volumul media si volumul

apelurilor. volum, precum si daca sa intrerupa trezirea.
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VoiceVolume:

7.8 Setare viteza

Faceti clic pe butonul de setare a vitezei pentru a accesa pagina de setare a vitezei, viteza implicita este de 0,7 m/s, iar intervalul de setare a

vitezei este intre 0,4 m/s si 1,2 m/s.
& p— > " o
py € €Es)BOY Q
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7.9 Salvati harta

Faceti clic pe pictograma de salvare a hartii din pagina de setdri a sistemului si faceti clic pe OK sau Anulare pentru a salva harta in caseta de

dialog pop-up. Parola este implicita ,, csjbot ”.

Save ornot?

n

7.10 Restaurarea hartii
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Faceti clic pe pictograma de restaurare a hartii din pagina de setari de sistem si faceti clic pe OK sau Anulare in caseta de dialog pop-up pentru a

restaura informatiile despre hartd. Aceasta functie este activa atunci cand harta este restaurata fara a intra in interfata de navigare dupa pornire.

Restore map or not?

7.11 Gestionarea incarcarii

Faceti clic pe pictograma de gestionare a incarcarii pentru a accesa pagina de gestionare a Incarcarii, setati pragul de incarcare a bateriei si

reveniti automat la Incércare atunci cand bateria este descércata sau faceti clic pe Incércare acum, iar robotul va reveni direct la incarcare.

= e @
D A €s)BO+ 8

Back Charging Pile ) )
Auto Charge: m

Min.Charge Balance:

7.12 Resetare la setarile din fabrica

Faceti clic pe pictograma de resetare la setdrile din fabricd de pe pagina de setari de sistem pentru a accesa pagina de resetare la setdrile din
fabrica. Dupa introducerea parolei corecte, faceti clic pe butonul de restaurare pentru a restaura setarile din fabrica. Daca restaurati setarile din

fabrica, toate datele curente vor fi sterse si nu pot fi restaurate. Va rugam sa utilizati cu prudenta.
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Factory Reset

7.13 Verificarea actualizarilor

Faceti clic pe pictograma de verificare a actualizarii de pe pagina de setari a sistemului pentru a accesa pagina de verificare a actualizarii, care
afiseaza modelul robotului, numarul versiunii interfetei utilizator si numarul versiunii algoritmului. Faceti clic pe butonul de actualizare pentru a

verifica daca exista o actualizare. Daca exista o actualizare, actualizati sistemul la cea mai recenta versiune.

o A (X=]]=1=) )
Model snow_i18n
Ul Version CsjRobotApp_Snow_i18n_V6.0.1(sp2)
Current Navi Version: v0.6.0.0(1536)
Copyright Suzhou Pangolin Robot Corp., Ltd.

ke m

7.14 Gestionarea parolelor

Faceti clic pe pictograma de gestionare a parolelor de pe pagina de setéri a sistemului pentru a accesa pagina de gestionare a parolelor,

introduceti parola curentd, introduceti noua parold de doua ori, apoi faceti clic pe Salvare pentru a schimba parola setarilor.
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Old Password: ~ seeeee
New Password

Enter Again

7.15 Despre BOT

Faceti clic pe pictograma Despre BOT de pe pagina de setdri a sistemului pentru a accesa pagina Despre BOT si a vizualiza modelul robotului,

numarul de serie, numarul versiunii etc.

- (X8
v A csjBO+

¥s Timo E E
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360023160013
h
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- A LR ey ]
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7.16 Oprirea alimentarii

Faceti clic pe pictograma de oprire pentru a opri normal.
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Power Off?

'IIHHHHHIII

Nota: Daca este setat comutatorul temporizatorului, trebuie sa selectati ,,pornire automatd data viitoare™/,,oprire directd” atunci cand opriti

manual .
Selectati ,,Pornire automata data viitoare”, dupa oprire, robotul va porni automat la ora setata ;

Daca alegeti ,,Oprire directa”, robotul nu va efectua sarcina de pornire automata si trebuie pornit manual.

7.17 Pozitionare manuala

Faceti clic pe pictograma de pozitionare manuala pentru a localiza normal.

v A csjs0+
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7.18 Setari de evaluare

Faceti clic pe pictograma setarilor de evaluare pentru a accesa pagina de setéri de evaluare si puteti seta evaluarea navigarii.
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7.19 Gestionarea butoanelor

Faceti clic pe pictograma de gestionare a butoanelor pentru a accesa pagina de gestionare a butoanelor si a seta butonul Android.

"o A csJBO#* Q

Android Button Setting

Permanent Hidden Tood

7.20 Informatii despre stare

Faceti clic pe pictograma cu informatii de stare pentru a accesa pagina cu informatii de stare, puteti vizualiza informatiile despre firmware.
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7.21 Setdri de navigare

Faceti clic pe pictograma setarilor de navigare pentru a accesa pagina de setdri de navigare; puteti seta daca doriti sa iesiti automat din pagina de

navigare dupa finalizarea navigarii.

7]

Whether to automatically exit the page after navigation: (&

7.22 Alte setari

Faceti clic pe pictograma altei setari pentru a accesa pagina altor setdri, setati daca doriti sa deschideti caseta de dialog om-masina si setati

sincronizarea informatiilor faciale.
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HUMAN-TO-ROBOT CHAT

7.23 Pornire/oprire automata

Faceti clic pe pictograma de comutare automata pentru a accesa pagina de setéri, puteti seta ora programata de comutare, robotul se va opri si va
porni la ora obisnuitd . Daca bifati Reveniti la punctul de bun venit, dupa pornirea programata, acesta va reveni automat la punctul de bun

venit.

D ﬁ CcCsjBO+
ERTA % §

TERFFHL

7.24 Starea de sanatate

Faceti clic pe pictograma starii de functionare pentru a accesa pagina de afisare a starii de functionare, care afiseaza starea de functionare a

radarului, odomului , imuului si ir-ului.

7.25 Interactiune vocala

Stabiliti o conexiune la retea pentru a asigura o comunicare normali in retea si interactiunea vocald om-computer. In ,, raza vizuala” a robotului
(in functie de raza de detectare a fetei in care este instalatd camera), atunci cand o fatd umand este recunoscutd, se porneste un program de
interactiune om-computer pentru a saluta activ utilizatorul.

Utilizatorii se pot inregistra prin intermediul paginii centrului pentru membrii robotului. Dupa ce robotul colecteaza informatiile despre avatarul
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utilizatorului, acesta poate introduce numele si selecta sexul. Dupa ce se da clic pe OK, daca inregistrarea are succes, informatiile de inregistrare
vor fi salvate automat. Cand utilizatorul apare din nou in fata robotului, robotul il va recunoaste si il va saluta in mod proactiv. Cand utilizatorul
interactioneaza fata in fata cu robotul, robotul poate raspunde inteligent la intrebarile utilizatorului, iar in timp ce raspunde, expresiile faciale se

vor schimba si ele in consecinta.

7.26 Redare anunt video

Cand robotul nu executa o sarcind, va reda reclama utilizatorului pe ecran complet, iar utilizatorul poate incarca reclama video care trebuie

redata in fundal.

Capitolul 8. Cele mai bune practici

8.1 Robotul porneste pe gramada de incarcare

Teava de incarcare se plaseaza pe perete, iar robotul este plasat pe ea pentru a incepe. Se recomanda ca teava de incarcare sa fie fixata in pozitie
si sd nu se miste, pentru a nu afecta functiile de Incarcare, navigare sau creare a hartii. Robotul va porni automat intrarea in aplicatia Android,

optiunea BOT din setari, confirmati ca informatiile despre robot sunt corecte, consultati 7.1 5 .

8.2 Harta noua

Deschideti software-ul de scanare a telefonului mobil, creati o hartd noud, salvati harta si editati-o. Consultati sectiunea 6.3 pentru procesul

detaliat.

8.3 Deschide calea

1. Dupa pornire, robotul va incepe automat sa acceseze pagina principald a programului, faceti clic pe pictograma ghid pentru a seta punctul de
navigare si punctul de bun venit, selectati punctul de navigare, faceti clic pe butonul Start Now (Pornire acum), iar robotul va incepe sa va
prezinte calea.

2. Dupa pornire, robotul va incepe automat sa acceseze pagina principala a programului, faceti clic pe ghid si pictograma ghid, setati punctul de
navigare si punctul de bun venit, setati sarcina de navigare cu o singura tasta, faceti clic pe butonul de pornire a navigarii cu o singura tasta, iar

robotul va incepe sd va prezinte calea.

8.4 Interactiunea om-computer

Stabiliti o conexiune la retea pentru a asigura o comunicare normald in retea si interactiunea vocala om-computer.
In ,raza vizuald” a robotului (conform razei de detectare a fetelor de cétre camera instalatd), atunci cand recunoaste fete umane, porneste

programul de interactiune om-computer si saluta activ utilizatorul. Robotul poate discuta cu utilizatorul cu voce normala.
28




P ALPHA Suzhou Alpha Robotics Corp., Ltd.

Capitolul 9 intretinere

9.1 Taxa

Sunt permise doar bateriile, incarcdtoarele si accesoriile specificate de producator. Utilizarea oricarui alt tip de produs va incélca termenii
garantiei si poate reprezenta un risc.

Cand robotul nu este utilizat pentru o perioada lunga de timp, va rugam sa incarcati complet bateria cel putin o data pe luna, altfel poate duce la
descarcare excesiva si deteriorarea bateriei. Cand incarcati robotul direct cu un incércator, va rugadm sa conectati mai intai incarcatorul la priza
de alimentare, sd asteptati 2-3 secunde pentru ca Incarcatorul sa se stabilizeze, apoi sd introduceti iesirea Incarcatorului in portul de incéarcare
din partea inferioard din spate a robotului pentru a incepe incércarea. Cand Incarcati robotul direct cu o statie de incéarcare, va rugam sa asezati
mai intdi statia de incdrcare pe perete, sd conectati Incarcatorul la priza de alimentare, sd asteptati 2-3 secunde pentru ca Incarcatorul sa se
stabilizeze, apoi sa introduceti iesirea incarcatorului in portul de incarcare din lateralul statiei de incarcare. Robotul se va intoarce automat la
statia de Incarcare pentru Incarcare atunci cand detecteazd o putere insuficientd. Daca apar anomalii, inclusiv, dar fard a se limita la: bateria nu
poate fi incarcatd, indicatorul luminos de Incarcare este anormal, bateria nu poate fi incarcata complet pentru o perioada lunga de timp etc., va

rugam sa contactati imediat asistenta tehnica a producatorului. Nu manipulati robotul fara autorizatie, altfel exista riscuri.

9.2 Curétarea rotilor

Cand robotul se deplaseaza, resturile se vor lipi inevitabil de acesta, ceea ce va afecta durata de viatd a motorului. Va rugam sa curatati la timp.

Capitolul 10 Ambalare si manipulare

10.1 Transport pe distante scurte (inclusiv vehicule inchiriate in oras)

Pe beton sau pe sol plan, robotul poate fi impins manual pentru a merge, iar viteza de mers nu trebuie sa depdseascd 15 m/min. Este strict
interzisd Impingerea masinii pentru a merge atunci cand robotul este pornit sau in functiune.

La incarcarea si descarcarea camioanelor, la urcarea si coborarea scarilor sau treptelor (peste 2 mm), la pantd (peste 10°) si la traversarea
pavajelor asfaltice exterioare, va rugam sa utilizati ambalajul special al companiei noastre. Acordati atentie urmatoarelor specificatii si pasi de
operare, fixati robotul pe unealta speciala de manipulare si apoi efectuati lucrarile corespunzatoare de manipulare, incarcare si descarcare.

1. Vehicule fixe de transport special.

2. Doi barbati adulti (cu o 1ndltime de peste 1,6 metri) sustin partea de jos a cutiei cu 0 mana si mijlocul cutiei cu cealaltd, de ambele parti ale
robotului, ridicandu-i simultan 15-25 ¢cm pentru o perioada de timp si mutandu-i in partea de sus a sculei speciale de manipulare. Apoi, ii aseaza
pe planul sculei.

3. Doi barbati adulti (cu o indltime de peste 1,6 metri) de ambele parti ale robotului, tindnd partea de jos a cutiei de ambalare cu o mana si
mijlocul cutiei cu cealaltd mana, in timp ce ridica si coboara din masind, atat pe masind, cat si pe trepte.

4. La incarcare si transport, ndltimea din interiorul vehiculului trebuie sa fie mai mare de 1800 mm, iar robotul si cutia interioard a camionului
trebuie fixate cu franghii. Masina si peretele interior al caruciorului, precum si intre masind si masind, trebuie umplute cu bumbac spumat cu o

grosime de 2 cm pentru a preveni loviturile.
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10.2 Transport pe distante lungi (inclusiv transport logistic, vehicule inchiriate)

Transportul trebuie sa utilizeze ambalajul special exterior si metoda de umplere fixa furnizate de compania noastra.

Capitolul 11 Defectiuni frecvente si solutii

incarcati robotul (mai mult de o jumitate de ord) si
1 Robotul nu poate fi pornit Bateria robotului este prea descarcata
reporniti
Robotul poate nu are acces Setari desktop, reteaua wireless este
Dezactivati reteaua wireless setata pe desktop,
2 pe internet sau nu pot cauta pornit, configuratia IP a routerului este
resetati routerul si reconfigurati
pentru retele fara fir modificata
Verificati butonul de oprire de urgentd din spatele
3 Robotul nu da greseli Butonul de oprire de urgenta este actionat  |dvs., rotiti-1 spre dreapta pentru a elibera butonul de
oprire de urgenta.
Robotul se defecteaza ocazional  [Harta este prea mare sau punctul de plecare [Schimbati pozitia initiald a hartii pentru a reduce
4
a reincarca nu este potrivit zona de utilizare a robotului
Stratul inferior al robotului Nu exista nicio comunicare pe Opriti si reporniti robotul, asteptati aproximativ
5
nu este conectat router, iar placa de bazd nu porneste 3 minute
Robotul nu a reusit sd restaureze|Stratul inferior nu este conectat, salvati Porniti aparatul si asteptati aproximativ 3 minute
6
harta harta a esuat pentru a restaura harta

Pentru mai multe informatii, vd rugdm sa consultati site-ul web al companiei https://www.alpharobotics.com.cn/
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