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ENotice:

Copyright © 2022Keenon Robotics Co., Ltd. All rights reserved.

This document may not be copied, reproduced, transcribed, or translated,
in part or in whole, by any individual or organization, or be transmitted in
any form or by any means (electronic, photocopy, recording, etc.) for any
commercial purposes without the prior written permission of Keenon
Robotics Co., Ltd.

The product specifications and information mentioned herein are for
reference only and are subject to changes without prior notice. Unless
otherwise specified, this user manual is only used as guidance for use.
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1. Introduction

Keenbot T8 is a delivery robot by Keenon Robotics that collaborates with
employees in restaurants, hotels, inns, and retail stores.

2. Safety Instructions

2.1 About the Safety Instructions

Before using the robot, please fully understand and observe the Safety
Instructions described in the Keenbot T8 User Manual (hereinafter referred
to as "this manual"). The precautions given here are to avoid injury to users
and other personnel and property losses. Please always pay attention.

Keenon Robatics shall not be held liable for any damage to the user or any third
party caused by the malfunction, misoperation, problem, etc. of the robot or
power adapter.

This manual provides safety precautions for using the robot and power adapter,
proper handling procedures, and other regulatory information. The precautions
given in this manual do not exhaust all possible situations. The safety of
operators, pedestrians, and people around is always the first priority under any
circumstances (such as the robot does not work normally or turns over). Always pay
attention to the precautions when installing and using the robot and keep this
manual easily accessible.

This product can be used across EU member states.

AT BE BG HR cY cz DK

EE FI FR DE EL HU IE
IT Lv LT Ly MT NL PL

PT RO SK S ES SE UK

Hereby, Keenon Roboatics Corp. Co., LTD declares that the equipmentis in
compliance with the following Directives:
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Applied Directive Applied Standards

EN SO 13482:2014
¢ ENISO 12100:2010
MD Directive 2006/42/EC | EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:
| 2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 62233:2008

| EN301489-1V22.3
RE Directive 2014/53/EU | EN301489-17V3.2.4
| ENIEC62311:2020
EN300328V2.2.2

ENIEC55014-1:2021
! ENIEC 61000-3-2:2019+A1: 2021
EMC Directive 2014/30/EU | EN61000-3-3: 2013+A1:2019
i ENIEC55014-2:2021
EN IEC55014-2: 2021

Pb, Hg, Cd, Cr (VI), PBB, PBDE, DEHP, BBP. DBP,
DIBP according to standard IEC 62321-1:

1 2013, 1EC62321-2: 2013, IEC 62321-3-1:

1 62321-5: 2013, IEC 62321-6: 2015, IEC
62321-7-1. 2015, [EC 62321-7-2: 2017 & 1SO
17075-1: 2017, 1EC 62321-8: 2017

SVCH 224

REACH(EC) No 1907/2006
Annex XVII

2.2 Symbol Description

The following symbol categories explain the extent of injury or damage
caused by non-compliance with warnings and improper use of the robot or
related equipment. Make sure you understand the following symbols
completely before reading this manual.
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The WARNING symbols warn users of dangerous operations that

A may result in blindness, injury, burns (high- or low-temperature),
WARNING electric shock, bone fracture, poisoning, etc., with long-lasting
sequelae that requires hospitalization or long-term hospitalization.
A The CAUTION symbols indicate that non-compliance with these
precautions may result in injury, burns, electric shock, etc. However,
CAUTION hospitalization and long-term hospitalization are not required.
A The NOTE symbols indicate that non-compliance with the precautions
NOTE may damage or injure homes, property, livestock, and pets.

2.3 Graphical Symbol Description

A\ warNiNG

A\ cauton

M Do not use, charge, or store the robot and battery charger in high
temperature locations (near sparks or flames, near heaters, in direct sunlight, in a car
in hot weather, etc.), warm places, or places where heat accumulates (such as
under radiators, electric blankets). Ensure proper ventilation and keep the robot
and the battery charger free of any covering fabrics.

W For safety reasons, do not use the robot in the following conditions:

@ Do not expose the robot to an environment with excessive dust, sand,
snow, ice, water, humidity, salt water, or salt spray (such as marine environment
and coastal environment).

The robot is designed for indoor use only. Using the robot outdoors may result
in @ malfunction of, destruction of, or damage to components and surrounding
objects due to natural factors and other unexpected actions.

Otherwise, it may result in injury, malfunction, or damage to surrounding objects.

@ Areas with steps higher than 0.5cm (such as rough surface).

® Continuous downbhill.

@ children's play area.

® Areas with reflective or transparent objects (such as automatic doors,
windows, mirrors, acrylic panels, etc.).

® Surfaces with black tape (materials with extremely low light reflectivity) or areas
attached with similar items.

ysnbu3
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@ Near stairs or escalators.

Outdoors.

© Places with strong sunlight, such as places near windows.

Areas near infrared equipment, such as automatic doors.

@ The aisle should be at least 0.55m for a robot to pass. An aisle with a
width greater than 1.5m allows two robots to move head-on, otherwise,
the robots will pass through the aisle one by one.

W Do not place any ornaments as they may obstruct the robot and touch
screen operations.

W Do not push the robot when powering on.

B Do not use the robot in places with steps, uneven floors (floors with
in-between gaps exceeding 3mm, floors with neighboring height difference exceeding
0.5mm, mosaic tiles, carpets, etc.), sloping surfaces, or wet floors.

Otherwise, the LIDAR sensor, RGB-D camera, or image module camera may not
work properly and the robot may turn over or fall down, resulting in injury or
damage to people and surrounding objects.

W Always keep the aisle used by the robot clean.

If the robot moves over small obstacles or objects such as forks, spoons, and
chopsticks, items on trays may fall off, resulting in injury and malfunction or
making the robot unusable.

W This wheeled robot is intended for indoor use on flat surfaces (smooth
surface with a slope less than 5 degrees and bumps lower than 0.5cm). Do not use it
outdoors (such as open balconies), rugged ground (such as stairs), and other
environments.

B When charging the robot, use only the original battery charger and the
specialized power cord that came with the robot.

MW Do not push the robot when the power is on.

W Do not use the battery charger in or near places with dust, salt, corrosive
gas, or flammable substances. Otherwise, it may result in fire, injury, electric

shock, damage, malfunction, overheating, leakage or breakage. Do not touch

any power source or voltage with wet hands apart from the adapter cable.

B Do not use damaged battery chargers or power cords.

W The battery charger is designed to be placed on its side. Do not use it
upright or upside down.

W Make sure the power cord is unplugged from the socket before
maintenance or when the battery charger will not be used for an extended
period.
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B When the power cord is connected to the battery charger, do not step
on the power cord or apply excessive force to it. Do not touch the charger
for a prolonged time while charging.

B Do not drop or step on the charger whether it is connected or not. Do
not apply excessive force to it, such as placing objects or stamping on it.

H Only charge the robot indoors. Do not use it outdoors, such as on the
street.

B Do not use batteries, power adapters, or charging piles from any third
party. Do not dismantle, repair, or modify the battery or charging pile
without authorization.

B Do not cook (such as bake and grill) on the robot.
Otherwise, it may result in fire, injury, electric shock, damage, malfunction,
overheating, leakage or breakage.

H Do not splash water onto the robot.

Although the robot is designed to be dust-and drip-proof, it is not completely
waterproof. If liquid spills from the tray, wipe it off immediately with a soft dry
cloth and air dry the tray. Liquid entering the robot or charging it when itis
dampened may result in overheating, electric shock, fire, injury, or malfunction.

H Do not allow liquids such as drinks or other foreign objects to enter the
inside of the robot.

H Do not place items that exceed the tray height and block the robot
sensors. Otherwise, it may result in malfunction or damage to surrounding
objects.

H Do not place items that exceed the load capacity on the tray.
Otherwise, it may result in injury, malfunction, damage to surrounding objects,
or make the robot unusable.

@ Load limit when using 3 trays: 5kg each for the top two trays, and 10kg
for the bottom tray.

@ The maximum load is 20kg.

W Do not remove items from a tray when the robot is moving. Otherwise, it
may result in items falling off the tray or damage to surrounding objects.

B To ensure food sanitation, do not leave food unattended or out of reach.

W Do not use a dish or a plate that is larger than the robot tray.
Otherwise, it may block the sensors and cause malfunction.

B Do not use the robot in a health care environment or near electronic
medical equipment.
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B For European market:

This appliance can be used by children aged from 8 years and above and
persons with reduced physical, sensory or mental capabilities or lack of
experience and knowledge if they have been given supervision or instruction
concerning use of the appliance in a safe way and understand the hazards
involved. Children shall not play with the appliance. Cleaning and user
maintenance shall not be made by children without supervision.

W For non-European market:

This appliance is not intended for use by persons (including children) with
reduced physical, sensory or mental capabilities, or lack of experience and
knowledge, unless they have been given supervision or instruction concerning
use of the appliance by a person responsible for their safety. Children should
be supervised to ensure that they do not play with the appliance.

W The battery pack is not allowed to be replaced by the user.

B When you store the battery separately: please use a special charging
device to charge it for 2 hours every month.

W Charge the robot in unoccupied areas, enclosed spaces, or spaces only
accessible by maintenance technicians.

B Please pay attention to your pets and don’t Let them run around the robot.
W Do not use your device in @ moist environment.

B The charging temperature of battery should be 10°C~40°C.

W Do not expose your device to areas with flammables and explosives.

W Do not turn on your device when it is prohibited to use.

B For driving safety, the driver cannot operate the device when the car is
in motion.

W Use a dry soft cloth to clean the device; do not use water, alcohol,
detergent or any chemicals.

B Keep the device battery and charger out of the reach of children to
prevent them from swallowing it or injuring themselves by accident.
Children should only use the device with adult supervision.

H Observe all rules and regulations applicable to mobile products in
hospitals and health care facilities.

H Only use the battery included with the product.

A\ Do not stare at the light source for too long (no more than 100 seconds).
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A Nore

B The operator should read this manual and completely understand how
to use the robot correctly before using it.

B Make sure that the adapter is unplugged from the socket before
operating or moving the robot and performing maintenance.

B Do not turn over or drop the robot when moving or handling it.
Otherwise, it may result in fire, injury, electric shock, damage, malfunction,
overheating, leakage, chemical explosion, or damage to the robot or battery
charger.

B When delivering hot or unstable dishes (such as liquid in a glass and soup in a
bowl), conduct a trial in advance to ensure that no liquid spills or drips
during operation.

B When placing heavy objects or multiple dishes on the tray, place them
in the center to maintain stability.
Otherwise, it may result in malfunction, liquid spillage, or dishes falling off.

B When delivering heavy objects, place them on lower trays and keep the
robot running on a flat surface.

Otherwise, it may result in liquid spillage or damage to surrounding objects
during operation.

B When using the robot, always keep the wheels in contact with the floor.
Otherwise, it may result in malfunction or damage to surrounding objects.

B Make sure that the operator can respond immediately to any
unexpected situation while the robot is moving. If you suspect any danger,
press the stop button.Otherwise, it may result in injury or damage to the user,
thirdparties, or surrounding objects.

W Use the robot in an environment with a temperature range of 0°C to
40°C and a humidity range of 5% to 85%. Store the robot in a dry and
dust-free place with a temperature range of -30°C to 60°C and a humidity
range of 10% to 90%.

Otherwise, it may result in fire, injury, electric shock, damage, malfunction,
overheating, leakage, chemical explosion, or other damage to the robot or
battery charger.

M In case of significant changes in the indoor environment (such as
redecoration, use of the robot in a new location, rearrangement of indoor items such as
destinations, chairs, and tables), re-mapping is required.
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3. Product Composition

3.1 Appearance & Components

R Image module

Microphone Operation screen
,,,,,,,,,,,,, Stereo vision

Tay module

Speaker ------------- .

Stereovision________{ ==} LIDAR

module Anti-collision strip

Drive wheel ------------ - Driven wheels
?}* ************** Stop button

7

Tray

indicator "7

Manual  _y . T B Main power

charging port switch

Auto charging
contact
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3.2 Specifications
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Item

Specifications

Product name

Net Weight (excluding
charging pile)

Maximum Capacity per
Layer

5kg each for the top twa layers, 10kg for
the bottom layer

Working Temperature/
Humidity

Temperature: 0°C~40°C,
Humidity: 5%~85%

Storage Environment

Temperature:-30°C~60°C,
Above sea level:no higher than 1000m
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4. Operation

4.1 Robot Charging

& Fully charge the robot when using it for the first time or when the battery
level is below 20%.

*The charging is completed when the adapter indicator turns green.

& Do not use the robot when charging.

& Fully charge the robot every two months if the robot is left unused for a
long time.

B Open the rubber cover of the manual charging port on the back of the
robot, and connect the adapter with the charging port.

B The adapter indicator turns red when the charging starts. Touch the
screen and switch to the charging screen, which shows the charging is in
progress.

2 80% @D 12:32

© Remaining time
01h 35m
full charge

@ If you want the robot to start work, be
sure to unplug the power-cord first
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W Unplug the adapter and close the rubber cover.

Structure of the Charging Pile for Keenbot T8 Robot:

, S N Indicator

Location
beacon

Charging switch

electrode

Charge the robot in unoccupied areas, enclosed spaces, or spaces only
accessible by maintenance technicians. The robot features intelligent
auto-charging. It will automatically locate, match, and connect with the
charging pile for auto-charging when its battery level drops to 5% or it is sent
for charging manually.
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4.2 Power On/Off

The main switch is on the back of the robot, on the right side under the
rubber cover.

M Power on

Press the main switch once to power on the robot, which will take about 40s.

M Power off

Press the main switch once to power off the robat, just like powering on the robot.

4.3 Operation of Stop Button

In the following conditions, stop the robot by pressing the Stop button:
& Manually moving the robot when it is working.
& The robot is not working normally (such as moving in a different direction than
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indicated) and may cause damage to the surrounding environment.

Note: Open the silicone cover under the chassis and turn it on by pressing the
red button on the right.

B Emergency Handling

When the robot is not working normally or in any other emergency that poses a
threat to the surrounding environment, you can stop the robot by pressing the
emergency stop switch on the top.

emergency stop switch:

After confirming that the robot returns to normal, gently rotate the switch in the
direction indicated on the emergency stop switch on the top and get the robot
to resume normal operation.

Note: If the emergency stop button is pressed on a slope, the robot will release
the kinetic energy and continue to move due to inertia, which may cause injury.
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W Obstacle avoidance protection

The product uses a multisensor fusion scheme to judge obstacles ahead. If a
dangerous situation occurs, the robot can decelerate, stop and other
overspeed control and obstacle avoidance functions through its own judgment,
and give a sound prompt.

If the path is congested and the robot cannot avoid the obstacle, and the
sound and light reminders continue, please press the emergency stop switch to
move the robot away or remove the obstacle.
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4.4 Mode Selection

The robot comes with fives modes for different scenarios: Delivery Mode,
Snack Delivery Mode, Multi-Destination Mode, Direct Delivery Mode, and
Birthday Mode.

& Delivery Mode
In Delivery Mode, the robot can deliver foods to multiple tables in one trip. After
the dishes ordered by different customers are placed on the trays and the table

numbers are entered, the robot will automatically plan the best route for the
fastest delivery.

A 5% 12:32

KEENON ROBOT O Return
1g — Sung by the Stars >
eDelivery ¢ Uy O
®
f Snack
" ®
g Direct
®
§ Blessing @
{3} Settings «- % Popup =@
T 50%E: 12:32
D Return
A B C @

© Recently used
8506 8502 8503 8504 8505

i= All points positions

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

: : 8510 8511 8512 8513 8514
i 3LClickAdd !

—— 8515 8516 8517 8518 8519

®

& Snack Delivery Mode

In Snack Delivery Mode, the robot circulates along a predetermined path with
self-service beverages, desserts, or promotional materials and invites
customers to try out foods or pickup samples by voice or screen display.

ysnbuz
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2 50%E 12:32
< DReturn

You are welcome try these snacks

@ Route 2 Route 3

Route 4 Route 5 Route 6

2 50% @ 12:32
< DReturn

You are welcome try these snacks

4

Running

You can pause me by clicking anywhere on the screen~

& Direct Delivery Mode

In Direct Delivery Mode, the robot standing by at the pickup point can be sent to
the specified table according to the selected table number.Upon delivery, it
waits there for the next task instead of returning automatically. This mode is
mostly used in restaurant takeout services and other similar scenarios.

B 50%E: 12:32

< Direct O Return
A B C D
8500 8502 8503 8504 8505

8506 8507 8508 8509 8510 8511

8512 8513 8514 8515 8516 8517

8518 8519 8520 8521 8522 8523

8524 8525 8526 8527 8528 8529
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2 50% @ 12:32

8501 2
4

Delivering
5.0meters

ysnbu3

You can pause me by clicking anywhere on the screen~

© Birthday Mode

In Birthday Mode, the robot can be sent to the specified destinations to play
songs for customers on special occasions, such as customers' birthdays or
other holidays.

B 50% M 12:32

< Playlist O Return
Birthday Song —— Sung by the Stars @
Shoubi Namsan ®
Christmas songs )
Shoubi Namsan ®
Christmas songs ®

Chrictmac cnannc

< & » - — o+ Popup =

2 50%m. 12:32

< Playlist O Return
«®r o =
Birthday Song — Sung by the St¢

o
Shoubi Namsan Birthday Song — Sung by the Stars
Christmas songs
Christmas songs Shoubi Namsan
X Christmas songs
Shoubi Namsan s
Christmas songs ®

Chrictmac cannc

4 ® » - — 4+ Popup =@
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& Multi-Destination Mode
In Multi-Destination Mode, which is similar to the Snack Delivery Mode, the
robot can deliver consecutively to up to 20 tables in one trip.

2 50%m 12:32
< Multiple O Return
A B c

(8501 ) 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8510 8511
2 @D =+« CGD @D s

o

8518 8519 8520 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529

table selected

2 s0%m. 12:32

1 Cancel all

< table selected

W Delivery Mode

Delivery Mode is commonly used to deliver foods to the specified table in the
following steps:

@ Select the Delivery Mode from the task bar in the upper left corner of the
screen.

@ Place the dishes on the trays (one tray for one table only).

@ Find the tray icon on the left side of the screen, tap the tray with dishes on
the screen, and then tap the destination table number.

@ After entering all table numbers, tap Go for the robot to start the delivery.

® The robot quickly arrives at the destination along the predetermined route.
During the delivery, touch the screen to pause the robot when necessary.
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® The pause time of the delivery task is 30 seconds by default, with a
maximum setting of up to 5 minutes. When the robot is paused, you can give
different commands to the robot (modify task, end current task, end all tasks). If no
command is given, the robot will continue its tasks after the pause time runs
out.

@ After arriving at the destination, the robot will prompt by voice (here is your
food).

After tapping to confirm the pickup, the robot will perform the next task or
return to the pickup location and wait for a new one.

© After the task is completed, the previous task and table number will be
displayed on the robot screen. This makes it convenient to select the table
number in the previous task if dishes need to be sent to the same table in
multiple deliveries.

B s0%E 12:32

KEENON ROBOT © Return
1g — Sung by the Stars >
eDelivery d Iy O
®
f Snack
" ®
g Direct
®
& Blessing (E)
{3} Settings «- 4 Popup =@
B 50%E: 12:32
D Return
A B © @

D Recently used
8502 8503 8504 8505
i= All points positions

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

i 3LClickAdd |

8515 8516 8517 8518 8519

L ]
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2 s0%m 12:32

< Take away food 29  OReturn
L 01 Sent
02 Pls take
3L 03 Waiting

2 s0%m 12:32

8501 ©

Delivering
5.0meters
You can pause me by clicking anywhere on the screen~

B s0% e 12:32

®

< Delivering 29  DReturn

8501
4

Paused
5.0meters

(O Pick up meals (%, Modify > End
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m
=]
=
2 50%my 12:32 o
< Delivering O Return >

: ®

Delivered
Paused

5.0meters

(® Pick up meals (4, Modify > End

Last mission: 8501 8502 8503 > /

B Snack Delivery Mode

Snack Delivery Mode is a commonly-used mode where the robot is set to travel
along a predetermined route, as shown in the following steps:

@ Tap the upper left corner of the screen and select the Snack Delivery Mode.
@ Select a predetermined route.

@ Tap Go for the robot to start the delivery.

@ The robot will give voice prompts during the delivery process to remind
customers to pick up the food. During the cruise delivery, the customers can
touch the screen to pause the robot. The pause time is 30 seconds by default.
The robot will continue its tasks after 30 seconds.

® To pick up the snacks, the customers can stand in front of the robot or touch
its screen, and the robot will pause for the convenience of the customers. The
default pause duration is 30 seconds,with @ maximum setting of up to 5
minutes.

B 50%E 12:32

KEENON ROBOT © Return
1g — Sung by the Stars @
4h Delivery
®
9 Snack
i @
g Direct
®
E Blessing @

{3 Settings - - - Popup =@
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2 s0%m 12:32
< OReturn

You are welcome try these snacks

m Route 2 Route 3

Route 4 Route 5 Route 6

2 s0%ED 12:32
< DReturn

You are welcome try these snacks

@

Running

You can pause me by clicking anywhere on the screen~

2 s0%m 12:32
< DReturn

You are welcome try these snacks

4

Paused

Tap anywhere on the screen to continue to deliver snacks~
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5. Robot Maintenance

5.1 Maintenance

M Robot

(D Before wiping the dust off the robot, make sure the adapter is unplugged
from the socket and the adapter from the robot.

@ Clean the LiDAR sensor, RGB-D camera, and top image module with a
microfiber cloth every day.

* Microfiber cloths are not provided. Please prepare your own.

@ After using the robot, clean the dirt with a soft damp cloth and wipe the
robot dry completely with a dry cloth.

@ Use disinfectant ethanol to disinfect the exterior of the robot. Do not
spray liquid directly onto the robot. Use a cloth dampened in the
disinfectant to clean the robot.

® Regularly check and clean the bottom of the robot every six months.

® The machine needs to check and clean up safety related equipment
and safety function inspections (such as emergency stop function, obstacle
avoidance function, sound and light alarm, etc.) every 6 months. One week before
the expiration date, the machine will stop working and pop up a reminder
that maintenance is required. After seeing the reminder, please contact
professional after-sales maintenance personnel for timely on-site
inspection and maintenance. Avoid affecting the normal operation of the
machine.

@ It is necessary to check the application environment of the robot every
day, such as the slope and flatness of the ground, whether the navigation
labels are complete, and whether the lighting equipment on site is aging
or damaged. Whether the ambient light intensity is in the range of
300~20000lux.

If there are water or oil stains on the machine or the ground, please
cleanitup in time.

W Drive wheel and driven wheel

(D Remove the hair and dust stuck on the wheel.

@ To clean the driven wheels, remove them from the robot and wipe with
a damp cloth.

@ If the robot is dirty, place it on its side on a soft surface and wipe it clean
with a cloth dampened in neutral detergent.

*Wear gloves while dismantling the robot to avoid injury.
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B The battery pack must contact the factory for after-sales maintenance
and replacement.

5.2 Robot Body Care

M Be sure to power off the robot and charge the battery after use.
@ Power off the robot for storage when it is not in use.

@ Store the robot in a place where it will not obstruct access to fire doors,
stairs, or fire fighting equipment.

® Always store the robot in dry and moisture-free indoors.

5.3 Moving and Handling the Robot
Lift or push the robot with both hands.

M Lift and move the robot
Hold the upper tray with both hands and lift the robot by the bottom of the
robot (as shown by the arrow in the picture) while maintaining an upright position.

M Push and move the robot
Push the upper tray of the robot with both hands (as shown by the arrow).

The Upper tray

Bottom force bearing point
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5.4 Transportation

During transportation, please follow the direction of the arrow on the box,
do not lay flat or dump.

When unpacking, please keep the machine in the direction indicated by
the box, remove the packing belt, remove the outer box from bottom to
top, remove the filling diagram, and transport the machine to the
designated location according to the method in 5.3.

5.5 Disposal

Discarding electronic devices at will will pollute the environment, please
refer to the local national waste recycling policy before discarding.

This product contains battery packs, which are hazardous substances,
please contact professional personnel for recycling.

This product is designed and manufactured with recyclable, high-quality
materials and components.

When disposing of the product, check that it is being disposed of properly
as industrial waste differentiated from general and business waste
according to regional and municipal regulations by request to an
industrial waste disposal operator.

*If the product is being leased, it cannot be disposed of by yourself. Contact
customer support. When disposing of the machine, remove the battery from
the machine, and dispose of properly according to regulations for waste

disposal in the region you are residing in.
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6. Troubleshooting

In case of any problems, please refer to the solutions below.

Problem Solution

® When the battery is low, charge the robot with
Unable to power on the power adapter.

the robot @ If the problem persists, please contact customer

support.

@ Press the stop button, manually move the label
to an easily visible place, release the stop button,
and then check if the robot moves again.

@ If the problem persists after operation @, turn
off the main power switch, turn it on when the
robotis in a place where the label is easily visible
to the robot and try again.

The robot does not
move

@ If the problem persists, please contact customer
support.

@ If the robot is off the map, turn off the main
power switch, move the robot near the starting

The navigation does point, and restart the navigation.

not work
@ Make sure the display module is not covered by

cloth or other objects. Remove dust, if any.

@ If there is no voice or sound, or the volume is
The robot makes no too low, adjust the volume.

voice or sound
@ If the problem persists, please contact customer

support.

The robot does not
wark normally

Turn off the main power switch and contact customer
support.
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Manuel d'utilisation du robot de livraison intelligent de Keenon

Keenbot T8

Keenon Robotics Co.,Ltd.
CONSERVER CE MANUEL D’INSTRUCTION POUR VOUS Y REFERER ULTERIEUREMENT



HAvis:
Copyright © 2022 Keenon Robotics Co., Ltd. Tous droits réservés.

Ce document ne peut étre copié, reproduit, transcrit ou traduit, en partie ou
en totalité, par un individu ou une organisation, ni étre transmis sous
quelque forme ou par quelque moyen que ce soit (électronique,
photocopie, enregistrement, etc.) & des fins commerciales sans |’ autorisa-
tion écrite préalable de Keenon Robotics Co., Ltd.

Les spécifications du produit et les informations mentionnées dans le
présent document sont données a titre indicatif uniquement et sont
susceptibles d’ étre modifiées sans préavis. Sauf indication contraire, ce
manuel d’ utilisation est destiné uniquement a servir de guide d’
utilisation.
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1. Introduction

Keenbot T5 est un robot de livraison de Keenon Robotics qui collabore avec les
employés des restaurants, hotels, auberges et magasins de détail.

2. Consignes de sécurité

2.1 A propos des consignes de sécurité

Avant d'utiliser le robot, veuillez comprendre et respecter pleinement les
consignes de sécurité décrites dans le manuel d'utilisation de Keenbot T5
(ci-aprés dénommé « ce manuel »). Les précautions mentionnées ici ont pour but
d'éviter les blessures aux utilisateurs et aux autres personnes ainsi que les
dommages matériels. Veuillez toujours préter attention.

siejuely

Keenon Robotics ne peut étre tenu responsable de tout dommage causé
a l'utilisateur ou a un tiers du fait d’'un dysfonctionnement, d'un mauvais
fonctionnement, d'un probleme, etc. du robot ou de l'adaptateur
d'alimentation.

Ce manuel contient des precautions de sécurité pour ['utilisation du robot et de
l'adaptateur d'alimentation, des procédures de manipulation appropriées et
d'autres informations réglementaires. Les précautions mentionnées dans ce
manuel ne couvrent pas toutes les situations possibles. La sécurité des
opeérateurs, des piétons et des personnes présentes aux alentours est toujours
la premiere priarité, quelles que soient les circonstances (par exemple, si le robot
ne fonctionne pas normalement ou se renverse). Respectez toujours les précautions
mentionnées lors de l'installation et de 'utilisation du robot et conservez ce
manuel a portée de main.

Ce produit peut étre utilisé dans les Etats membres de ['UE.
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Ici, keenon Robotics Corp. Co. Ltd déclare
L'équipement est conforme aux directives suivantes:

Applied Directive Applied Standards

ENISO 13482:2014
¢ ENISO 12100:2010
MD Directive 2006/42/EC | EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:
| 2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 62233:2008

| EN301489-1V2.2.3
RE Directive 2014/53/EU | EN301489-17V3.2.4
| ENIEC 62311:2020
EN300 328 V2.2.2

ENIEC55014-1:2021
i ENIEC 61000-3-2:2019+A1: 2021
EMC Directive 2014/30/EU | EN61000-3-3: 2013+A1:2019
| ENIEC 55014-2:2021
EN IEC55014-2: 2027

Pb, Hg, Cd, Cr (VI), PBB, PBDE, DEHP. BBR DBPR.
DIBP according to standard IEC 62321-1:
1 2013, 1EC62321-2: 2013, [EC62321-3-1:
ROHS Directive(2011/65/EU) | 2013, IEC62321-4: 2013+AT: 2017, IEC
1 62321-5: 2013, IEC62321-6: 2015, IEC
62321-7-1: 2015, IEC62321-7-2: 2017 &1S0
17075-1: 2017, IEC 62321-8: 2017

REACH(EC) No 1907/2006 | °VCH 224
+ Annex XVII

2.2 Description des symboles

Les catégories de symboles suivantes expliquent l'étendue des blessures ou
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des dommages occasionnes par le non-respect des avertissements et
['utilisation incorrecte du robot ou de l'équipement associé. Assurez-vous de
bien comprendre les symboles suivants avant de lire ce manuel.

Les symboles AVERTISSEMENT préviennent les utilisateurs des
operations dangereuses pouvant entrainer une cecite, des
A blessures, des brllures (a haute ou basse température), une
AVERTISSEMENT étect[ocutiom, une fracture des os, un _empmspnmement/ etc.,
entrainant des sequelles durables qui nécessitent une
hospitalisation ou un séjour prolongé a 'hopital.

Les symboles ATTENTION indiquent que le non-respect de ces
A précautions peut entrainer des blessures, des bralures, une
électrocution, etc. Toutefois, une hospitalisation ou un séjour

ATTENTION L : . X I
prolongeé a 'hépital ne seraient pas nécessaires. o
=]
Cal
n Les symboles REMARQUE indiguent que le non-respect de %-
ces précautions peut endommager les habitations et les
REMARQUE biens ou blesser le bétail et les animaux domestiques.

2.3 Description graphique des symboles

A\ AveERTISSEMENT

A\ ~enTion

W N'utilisez pas, ne chargez pas et ne stockez pas le robot et le chargeur
de batterie dans des endroits exposés a des températures élevées (a
proximite d'étincelles ou de flammes, pres de chauffages, en plein soleil, dans une voiture
par temps chaud, etc.), dans des endroits chauds ou dans des endroits ou la
chaleur s'accumule (comme sous des radiateurs, des couvertures électriques).
Veillez a une bonne ventilation et veillez a ne pas recouvrir le robot et le
chargeur de batterie de tissus.

W Pour des raisons de sécurité, n'utilisez pas le robot dans les conditions
suivantes :

@ N'exposez pas le robot & un environnement présentant une quantité
excessive de poussiéere, de sable, de neige, de glace, d’eau, d’humidité,
d’eau salée ou de brouillard salin (tel gu’'un environnement marin ou un
environnement cétier).
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Le robot est congu pour une utilisation en intérieur uniqguement. L'utilisation du
robot en extérieur peut entrainer un dysfonctionnement, la destruction ou
'endommagement des composants et des objets environnants en raison de
facteurs naturels et d'autres actions inattendues.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer des blessures, un dysfonctionnement ou
des dommages aux objets environnants.

@ Zones avec des paliers supérieurs & 0,5 cm (comme une surface rugueuse).
@ Descente continue.

@ Zone de jeu pour enfants.

® Zones comportant des objets réfléchissants ou transparents (tels que des
portes automatiques, des fenétres, des miroirs, des panneaux acryliques, etc.).

® Surfaces recouvertes de ruban adhésif noir (matériaux & tres faible réflectivité
lumineuse) ou zones attachées avec des matériaux similaires.

@ A proximité d'escaliers ou d’escalators.

A l'extérieur.

© Endroits fortement exposés au soleil, comme les endroits prés des
fenétres.

Zones proches d'équipements infrarouges, comme les portes
automatiques.

@ L'allée doit mesurer au moins 0,7 m pour permettre le passage d’'un
robot. Une allée d'une largeur supérieure a 1,5 m permet a deux robots de
se déplacer de front, sinon, les robots traverseront l'allée un par un.

B Ne placez pas d’'ornements car ils peuvent géner le fonctionnement du
robot et de l'écran tactile.

B Ne poussez pas le robot lorsqu'il est mis sous tension.

B N'utilisez pas le robot dans des endroits comportant des escaliers, des
sols irréguliers (Sols dont les interstices dépassent 3 mm, sols dont la différence entre
hauteurs voisines dépasse 0,5 mm, carrelages mosaiques, tapis, etc.), des surfaces en
pente ou des sols humides.

Faute de quoi, le capteur LIDAR, la caméra RVB-D ou la caméra du module
d'image risquent de ne pas fonctionner correctement et le robot peut se
renverser ou tomber, ce qui pourrait entrainer des blessures ou des dommages
aux personnes et aux objets environnants.

W Maintenez toujours propre l'allée utilisée par le robot.

Si le robot circule sur de petits obstacles ou des abjets tels que des fourchettes,
des cuilleres ou des baguettes, les articles sur les plateaux risquent de tomber,
ce qui pourrait entrainer des blessures et un dysfonctionnement ou rendre le
robot inutilisable.

M Ce robot sur roues est destiné a étre utilisé en intérieur sur des surfaces
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planes (surface lisse avec une pente inférieure a 5 degrés et des inégalités inférieures a 1
cm). Ne l'utilisez pas a l'extérieur (comme sur des balcons ouverts), sur des sols
accidentés (comme des escaliers) et autres endroits extérieurs.

B Lorsque vous chargez le robot, utilisez uniquement le chargeur de
batterie d’origine et le cordon d'alimentation spécifique fournis avec le
robot.

B Ne poussez pas le robot lorsqu'il est sous tension.

B N'utilisez pas le chargeur de batterie dans ou a proximité d’endroits
renfermant de la poussiére, du sel, des gaz corrosifs ou des substances
inflammables.

Faute de quoi, cela pourrait provoquer un incendie, des blessures, une
électrocution, des dommages, un dysfonctionnement, une surchauffe, une fuite
ou une rupture. Ne touchez aucune source d'alimentation ou de tension avec
des mains mouillées en dehars du cable de ['adaptateur.

siejuely

W N'utilisez pas de chargeurs de batterie ou de cordons d'alimentation
endommageés.

B Le chargeur de batterie est congu pour étre placé sur son coté. Ne
l'utilisez pas a la verticale ou a l'envers.

W Assurez-vous que le cordon d'alimentation est débranché de la prise
avant l'entretien ou si vous n’utilisez pas le chargeur de batterie pendant
une période prolongée.

B Lorsque le cordon d'alimentation est connecté au chargeur de batterie,
ne marchez pas sur le cordon d'alimentation et ne le soumettez pas a une
force excessive. Ne touchez pas le chargeur pendant une période
prolongée pendant la charge.

W Ne laissez pas tomber ou ne marchez pas sur le chargeur, qu'il soit
connecté ou non. Ne lui appliquez pas de force excessive, par exemple en
placant des objets ou en le piétinant.

B Chargez le robot uniquement a l'intérieur. Ne l'utilisez pas a l'extérieur,
par exemple dans la rue.

W N'utilisez pas de batteries, d'adaptateurs d'alimentation ou de piles de
recharge provenant d'une tierce partie. Ne démontez pas, ne réparez pas
et ne modifiez pas la batterie ou la pile de recharge sans autorisation.

B Ne cuisinez pas (par exemple, cuisson au four et grill) sur le robot.
Faute de quoi, cela pourrait provoquer un incendie, des blessures, une
électrocution, des dommages, un dysfonctionnement, une surchauffe, une fuite
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ou une rupture.

B Ne projetez pas d'eau sur le robot.

Bien que le robot soit concu pour étre étanche a la poussiere et aux gouttes, il
n'est pas completement étanche. Si du liquide s'écoule du plateau, essuyez-le
immeédiatement avec un chiffon doux et sec et faites sécher le plateau a l'air
libre. Tout liquide pénétrant dans le robot ou le fait de le charger alors qu'il est
humide peut entrainer une surchauffe, une électrocution, un incendie, des
blessures ou un dysfonctionnement.

H Ne laissez pas de liquides tels que des boissons ou d'autres objets
étrangers pénétrer a l'intérieur du robot.

B Ne placez pas d’articles qui dépassent la hauteur du plateau et qui
bloquent les capteurs du robot.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un dysfonctionnement ou des dommag-
es aux objets environnants.

B Ne placez pas d’articles qui dépassent la capacité de charge sur le
plateau.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer des blessures, un dysfonctionnement,
des dommages aux objets environnants ou rendre le robot inutilisable.

@ Limite de charge lors de 'utilisation de 3 plateaux : 5 kg pour chacun
des deux plateaux supérieurs et 10 kg pour le plateau inférieur.

® La charge maximale est de 20 kg.

B Ne retirez pas d'éléments d'un plateau lorsque le robot est en
mouvement. Faute de quoi, cela pourrait entrainer la chute d'articles du
plateau ou endommager les objets environnants.

B Pour garantir l'hygiéne des aliments, ne laissez pas d'aliments sans
surveillance ou hors de portée.

B N'utilisez pas un plat ou une assiette plus grande que le plateau du
robot. Faute de quoi, il pourrait bloguer les capteurs et provoguer un
dysfonctionnement.

W N'utilisez pas le robot dans un environnement de soins de santé ou a
proximité d'un équipement médical électronique.

B Pour le marché européen :

Cet appareil peut étre utilisé par des enfants de 8 ans ou plus et par des
personnes dont les capacités physiques, sensorielles ou mentales sont réduites
ou qui manquent d'expérience et de connaissances s'ils sont sous surveillance
ou si des instructions concernant l'utilisation de 'appareil d'une maniere
securisée leur ont été fournies et s'ils comprennent les dangers impliqués. Les
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enfants ne doivent pas jouer avec 'appareil. Le nettoyage et l'entretien
utilisateur ne doivent pas étre effectués par des enfants sans surveillance.

B Pour le marché non européen :

Cet appareil n'est pas prévu pour étre utilisé par des personnes (y compris des
enfants) dont les capacités physiques, sensorielles ou mentales sont réduites
ou qui manquent d'expérience et de connaissances, a moins que ces
personnes ne soient sous surveillance ou que des instructions concernant
['utilisation de l'appareil ne leur aient été fournies par une personne
responsable de leur sécurité.

Les enfants doivent étre surveillés pour veiller a ce qu'ils ne jouent pas avec
'appareil.

M Le bloc de batteries ne doit pas étre remplacé par l'utilisateur.

M Lorsque vous stockez la batterie séparément : veuillez utiliser un
dispositif de charge spécial pour la charger pendant 2 heures une fois par
mois.

siejuely

W Chargez le robot dans une zone inoccupée, un espace clos ou un
espace accessible uniqguement par les techniciens de maintenance.

M Veuillez surveiller vos animaux domestiques et ne les laissez pas courir
autour du robot.

W N'utilisez pas votre appareil dans un environnement humide.

B La température de chargement de la batterie doit étre comprise entre
10 et 40 °C.

B N'exposez pas votre appareil aux zones comportant des produits
inflammables ou explosifs.

B N'allumez pas votre appareil lorsqu’il est interdit de |'utiliser.

B Pour des raisons de sécurité routiére, le conducteur ne peut pas utiliser
l'appareil lorsque la voiture est en mouvement.

B Utilisez un chiffon sec pour nettoyer l'appareil ; n'utilisez pas d’eau,
d’alcool, de détergent ou tout autre produit chimique.

B Gardez la batterie et le chargeur de l'appareil hors de portée des
enfants pour éviter qu'ils ne les avalent ou se blessent par accident. Les
enfants ne doivent utiliser 'appareil que sous la surveillance d'un adulte.

B Respectez toutes les reégles et réglementations applicables aux produits
mobiles utilisés dans les hopitaux et les établissements de soins de santé.

W N'utilisez que la batterie fournie avec le produit.
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A Ne fixez pas la source lumineuse pendant trop longtemps (pas plus de 100
secondes).

A\ rRevaraUE

W L'opérateur doit lire ce manuel et parfaitement comprendre comment
utiliser le robot correctement avant de l'utiliser.

B Assurez-vous que l'adaptateur est débranché de la prise avant
d'utiliser ou de déplacer le robot et d’effectuer la maintenance.

B Ne retournez pas et ne faites pas tomber le robot lorsqu’il se déplace
ou qu'il est manipulé.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un incendie, des blessures, une
électrocution, des dommages, un dysfonctionnement, une surchauffe, une
fuite, une explosion chimique ou des dommages au robot ou au chargeur de
batterie.

M Lorsqu'il livre des plats chauds ou instables (comme du liquide dans un verre
et de la soupe dans un bol), effectuez un essai a l'avance pour vous assurer
qu'aucun liquide ne se renverse ou ne coule pendant le fonctionnement.

M Lorsque vous placez des objets lourds ou plusieurs plats sur le plateau,
placez-les au centre pour maintenir la stabilité.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un dysfonctionnement, un écoulement de
liquide ou la chute de plats.

B Lorsqu'il livre des objets lourds, placez-les sur des plateaux inférieurs
et faites en sorte que le robot fonctionne sur une surface plane.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un ecoulement de liquide ou des
dommages aux objets environnants pendant le fonctionnement.

M Lorsque vous utilisez le robot, gardez toujours les roues en contact avec
le sol.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un dysfonctionnement ou des dommag-
es aux objets environnants.

B Assurez-vous que 'opérateur peut réagir immediatement a toute
situation inattendue pendant que le robot se déplace. Si vous suspectez
un quelconque danger, appuyez sur le bouton d’arrét.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer des blessures a l'utilisateur ou a des tiers
ou endommager les objets environnants.

B Utilisez le robot dans un environnement dont la température est
comprise entre 0° C et 40° C et 'humidité entre 5 % et 85 %. Rangez le
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robot dans un endroit sec et sans poussiere dont la température est
comprise entre -30° C et 60° C et 'humidité entre 10 % et 90 %.

Faute de quoi, cela pourrait entrainer un incendie, des blessures, une
eélectrocution, des dommages, un dysfonctionnement, une surchauffe, une
fuite, une explosion chimique ou d'autres dommages au robot ou au chargeur
de batterie.

B En cas de changements importants dans 'environnement intérieur (tels
qu’une nouvelle décoration, l'utilisation du robot dans un nouvel emplacement, le
rearrangement des éléments intérieurs tels que les lieux, les chaises et les tables), une
nouvelle cartographie est requise.

siejueliy
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3. Spécifications du produit

3.1 Aspect et composants

Microphone ---------------

Plateau

Haut-parleur---------
Module de
vision stéreo

Voyant des
plateaux ~ T

Port de chargement |
manuel

a1

--Module d'image
-Ecran de controle

Module de
vision stéreo

Bande
anti-collision
Roue directrice

fffff Bouton d'arrét

Interrupteur

principal
Contact de
rechargement
automatigue
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Article

Spécifications

Le nom du produit

Poids (les piles de recharge ne sont pas
incluses)

Plage de température/humidité de
fonctionnement du robo

5 kg pour chacun des deux
niveaux supeérieurs et 10 kg pour
le niveau inférieur.
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Tempeérature : 0°C~ 40 °C,
Humidité : 5% ~ 85%

Intérieur sec avec un sol plat et
regulier

Température : -30°C ~ 60 °C,
au-dessus du niveau de la mer:
ne déepasse pas1000m
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4. Fonctionnement

4.1 Chargement du robot

& Chargez completement le robot lorsque vous l'utilisez pour la premiere
fois ou lorsque le niveau de la batterie est inférieur a 20 %.

* La charge est terminée lorsque le voyant de l'adaptateur passe au vert.

@& N'utilisez pas le robot pendant la charge.

& Chargez compléetement le robot tous les deux mois si celui-ci reste
inutilisé pendant une longue période.

W Ouvrez le couvercle en caoutchouc du port de chargement manuel a
l'arriere du robot, et connectez 'adaptateur au port de chargement.

B Le voyant de l'adaptateur devient rouge lorsque la charge commence.
Touchez l'écran et passez a l'écran de charge, qui indique que la charge
est en cours.

2 80% @D 12:32

© Temps restant

01h 35m

Entierement chargé

@ Débranchez le cable d'alimentation
avant de faire fonctionner le robot.
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W Débranchez l'adaptateur et refermez le couvercle en caoutchouc.
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Structure de la pile de recharge pour le robot Keenbot T8 :

,,,,,,,,, Lumieres de
= repére

Zone de
transmission
du signal

Plaques de
7777777 poteau de
charge

Interrupteur
d'alimentation

Chargez le robot dans des zones inoccupées, des espaces fermes ou des
espaces uniguement accessibles par les techniciens de maintenance. Le robot
est doté d'un systeme de charge automatique intelligent. Il localise, s'adapte et
se connecte automatiquement a la pile de recharge pour une charge
automatigue lorsque le niveau de sa batterie descend a 5 % ou lorsqu'il est
manuellement envoyeé en recharge.
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4.2 Mise sous/hors tension

L'interrupteur principal se trouve a l'arriere du robot, sur le c6té droit, sous
le couvercle en caoutchouc.

M Mise sous tension
Appuyez une fois sur l'interrupteur principal pour mettre le robot sous tension,
ce qui prendra environ 40 s.

B Mise hors tension
Appuyez une fois sur l'interrupteur principal pour mettre le robot hors tension,
comme pour la mise sous tension du robot.

4.3 Fonctionnement du bouton d’arrét
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Dans les conditions suivantes, arrétez le robot en appuyant sur le bouton
d'arrét :

& Déplacement manuel du robot lorsqu’il fonctionne.

& Le robot ne fonctionne pas normalement (par exemple, il se déplace dans une
direction différente de celle indiquée) et peut endommager son environnement.

Remarque: Ouvrez le couvercle en silicone situé sous le chassis et mettez-le
sous tension en appuyant sur le bouton rouge situé a droite.
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B Manipulation d'urgence

Lorsque le robot ne fonctionne pas normalement ou dans toute autre situation
d'urgence constituant une menace pour le milieu environnant, vous pouvez
arréter le robot en appuyant sur l'interrupteur d'arrét d'urgence situé sur le
dessus.

La position et le fonctionnement de l'interrupteur d'arrét d'urgence :

Apres avoir confirmé le retour a la normale du robot, tournez doucement
l'interrupteur dans le sens indiqué sur l'interrupteur d'arrét d'urgence situé sur
le dessus et faites revenir le robot en fonctionnement normal.

Remarque: Sivous appuyez sur le bouton d’arrét d'urgence lorsque le robot se
trouve sur une pente, le robot libere 'énergie cinétique et continue a se
déplacer par inertie, ce qui peut occasionner des blessures.
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W Systéme d’évitement des obstacles

Ce produit utilise une méthode de fusion multicapteurs pour repérer les
obstacles a venir. Si une situation dangereuse se présente, le robot peut
ralentir, s'arréter et effectuer d'autres fonctions de contréle de la survitesse et
d'evitement des obstacles de maniere autonome, et émettre un avertissement
sonore.

Si la trajectoire du robot est obstruée et qu'il ne peut pas éviter l'obstacle, et
que les avertissements sonores et lumineux continuent, veuillez appuyer sur
l'interrupteur d'arrét d'urgence pour déplacer le robot ou supprimer l'obstacle.
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4.4 Sélection du mode

Le robot dispose de cing modes pour différents scénarios : Mode
Livraison, Mode Livraison d'encas, Mode Multidestination, Mode Livraison
directe et Mode Anniversaire.

& Mode Livraison

En mode Livraison, le robot peut livrer des aliments a plusieurs tables en un
seul vayage. Une fois que les plats commandés par les difféerents clients sont
placés sur les plateaux et que les numeros de table sont saisis, le robot planifie
automatiquement le meilleur parcours pour la livraison la plus rapide.

B 50% 0 12:32

KEENON ROBOT O Retour
_— 1g — Sung by the Stars ®
e Livraison
®
f Encas
" ®
g Direct
®
g Voeux @
53 Réglages - — &+ Fenétre contextuelle <)
B s0%IC 12:32
D Retour
A B C ®

O Récemment utilise
8502 8503 8504 8505
= Toutes les poisitions

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

E 3N Appuyer

8515 8516 8517 8518 8519

.
Aller Mode Fluide

& Mode Livraison d’encas

En mode Livraison d’encas, le robot circule le long d'un chemin prédétermine
avec des boissons en libre-service, des desserts ou du materiel promationnel et
invite, par la voix ou l'écran, les clients a goUter les aliments ou a prendre des
echantillons.
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2 50% - 12:32
< DRetour

Servez-vous en encas.

Parcours 2 Parcours 3

Parcours 4 Parcours 5 Parcours 6

B s0% @ 12:32
< ORetour

Servez-vous en encas.

a4

Exécution

Touchez l'écran pour suspendre.

© Mode Livraison directe
En mode Livraison directe, le robot en veille au point de collecte peut étre
envoye a la table spécifiée selon le numeéro de table sélectionne. Apres la
livraison, il attend la tache suivante au lieu de revenir automatiqguement. Ce
made est principalement utilisé dans les services de restauration a emporter et
autres scénarios similaires.

B 50% e 12:32

< Livraison directe O Retour
A B c D

@EID 500 502 8503 8504 8505

8506 8507 8508 8509 8510 8511
8512 8513 8514 8515 8516 8517
8518 8519 8520 8521 8522 8523

8524 8525 8526 8527 8528 8529



Stimuler la nouvelle révolution de la livraison intelligente sans opérateur humain | Keenon Robotics | 107

2 50% @ 12:32

8501 ¢
A

Livraison en cours
5.0m

Touchez l'écran pour suspendre.

& Mode Anniversaire

En mode Anniversaire, le robot peut étre envoye a la destination spécifiee pour
lire les chansons pour les clients pour les occasions spéciales, telles que les
anniversaires ou autres jours de féte des clients.
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2 50% @ 12:32

< Playlist D Retour
Birthday Song —— Sung by the Stars ®
Shoubi Namsan ®
Christmas songs e ()
Shoubi Namsan ®
Christmas songs ®

Chrictmac cAnnac

|4 @ »l - — o« Fenétre contextuelle <)

B 50%m 12:32
< Playlist O Retour -

«®p @« =
Birthday Song — Sung by the St¢ <

Shoubi Namsan Birthday Song — Sung by the Stars
Christmas songs
Christmas songs Shoubi Namsan

Christmas songs
Shoubi Namsan

pg
Christmas songs ®

Chrictmac canmc

4 & p - — W+ Fenétre contextuelle =)
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& Mode Multidestination
En mode Multidestination, qui est similaire au mode Livraison d'encas, le robot
peut livrer consécutivement a un maximum de 20 tables en un voyage.

B 50% s 12:32
< Multidestination O Retour
A B © D

(501 ) 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8510 8511
12 EED s+ ECED @D s

8s18 8519 8520 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529

table(s) sélectionnée(s)

B 50%E: 12:32

1 Annuler tout

< 13table(s) sélectionnée(s)

B Mode Livraison

Le mode Livraison est couramment utilise pour livrer des repas aux destinations
spécifiees comme illustré par les étapes suivantes :

D Sélectionnez le mode Livraison dans la barre des taches située dans le coin
supérieur gauche de l'écran.

@ Placez les plats sur les plateaux (un plateau pour une seule table).

@ Localisez l'icone de plateau du coté gauche de l'écran, appuyez sur le
plateau comportant les plats qui figure a l'écran, puis appuyez sur le numeéro
de table de destination.

@ Une fois que vous aurez entré tous les numeéros de table, appuyez sur Go
pour que le robot commence la livraison.
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® Le robot arrivera rapidement & la destination en empruntant le parcours
préedetermine. Durant la livraison, touchez l'écran pour mettre le robot en pause
si necessaire.

® Par défaut, la durée de pause de la tache de livraison est de 30 secondes et
le réeglage maximal possible pour ce parametre va jusqu’a 5 minutes. Lorsque
le robot est en pause, vous pouvez lui soumettre difféerentes commandes
(modifier une tache, mettre fin & la tache en cours, mettre fin a toutes les taches), si
aucune commande ne lui est soumise, le robot continuera ses taches une fois
la durée de pause écoulée.

@ Apres étre arrivé a destination, le robot vous avertit par la voix (voici votre
nourriture).

Une fois que vous aurez appuye pour confirmer la collecte, le robot
effectuera sa tache suivante ou reviendra au lieu de collecte et attendra une
nouvelle collecte.

® Une fois que le robot aura terminé une tache, la tache qu'il vient d'exécuter
et le numero de table auquel il s'est rendu seront affichés sur son écran. Il est
ainsi plus facile de selectionner le numéro de table de la tache qui vient d'étre
effectuée si des plats doivent étre livrés a la méme table en plusieurs livraisons.

B s0% ) 12:32

KEENON ROBOT O Retour
_— 1g — Sung by the Stars ®
e Livraison
®
f Encas
" ®
g Direct
®
g Voeux @
%1 Réglages o« #{+ Fenétre contextuelle <)

D sww. 1232
© Retour

A B c ®

® Récemment utilise
8506 8502 8503 8504 8505
i= Toutes les poisitions

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

' 3N Appuyer
‘3\—1/ 8515 8516 8517 8518 8519

[ d
Aller Mode Fluide
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2 s0%m 12:32

< Collecter 29 O Retour
1L 01 Pris
Collecter
3L 03 Livraison en attente

2 s0%m 12:32

8501 ©

Livraison en cours
5.0m

Touchez "écran pour suspendre.

B 50% @ 12:32
< Livraison en cours 29 D Retour

8501 ©
4

Pause
5.0m

O Collecter en avance (4, Modifier latdche (5 Fin



Stimuler la nouvelle révolution de la livraison intelligente sans opérateur humain | Keenon Robotics | 111

2 s0%m) 12:32

®

< Livraison en cours O Retour
. -
Livre

/

Pause
5.0m

(O Collecter en avance (4, Modifier la tache > Fin

Derniére livraison:8501 8502 8503 X '

B Mode Livraison d’encas

Le mode Livraison d’encas est un mode couramment utilisé dans lequel le
robot est défini de maniere a se déplacer le long d'un parcours predétermine
comme illustré par les etapes suivantes :

@ Appuyez sur le coin supérieur gauche de l'écran et sélectionnez le mode de
livraison Croisiere.

@ Sélectionnez un parcours planifié.

® Appuyez sur Go pour que le robot commence la livraison.

@ Le robot émettra des annonces vocales durant le processus de livraison pour
rappeler aux clients qu'ils peuvent prendre des encas. Durant la livraison en
mode Croisiere, les clients peuvent toucher ['écran pour mettre le robot en
pause. Par defaut, la durée de pause est de 30 secondes. Le robot continuera
ses taches au bout de ces 30 secondes.

® Pour prendre des encas, les clients peuvent se tenir devant le robot ou
toucher son écran ; le robot se mettra en pause et ils pourront ainsi les prendre
en toute simplicité. Par défaut, la durée de pause est de 30 secondes et le
reglage maximal possible pour ce parametre va jusqu’a 5 minutes.
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B 50%ED 12:32

KEENON ROBOT © Retour

1g — Sung by the Stars >
Q Livraison 9 ung by O
®

GEncas
i @

g Direct
®
é Voeux @

£33 Reglages a4- o+ Fenétre contextuelle i)
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2 s0%m 12:32
< O Retour

Servez-vous en encas.

@ Parcours 2 Parcours 3

Parcours 4 Parcours 5 Parcours 6

2 s0%En 12:32
< DRetour

Servez-vous en encas.

@

Exécution

Touchez l'écran pour suspendre.

2 s0%m 12:32
< DRetour

Servez-vous en encas.

4

Pause

Touchez 'écran pour continuer.
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5. Maintenance du robot

5.1 Maintenance

M Robot
@ Avant d’essuyer la poussiére sur le robot, assurez-vous que l'adaptateur
est débranché de la prise et 'adaptateur du robot.
@ Nettoyez tous les jours le capteur LiDAR, la caméra RVB-D et le module
d’'image supérieur avec un chiffon en microfibre.

* Les chiffons en microfibre ne sont pas fournis. Veuillez préeparer les votres.

@ Apres utilisation du robot, nettoyez la saleté a l'aide d'un chiffon doux
et humide, puis essuyez completement le robot avec un chiffon sec.

@ Utilisez de l'éthanol désinfectant pour désinfecter l'extérieur du robot.
Ne vaporisez pas de liquide directement sur le robot. Utilisez un chiffon
imbibé de désinfectant pour nettoyer le robot.

® veérifiez et nettoyez régulierement le dessous du robot tous les six mois.
® La machine doit étre inspectée et nettoyée au niveau des équipements
et fonctions de sécurité (tels que la fonction d'arrét d'urgence, la fonction d'évitement
des obstacles, les avertissements sonores et lumineux, etc.) tous les 6 mois. Une
semaine avant la date d’expiration, la machine cessera de fonctionner et
un rappel s'affichera pour indiquer qu'une maintenance est nécessaire.
Apres avoir vu ce rappel, veuillez contacter un technicien de maintenance
apres-vente pour une inspection et une maintenance sur site dés que
possible. Evitez de perturber le fonctionnement normal de la machine.

@ Il est nécessaire de vérifier l'environnement dans lequel le robot évolue
chaque jour, comme la pente et la planéité du sol, si les étiquettes de
navigation sont complétes, et si les équipements d’éclairage sur place
sont vieux ou endommages.

Il faut également vérifier si l'intensité lumineuse environnante est
comprise entre 300~20000lux.

S'ily a des taches d’eau ou d’huile sur la machine ou sur le sol, veuillez
les nettoyer a temps.
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B Roue motrice et roue directrice
@ Retirez les poils et la poussiére collés sur la roue.

@ Pour nettoyer les roues motrices, retirez-les du robot et essuyez-les
avec un chiffon humide.
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® Si le robot est sale, placez-le sur le coté sur une surface souple et
nettoyez-le avec un chiffon imbibé de détergent neutre.
* Portez des gants lors du demontage du robot pour éviter toute blessure.

B En ce qui concerne le bloc de batteries, il est nécessaire de contacter
'usine pour la maintenance et le remplacement aprés-vente.

5.2 Soins du corps du robot
B Assurez-vous de mettre le robot hors tension et de charger la batterie
apres utilisation.

(D Mettez le robot hors tension pour le ranger lorsque vous ne l'utilisez
pas.

@ Rangez le robot dans un endroit ou il ne génera pas l'accés aux portes
coupe-feu, aux escaliers ou aux équipements de lutte contre l'incendie.

® Rangez toujours le robot dans un endroit sec et exempt d’humidité.

5.3 Déplacement et manipulation du robot
Soulevez ou poussez le robot a deux mains.

B Pour soulever et déplacer le robot
Tenez le plateau supérieur avec les deux mains et soulevez la machine par le
bas (fleche sur la photo) tout en restant debout.

W Pour pousser et déplacer le robot
Poussez le plateau supérieur du robot avec les deux mains (positions marquées
par des fleches dans le schéma ci-dessous).
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Palette supeérieure

Point de contrainte inférieur

5.4 Transport

Pendant le transport, suivez le sens de la fleche indiquée sur la boite, ne
la posez pas a plat et ne la renversez pas.

Lorsque vous déballez la machine, veuillez la maintenir dans la direction
indiquée par la boite, enlevez la courroie d’'emballage, retirez la boite
extérieure de bas en haut, retirez le tableau de remplissage et transportez
la machine a l'endroit désigné, conformément a la méthode décrite au
point 5.3.

5.5 Mise au rebut

La mise au rebut des appareils électroniques peut polluer 'environnement ;
veuillez vous référer a la politique de recyclage des déchets de votre pays
avant de mettre l'appareil au rebut.

Ce produit contient des blocs de batteries contenant des substances
dangereuses. Veuillez contacter un professionnel pour le recyclage.

Ce produit est congu et fabriqué avec des matériaux et composants
recyclables et de grande qualité.

Lorsque vous mettez ce produit au rebut, veillez a ce qu'il le soit de
maniere appropriée, en tant que déchet industriel différencié des déchets

siejuely
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ordinaires et commerciaux, conformément aux réglementations
régionales et municipales, en soumettant votre demande a un opérateur
de traitement des déchets industriels.

* Sivous benéficiez du produit en location, vous ne pouvez pas le mettre au
rebut vous-méme. Contactez le service clientele. Lorsque vous mettez la
machine au rebut, retirez sa batterie et procédez a une mise au rebut appro-
priée et conforme aux réglementations relatives a la mise au rebut des déchets
qui s'appliquent dans la région ou vous vous trouvez.

4
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6. Dépannage

En cas de probleme, veuillez vous reporter aux solutions ci-dessous.

Probléme

Solution

Impossible de
mettre le robot sous
tension

Le robot ne bouge
pas

La navigation ne
fonctionne pas

Le robot n'émet
aucun(e) voix ou son

Le robot ne
fonctionne pas
normalement

@ Lorsque la batterie est faible, chargez le robot
avec l'adaptateur d'alimentation.

@ Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service clientele.

@ Appuyez sur le bouton d'arrét, déplacez
manuellement le marqueur a un endroit bien
visible, relachez le bouton d'arrét, puis verifiez si le
robot se déplace a nouveau.

@ Si le probleme persiste aprés 'opération @,
eteignez l'interrupteur principal, remettez-le en
marche lorsque le robot se trouve a un endroit ou
le marqueur est facilement visible par celui-ci et
reessayez.

®@ Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service clientele.

@ Si le robot se trouve hors de la carte, éteignez
l'interrupteur principal, déplacez le robot pres du
point de départ, puis redémarrez la navigation.
® Assurez-vous que le module d'affichage n'est
pas recouvert de tissu ou de tout autre objet.
Retirez la poussiere, le cas echéant.

@ S'iln’y a ni voix ni son, ou si le volume est trop
faible, réglez ce dernier.

@ Si le probleme persiste, veuillez contacter le
service clientele.

Eteignez l'interrupteur principal et contactez le
service clientele.

siejueliy
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1. Einfihrung

Keenbot T8 ist ein Servierroboter von Keenon Robotics, der mit Angestellten in
Restaurants, Hotels, Gasthausern und Geschaften zusammenarbeitet.

2. Sicherheitsanweisungen

2.1 Zu den Sicherheitsanweisungen

Vor dem Einsatz des Roboters sollten Sie die im Benutzerhandbuch des
Keenbot T8 (im Folgenden als ,das Handbuch “ bezeichnet) beschriebenen
Sicherheitsanweisungen vollstandig zur Kenntnis nenhmen. Die aufgefuhrten
VorsichtsmaBnahmen sollen Personen- und Sachschaden vermeiden. Bitte
handeln Sie immer umsichtig.

Keenon Robotics haftet nicht flr Schadensersatzanspriiche gegentber dem
Benutzer oder Dritten aufgrund von Fehlfunktion, Fehlbedienung, Problemen
usw. des Roboters oder des Netzteils.

yosinaag

Das Handbuch erlautert SicherheitsmaBnahmen fur den Einsatz des Roboters
und des Netzteils, korrekte Arbeitsablaufe und weitere Rechtsvorschriften.

Die VorsichtsmaBnahmen im Handbuch decken nicht alle denkbaren Félle ab.
Die Sicherheit der Betreiber, FuBganger und anderer Personen in der Nahe hat
unter allen Umstanden Varrang (z. B. wenn der Roboter nicht normal arbeitet oder
kippt). Bei Installation und Einsatz des Roboters sollten Sie stets auf die
VorsichtsmaBnahmen achten und das Handbuch leicht zuganglich
aufbewahren.

Dieses Produkt kann in allen EU-Mitgliedsstaaten verwendet werden.

AT BE BG HR cy cz DK
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Keenon Robotics Corp. Co., LTD erklart hiermit, dass die Gerate entsprechen den
folgenden Richtlinien:
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Applied Directive Applied Standards

EN SO 13482:2014
+ ENISO 12100:2010
MD Directive 2006/42/EC | EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:
| 2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 62233:2008

| EN301489-1V22.3
RE Directive 2014/53/EU | EN301489-17V3.2.4
| ENIEC 62311:2020
EN300328V2.2.2

ENIEC55014-1:2021
. ENIEC61000-3-2:2019+A1: 2021
EMC Directive 2014/30/EU EN 61000-3-3: 2013+A1:2019
'+ ENIEC55014-2:2021
EN IEC55014-2: 2021

Pb, Hg, Cd, Cr (VI), PBB, PBDE, DEHP, BBP. DBP,
DIBP according to standard IEC 62321-1:

1 2013, 1EC62321-2: 2013, IEC62321-3-1:

1 62321-5: 2013, IEC 62321-6: 2015, IEC
62321-7-1. 2015, [EC 62321-7-2: 2017 & 1SO
17075-1: 2017, 1EC 62321-8: 2017

SVCH 224

REACH(EC) No 1907/2006
Annex XVII

2.2 Symbolbeschreibung

Die folgenden Symbolkategorien erlautern Verletzungsrisiko oder
SchadensausmaB aufgrund von Nichtbeachtung von Warnhinweisen und
Fehlbenutzung des Roboters oder Zubehdrs. Bevor Sie dieses Handbuch lesen,
sollten Sie sich mit den folgenden Symbolen vollstandig vertraut machen.
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Die WARNUNG-Symbole warnen vor gefahrlichen
Vorgangen, die zu Erblindung, Verletzungen, Verbrennungen
A (bei hohen oder niedrigen Temperaturen), Stromschlagen,
WARNUNG Knochenbrichen, Vergiftungen usw. mit Langzeitfolgen
fuhren konnen, die einen Krankenhausaufenthalt oder eine
langfristige Behandlung erfordern.

Die VORSICHT-Symbole weisen darauf hin, dass die
A Nichtbeachtung dieser VorsichtsmaBnahmen zu
Verletzungen, Verbrennungen, Stromschlagen usw. fuhren
VORSICHT  kann. Ein Krankenhausaufenthalt oder eine langfristige
stationare Behandlung ist jedoch nicht erforderlich.

n Die HINWEIS-Symbole weisen darauf hin, dass bei
Nichtbeachtung der VorsichtsmaBnahmen Sachschaden
HINWEIS entstehen kénnen.

2.3 Beschreibung der grafischen Symbole

A\ wArNUNG
A\ vorsicHT

W Nutzen, laden oder lagern Sie den Roboter und das Ladegerat nicht im
Bereich hoher Temperaturen (in der Ndhe von Funken oder Flammen, dicht an
Heizungen, im direkten Sonnenlicht, in einem Auto bei heiBem Wetter usw.), an warmen
Orten oder an Orten mit Warmestau (z. B. unter Heizkérpern, Heizdecken). Sorgen
Sie flr eine gute Bellftung und decken Sie den Roboter und das Ladegerat
nicht mit Stoffen ab.

Ml Setzen Sie den Roboter aus Sicherheitsgriinden nicht unter den
folgenden Umstanden ein:

@ Der Roboter darf nicht in staubiger, sandiger, schneebedeckter, eisiger,
feuchter oder salzhaltiger Umgebung eingesetzt werden (z.B. an Meer und
Kuste).

der Roboter ist nur fur Innenraume ausgelegt. Wird er im Freien eingesetzt,
kann es aufgrund naturlicher und anderer unerwarteter Einflusse zu
Fehlfunktion, Zerstorung oder Beschadigung von Bauteilen und umliegenden
Objekten kommen. Andernfalls besteht die Gefahr, dass es zu Verletzungen,
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Fehlfunktionen oder Beschadigung von umliegenden Objekten kommt.

@ Bereiche mit Stufen ab 0,5 cm (z. B. raue Oberflache).

® Abschussige Stellen.

@ Kinderspielbereich.

® Bereiche mit reflektierenden oder transparenten Objekten (wie
automatischen Turen, Fenstern, Spiegeln, Acrylplatten usw.).

® Schwarz geklebte (mit extrem geringem Reflexionsvermdagen) Oberflachen oder
mit dhnlichen Gegenstanden befestigte Flachen.

@ In der Nahe von Treppen oder Rolltreppen.

Im Freien.

© Orte mit starker Sonneneinstrahlung wie z. B. in Fensternéhe.
Bereiche in der Nahe von Infrarotgeraten wie automatischen Turen.

@ Der Fahrkorridor sollte mindestens 55 cm breit sein, damit der Roboter
passieren kann. Ein Fahrkorridor mit einer Breite von mindestens 1,5 m
gestattet zwei Robotern, aneinander vorbei zu fahren, andernfalls
weichen sie einander aus.

W Keine Dekorationsgegenstdnde auf dem Roboter aufstellen, da ihn und
seinen Kontaktbildschirm behindern kénnen.

W Den Roboter nicht schieben, wenn die Spannung eingeschaltet wird.

H Den Roboter nicht auf Treppen, unebenen Bdden (Boden mit Zwischenspalten
von Uber 3 mm, Boden mit Hohenunterschieden zu benachbarten Boden von Uber 0,5
mm, Mosaikfliesen, Teppiche, etc.), Rampen oder nassen Béden betreiben.
Andernfalls funktionieren LIDAR-Sensor, RGB-D-Kamera bzw. Bildmodulkamera
maglicherweise nicht korrekt und der Roboter kann kippen oder herunterfallen
und Personen- und Sachschaden verursachen.

W Den vom Roboter genutzten Korridor immer sauberhalten.

Wenn der Roboter Uber kleine Hindernisse wie heruntergefallenes Besteck
fahrt, konnen Artikel auf der Ablage herunterfallen und Personen- oder
Sachschaden verursachen oder den Roboter unbrauchbar machen.

M Dieser radgestlitzte Roboter ist flir den Einsatz in Innenrdumen auf
ebenen Flachen vorgesehen (glatte Flachen mit einer Neigung von weniger als 5
Grad und Unebenheiten von weniger als 0.5 cm). Setzen Sie ihn nicht im Freien (z. B.
auf offenen Balkonen), auf unebenem Boden (z. B. auf Treppen) und anderen
fremden Umgebungen ein.

B Zum Aufladen nur das Originalladegerat und das beigelegte Netzkabel
einsetzen.

B Den Roboter nicht schieben, wenn die Spannung eingeschaltet ist.
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W Das Ladegerdat darf nicht in staub- oder salzhaltigen Umgebungen, in
der Nahe von atzenden Gasen oder von brennbaren Stoffen eingesetzt
werden.

Andernfalls kann es zu Branden, Verletzungen, Stromschlagen,
Beschadigungen, Fehlfunktionen, Uberhitzung, Leckagen oder Briichen
kommen. AuBer dem Netzkabel keine Strom- oder Spannungsquelle mit
nassen Handen anfassen.

B Keine beschadigten Ladegerdate oder Netzkabel einsetzen.

W Das Ladegerat ist auf die Seite zu legen. Es darf nicht aufrecht oder auf
dem Kopf stehend eingesetzt werden.

B Vor der Wartung oder wenn das Ladegerat langere Zeit nicht benutzt
wird, das Netzkabel aus der Steckdose ziehen.

B Wenn das Netzkabel am Ladegerat steckt, diirfen Sie nicht darauf
treten oder an ihm ziehen. Beim Aufladen darf das Ladegerat nicht Gber
langere Zeit berihrt werden.

B Das Ladegerat nicht fallen lassen und nicht darauf treten, auch wenn es
nicht angeschlossen ist. Wenden Sie keine GibermaBige Kraft an, wie z. B.
das Ablegen von schweren Objekten oder das Aufstampfen auf das Gerat.

W Den Roboter nur in Innenrdumen aufladen. Niemals im Freien, z. B. auf
der StraBe, einsetzen.

W Keine Akkus, Netzteile oder Ladesaulen von Dritten einsetzen.
Demontieren, reparieren oder dndern Sie die Akkus oder Ladegerate nicht
ohne Genehmigung.

B Auf dem Roboter darf nicht gekocht (z. B. gebacken oder gegrillt) werden.
Andernfalls kann es zu Branden, Verletzungen, Stromschlagen,
Beschadigungen, Fehlfunktionen, Uberhitzung, Leckagen oder Briichen
kommen.

B Kein Wasser auf den Roboter spritzen.

Der Roboter ist zwar staub- und tropfsicher gestaltet, aber nicht vollstandig
wasserdicht. Wischen Sie verschittete Flissigkeiten aus der Ablage sofort mit
einem weichen, trockenen Tuch ab und lassen Sie die Ablage an der Luft
trocknen. Eindringende Flussigkeit oder Aufladen unter Feuchte kann zu
Uberhitzung, Stromschlag, Branden, Verletzungen oder Fehlfunktionen fuhren.

M Flissigkeiten wie Getranke usw. vom Inneren des Roboters fernhalten.

W Keine Artikel auf den Roboter stellen, die die Hohe der Ablage
Uberschreiten und die Sensoren behindern.
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Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen oder Schaden an umliegenden Objekten
fahren.

B Keine Artikel auf den Roboter stellen, die die Traglast der Ablage
Uberschreiten.

Dies kann zu Verletzungen, Fehlfunktionen, Schaden an umliegenden Objekten
oder zur Unbrauchbarkeit des Roboters fuhren.

D Belastungsgrenze bei der Verwendung von 3 Ablagen: 5 kg fiir die
oberen beiden Ablagen und 10 kg fiir die untere Ablage.

@ Maximale Belastung ist 20 kg.

W Entfernen Sie keine Artikel aus der Ablage, wahrend sich der Roboter
bewegt. Andernfalls konnen Artikel aus der Ablage fallen oder umliegende
Objekte beschadigt werden.

W Lassen Sie Lebensmittel nicht unbeaufsichtigt oder auBer Reichweite,
damit die Hygiene gesichert ist.

W Geschirr und Tabletts dirfen nicht groBer sein als die Ablage des
Roboters. Andernfalls kénnen sie die Sensoren behindern und Fehlfunktionen
verursachen.

W Setzen Sie den Roboter nicht in einer Pflegeeinrichtung oder in der
Nahe von medizinischen Elektrogeraten ein.

M Fir den europdischen Markt:

Dieses Gerat kann von Kindern ab 8 Jahren und Personen mit verringerten
korperlichen, sensorischen oder geistigen Fahigkeiten oder unzureichender
Erfahrung und Wissen verwendet werden, wenn sie Aufsicht oder Anweisungen
zur sicheren Verwendung des Gerats erhalten haben und mit den damit
verbundenen Gefahren vertraut sind. Kinder durfen nicht mit dem Gerat
spielen. Reinigung und Wartung durch den Benutzer dirfen nicht durch Kinder
ohne Aufsicht durchgefuhrt werden.

B Fir den nicht-europaischen Markt:

Dieses Gerat ist nicht fUr die Verwendung durch Personen (einschlieBlich Kindern)
mit verringerten korperlichen, sensorischen oder mentalen Fahigkeiten oder
unzureichender Erfahrung und Wissen vorgesehen, wenn sie nicht Aufsicht
oder Anweisungen zum Gebrauch des Gerats durch eine Person, die fur die
Sicherheit zustandig ist, erhalten haben.

Kinder mussen uberwacht werden, um sicherzugehen, dass sie nicht mit dem
Gerat spielen.

B Der Akku darf vom Benutzer nicht ausgetauscht werden.
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B Wenn Sie den Akku separat aufbewahren: Verwenden Sie bitte ein
spezielles Ladegerdat, um ihn jeden Monat 2 Stunden lang aufzuladen.

B Laden Sie den Roboter in unbewohnten, geschlossenen oder nur fur
Wwartungstechniker zuganglichen Rdumen auf.

M Bitte achten Sie auf lhre Haustiere und lassen Sie sie nicht um den
Roboter herumlaufen.

B Verwenden Sie Ihr Gerat nicht in einer feuchten Umgebung.
M Die Ladetemperatur des Akkus sollte bei 10 °C bis 40 °C liegen.

M Setzen Sie lhr Gerat keinen Bereichen mit brennbaren oder
explosionsgefahrdeten Materialien aus.

M Stellen Sie lhr Gerat nicht an, wenn die Verwendung verboten ist.

B Aus Sicherheitsgrinden darf der Fahrer das Gerat nicht benutzen,
wahrend das Auto in Bewegung ist.

M Reinigen Sie das Gerat mit einem trockenen, weichen Tuch; verwenden
Sie weder Wasser, Alkohol, Reinigungsmittel oder andere Chemikalien.

M Halten Sie den Gerateakku und das Ladegerat auBer Reichweite von
Kindern, damit diese es nicht verschlucken oder sich versehentlich
verletzen. Kinder diirfen das Gerat nur verwenden, wenn ein Erwachsener
in der Nahe ist.

W Beachten Sie alle Regeln und Richtlinien, die fir mobile Produkte in
Krankenhdusern und Gesundheitseinrichtungen gelten.

B Nur den Akku verwenden, der dem Produkt beiliegt.
A\ Blicken Sie nicht zu lange auf die Leuchtquelle (hdchstens 100s).

A\ Hinwess

B Das Handbuch sollte vor der Erstinbetriebnahme genauestens zur
Kenntnis genommen werden.

W EBetrieb und Bewegung des Roboters sowie Wartungsarbeiten dirfen
nur erfolgen, wenn das Netzteil aus der Steckdose gezogen ist.

H Kippen Sie den Roboter nicht und lassen Sie ihn nicht fallen, wenn Sie
ihn bewegen oder handhaben.
Andernfalls besteht die Gefahr von Branden, Verletzungen, Stromschlagen,
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Beschadigungen, Fehlfunktionen, Uberhitzung, Leckagen, chemischen
Explosionen oder Schaden am Roboter oder am Ladegerat.

M Beim Servieren heiBer oder instabiler Gerichte (z. B. ein Getrank in einem Glas
oder Suppe in einer Schissel) testen Sie vorab, ob dabei keine Flissigkeit
verschittet oder heraustropft wird.

B Wenn Sie schwere Objekte oder mehrere Teller auf die Ablage stellen,
ordnen Sie sie in der Mitte an, damit die Stabilitat gewahrt bleibt.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen, zum Verschitten von Flussigkeit oder
zum Herunterfallen von Gerichten kommen.

B Beim Servieren schwerer Objekte stellen Sie diese auf die unteren
Ablagen und lassen Sie den Roboter auf einer ebenen Flache laufen.
Andernfalls kann es zum Verschitten oder zur Beschadigung umliegender
Objekte kommen.

B Achten Sie beim Einsatz des Roboters darauf, dass die Rader stets den
Boden berlihren.

Andernfalls kann eszu Fehlfunktionen oder Schaden an umliegenden Objekten
fuhren.

B Vergewissern Sie sich, dass der Bediener sofort auf jede unerwartete
Situation reagieren kann, wahrend der Roboter sich bewegt.

Bei Anzeichen von Gefahr drlicken Sie die Stopptaste. Andernfalls kann es zu
Personen- oder Sachschaden kammen.

B Setzen Sie den Roboter in einem Temperaturbereich von 0 °C bis 40 °C
und einer Luftfeuchtigkeit von 5 % bis 85 % ein. Lagern Sie den Roboter an
einem trockenen und staubfreien Ort, an dem ein Temperaturbereich von
-30 °C bis 60 °C und eine Luftfeuchtigkeit von 10 % bis 90 % vorliegt.
Andernfalls besteht die Gefahr von Branden, Verletzungen, Stromschlagen,
Beschadigungen, Fehlfunktionen, Uberhitzung, Leckagen, chemischen
Explosionen oder andere Schaden am Roboter oder am Ladegerat.

M Bei wesentlichen Anderungen der Innenraumumgebung (z. B. Renovierung,
Einsatz des Roboters an einem neuen Ort, Neuanordnung von Artikeln in Innenrdumen wie
Zielen, Stuhlen und Tischen) ist eine neue Lageplanerstellung erforderlich.
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3. Produktspezifikationen

3.1 Erscheinungsbild und Bestandteile
e Bildmodu
MIKIOfoN -==--mmmemmmme e \CEEEEE. Bedienschirm

Stereosicht-Modul

L ,,,,,,,,,
autsprecher . LIDAR
Stereosicht-Modul

' N —————— Kollisionsschutz
Antriebsrad -=---------- o Angetriebenes Rad

ﬁ] —————————————— Stopptaste

Ablagenanzeige -------

Manueller ]

ladeanschluss ~~~F 9 A Netzschalter

Kontakt fur
automatische
Aufladung
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3.2 Technische Daten

Artikel Technische Daten
Der Produktname FeiYu
B e
| Mofie desRoboters () | 4emmaBAmmA0semm
MaBeenerAblage(®) | 3mmcamm
| Gewichtiomnelscesauens | 3

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

© 5kg fur die oberen beiden Ebenen und
. 10kg fur die untere Ebene.

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Akkukapazitat DC 25.9V 20.8Ah
e
B
CAsademods | Automatsche/Manuelle Aufladung
Betriebstemperatur/Feuchte Temperatur: 0°C~ 40°C,

Feuchte: 5% ~ 85%

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Trockene Innenraumumagebung,
ebener und glatter Boden

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Temperatur: -30°C~ 60°C,
Lagerumgebung . Uber dem Meeresspiegel :no higher
! than1000m
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4. Bedienung

4.1 Aufladen

& Laden Sie den Roboter vollstdndig auf, wenn Sie ihn zum ersten Mal
einsetzen oder der Akku unter 20 % liegt.

* Der Ladevorgang ist beendet, wenn die Netzteilanzeige auf grin schaltet.

© Setzen Sie den Roboter wahrend des Ladevorgangs nicht ein.

@ Falls er Giber einen langeren Zeitraum nicht benutzt wird, laden Sie den
Roboter alle zwei Monate vollstandig auf.

MW Offnen Sie die Gummiabdeckung des manuellen Ladeanschlusses auf
der Ruckseite des Roboters und schlieBen Sie an diesem das Netzteil an.

Bl Die Netzteilanzeige wird rot, wenn der Ladevorgang beginnt. Berlihren
Sie den Bildschirm und schalten Sie auf den Ladebildschirm um, der zeigt,
dass der Ladevorgang lauft.

7 80% & 12:32

© Verbleibende Zeit
1h 35s
@ Voll aufgeladen

@ Ziehen Sie das Stromkabel ab, bevor
der Roboter arbeitet.

yosinaag
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B Ziehen Sie das Netzteil ab und schlieBen Sie die Gummiabdeckung.

Struktur der Ladesaule flir Keenbot T8-Roboter:

’ - S ---- Cue-Lichter

_ Signalubertra-
gungsbereich

Ladesaulen-
******* platten

- - - - Netzschalter

Laden Sie den Roboter in einem freien Bereich, an einem geschlossenen Platz
oder in einem Raum auf, der nur fur Wartungspersonal zuganglich ist. Der
Roboter besitzt eine intelligente Funktion zum automatischen Aufladen. Er
sucht selbsttatig die passende Ladesaule zum automatischen Aufladen auf,
wenn sein Akku auf 5 % sinkt oder er manuell zum Aufladen geschickt wird.
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4.2 Ein- und Ausschalten

Der Hauptschalter befindet sich auf der Riickseite des Roboters, rechts
unter der Gummiabdeckung.

M Power einschalten

Drlcken Sie den Hauptschalter einmal, um den Roboter einzuschalten. Er
braucht ca. 40s zum Anlaufen.

B Power ausschalten

Drucken Sie den Hauptschalter einmal, um den Roboter auszuschalten, genau
wie beim Einschalten.
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4.3 Driicken der Stopptaste

Unter den folgenden Bedingungen kann der Roboter durch Driicken der
Stopptaste angehalten werden:

& Den Roboter manuell versetzen, wahrend er in Betrieb ist.

& Wenn der Roboter nicht normal funktioniert (er bewegt sich z. B. in eine
andere Richtung als angegeben) und droht, Schaden zu verursachen.

Hinweis:Offnen Sie die Silikonabdeckung unter dem Fahrgestell und schalten
Sie den Roboter mit der roten Taste rechts ein.

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, b (5 0
R ULr

B Handhabung in Notfallen

wenn der Roboter nicht korrekt funktioniert oder ein anderer gefahrlicher
Notfall eintritt, kdnnen Sie ihn durch Dricken des Notausschalters auf der
Oberseite anhalten.

Position und Betrieb des Notausschalters:
Wenn der Roboter in den Normalbetrieb zurlickgekehrt ist, drehen Sie den
Notausschalter leicht in die oben auf ihm bezeichnete Richtung.

Hinweis: Wenn der Notausschalter auf einem Gefalle gedruckt wird, veranlasst
die kinetische Energie den Roboter zum Weiterrollen. Das kann zu Verletzungen
fahren.
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B Hindernisvermeidungsschutz

Das Produkt verwendet ein Multisensor-Fusionsverfahren, um Hindernisse vor
dem Gerat zu erkennen. In gefahrlichen Situationen kann der Roboter durch
seine eigene Einschatzung verlangsamen, anhalten und andere Funktionen zur
Geschwindigkeitsiberschreitung und Hindernisvermeidung ausfuihren und
einen Warnton ausgeben.

Ist der Weg blockiert und der Roboter kann dem Hindernis nicht ausweichen,
und die akustischen und optischen Warnsignale bleiben bestehen, dricken Sie
bitte den Notausschalter, um den Roboter wegzubewegen oder das Hindernis

zu entfernen.

yosinaag
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4.4 Betriebsarten

Der Roboter enthalt funf Betriebsarten flr verschiedene Situationen:
Serviermodus, Snackserviermodus, Mehrere Ziele, Direktserviermodus und
Geburtstagsmodus.

& Serviermodus

Im Serviermodus kann der Roboter mehrere Tische auf einer Fahrt bedienen.
Sobald die von verschiedenen Kunden bestellten Gedecke auf die Ablagen
gestellt und die Tischnummern eingegeben sind, berechnet der Roboter
automatisch die beste Streckenfiihrung zum Servieren.

2 s0%my 12:32

KEENON ROBOT O Riickkehr
1g — Sung by the Stars >
cLiefern & gy O
®
f snack
" ®
g Direct
®
Winsche @
& Einstellingen = W ————————— o+ Popup =@

2 50%m. 12:32

O Riickkehr
A B c ®

O Kiirzlich verwendet
8502 8503 8504 8505
i= Alle positionen

8500 8501 8502 8503 8504

ssos @EIP eso7  ssos 8509

8510 8511 8512 8513 8514

3L Click
8515 8516 8517 8518 8519
®
Los Stabiler Modus

& Snackserviermodus
Im Snackserviermodus fahrt der Roboter mit Getranken, Desserts oder
Werbematerial einen vorgegebenen Kurs entlang und ladt die Kunden per

Sprachausgabe oder Bildschirmanzeige zum Probieren von Speisen oder zur
Probenentnahme ein.
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B 50% @ 12:32
< ORiickkehr

Nehmen Sie sich einige Snacks.

@ Route 2 Route 3

Route 4 Route 5 Route 6
Los

B 50% W 12:32
< DRiickkehr

Nehmen Sie sich einige Snacks.

V;

In Betrieb

yosinaag

Zum Anhalten irgendwo auf dem Bildschirm tippen.

& Direktserviermodus

Im Direktserviermodus fahrt der Roboter, der am Abholpunkt wartet, kann Uber
die ausgewahlte Tischnummer zum angegebenen Tisch geschickt werden.
Nach der Servierung wartet er auf die nachste Aufgabe, statt automatisch
zurlckzukehren. Diese Betriebsart wird meist im StraBenverkauf und ahnlichen
Situationen eingesetzt.

B 5% 12:32

< Direktlieferung O Riickkehr
A B c D
@ZID ss00  ss02 8503 8504 8505
8506 8507 8508 8509 8510 8511
8512 8513 8514 8515 8516 8517
8518 8519 8520 8521 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529
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B 50%m 12:32

8501 ©

Liefern
50m

Zum Anhalten irgendwo auf dem Bildschirm tippen.

& Geburtstagsmodus

Im Geburtstagsmodus kann der Roboter, kann an die angegebenen Ziele
geschickt werden, um Gasten zu besonderen Anlassen Lieder vorzuspielen,
etwa an Geburtstagen von Gasten oder zu anderen Feiertagen.

2 s0%m. 12:32

< Playlist O Riickkehr
Birthday Song —— Sung by the Stars @
Shoubi Namsan ®
Christmas songs )
Shoubi Namsan ®
Christmas songs ®
Chrictmac cAnnc

4 ® » = — o+ Popup =@

T O50% S 12:32

< Playlist D Riickkehr
«® p o =
Birthday Song — Sung by the St¢

o
Shoubi Namsan Birthday Song — Sung by the Stars
Christmas songs
Christmas songs Shoubi Namsan
Christmas songs
Shoubi Namsan -

Christmas songs ®

Chrictmac cAannc

|4 @ P - — o+ Popup =
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& Mehrere Ziele
In der Betriebsart ,Mehrere Ziele “, der Roboter kann nacheinander bis zu 20

Tische auf einem Weg bedienen.

2 50% @ 12:32
< Multi-Ziele D Riickkehr
A B c D

(8501 ) 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8510 8511
2 @D =+« CGD @D s

8518 8519 8520 8522 8523

8524 8525 8526 8527 8528 8529

Los Tisch(e) ausgewahlt

BT 50%E: 12:32
< 13Tisch(e) ausgewahlt

1] Alles stornieren

W Serviermodus

Im Serviermodus werden normalerweise Mahlzeiten an festgelegte Ziele
geliefert, wie in den folgenden Schritten zu sehen:

@ wahlen Sie in der Aufgabenleiste in der oberen linken Ecke des Bildschirms
den Serviermodus.

@ stellen Sie die Gerichte auf die Ablagen (nur eine Ablage je Tisch).

@ Suchen Sie das Ablagesymbol auf der linken Seite des Bildschirms, tippen
Sie auf die Ablage mit Geschirr auf dem Bildschirm und tippen Sie danach auf
die Nummer des Zieltisches.

@ Nachdem Sie alle Tischnummern eingegeben haben, tippen Sie auf Start,
damit der Roboter mit dem Servieren beginnt.

yosinaag
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® Der Roboter erreicht schnell die Ziele entlang der vorbestimmten Route.
Beruhren Sie wahrend des Servierens den Bildschirm, um den Roboter bei
Bedarf zu unterbrechen.

® Die Unterbrechungszeit der Servieraufgabe betragt standardmaBig 30
Sekunden, die maximale Einstellung betragt 5 Minuten. Wenn der Roboter
unterbrochen ist, konnen Sie ihm unterschiedliche Befehle erteilen (Aufgaben
bearbeiten, aktuelle Aufgabe beenden, alle Aufgaben beenden), werden keine Befehle
gegeben, fahrt der Roboter nach Ende der Unterbrechungszeit mit seinen
Aufgaben fort.

@ Nach der Ankunft am Zielort sagt der Roboter: ,Hier ist Ihr Essen .

Beruhren Sie zur Bestatigung der Abholung und der Roboter flhrt die
nachste Aufgabe aus oder kehrt zum Abholort zurtick und wartet auf eine neue
Aufgabe.

@ Nach Abschluss der Aufgabe werden die vorherige Aufgabe und Tischnummer
auf dem Bildschirm des Roboters angezeigt. So kann die Tischnummer in der
vorherigen Aufgabe einfach gewahlt werden, wenn Geschirr bei mehreren
Serviervargangen an den selben Tisch gebracht werden muss.

B 50%ED 12:32

KEENON ROBOT © Riickkehr
1g — Sung by the Stars >
eLiefem ® e O
®
f Snack
I ®
!g Direct
®
& Wwiinsche @
i3 Einstellungen - o Popup =@
B sonE 12:32
D Riickkehr
A B ®

O Kirzlich verwendet
8506 8502 8503 8504 8505
i= Alle positionen

8500 8501 8502 8503 8504
8505 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

3L Click

8515 8516 8517 8518 8519

*®
Los Stabiler Modus
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2 s0%m 12:32

®

< Bitte abholen O Riickkehr

1L 01 Abgeholt

02 Bitte abholen

3L 03 Bereit zur Lieferung

8501 ©

Liefern
5.0m

Zum Anhalten irgendwo auf dem Bildschirm tippen.

2 s0%m. 12:32

®

O Riickkehr

8501

< Liefern

Anhalten
5.0m

(O AbholenimVoraus [/, Aufgabe bearbeiten (> Beenden
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2 s0%m) 12:32

®

< Liefern O Riickkehr

Lieferung erledigt

4

Anhalten
5.0m

(O AbholenimVoraus [/, Aufgabe bearbeiten [ Beenden

Letzte Lieferung: 8501 8502 8503 X

B Snackserviermodus

Der Snackserviermodus ist ein haufig gebrauchter Modus, bei dem der Roboter
einer vorbestimmten Route folgt, wie in den folgenden Schritten zu sehen ist:
@ Bertihren Sie die obere linke Ecke des Bildschirms und wahlen Sie den
Rundfahrt-Serviermodus.

@ wahlen Sie eine geplante Route.

® Tippen Sie auf Start, damit der Roboter mit dem Servieren beginnt.

@ Der Roboter gibt wahrend des Serviermodus Aufforderungsansagen aus,
um Gaste daran zu erinnern, die Mahlzeit entgegen zu nehmen. Wahrend des
Rundfahrt-Serviervorgangs koénnen Gaste den Bildschirm berihren, um den
Roboter zu unterbrechen. Die Unterbrechungszeit betragt standardmaBig 30
Sekunden. Der Roboter fahrt nach 30 Sekunden mit seinen Aufgaben for.

® Um die Snacks zu nehmen, kdnnen Gaste vor dem Roboter stehen oder
dessen Bildschirm berthren, damit er zum Komfort der Gaste anhalt. Die
standardmaBige Unterbrechungszeit betragt 30 Sekunden, diese kann auf bis
zu 5 Minuten ausgedehnt werde.

A 50%ED 12:32

KEENON ROBOT O Riickkehr

1g — Sung by the Stars >
A |jefern 9 90y O
®

9 Snack
(IO

g Direct
®
a Wiinsche @

39 Einstellungen - ————————— o+ Popup =i
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2 50% @ 12:32

< DRiickkehr

Nehmen Sie sich einige Snacks.

@ Route 2 Route 3

Route 4 Route 5 Route 6
Los

B 5% 12:32

< DRiickkehr

Nehmen Sie sich einige Snacks.

a4

In Betrieb

Zum Anhalten irgendwo auf dem Bildschirm tippen.

2 s0%m. 12:32

< DRiickkehr

Nehmen Sie sich einige Snacks.

@

Anhalten

Zum Fortfahren irgendwo auf dem Bildschirm tippen.

yosinaag




144 | Keenon Robotics | Eine Revolution im intelligenten unbemannten Servieren

5. Wartung des Roboters

5.1 wartung

M Roboter

@ Vor dem Staubwischen sollte das Netzteil von Steckdose und Roboter
getrennt werden.

@ Reinigen Sie LiDAR-Sensor, RGB-D-Kamera und oberes Bildmodul
taglich mit einem Mikrofasertuch.

* Mikrofaserttcher sind nicht im Lieferumfang enthalten. Halten Sie bitte ein
eigenes bereit.

® Nach Gebrauch entfernen Sie Schmutz mit einem weichen, feuchten
Tuch und wischen den Roboter mit einem anderen Tuch vollstandig
trocken.

@ Mit Desinfektionsethanol desinfizieren Sie die AuBenseite des Roboters.
Sprihen Sie die Flissigkeit nicht direkt auf den Roboter. Zum Reinigen
dient ein mit dem Desinfektionsmittel angefeuchtetes Tuch.

® Kontrollieren und reinigen Sie die Unterseite regelmaBig alle sechs
Monate.

® Die Maschine muss alle 6 Monate sicherheitsrelevante Ausristungen
Uberprufen und reinigen und Sicherheitsfunktionen durchfiihren (z. B.
Not-Aus-Funktion, Hindernisvermeidungsfunktion, akustischer und optischer Alarm usw.).
Eine Woche vor dem Ablaufdatum stellt das Gerat den Betrieb ein und
zeigt eine Erinnerung an, dass eine Wartung erforderlich ist. Nachdem Sie
die Erinnerung gesehen haben, wenden Sie sich bitte an einen
qualifizierten Kundendienst fir eine rechtzeitige Inspektion und Wartung
vor Ort. Vermeiden Sie eine Beeintrachtigung des Normalbetriebs des
Gerats.

@ Es ist notwendig, die Einsatzumgebung des Roboters jeden Tag zu
Uberprufen, wie z. B. die Neigung und Ebenheit des Bodens, ob die
Navigationsschilder vollstandig sind und ob die Beleuchtungseinrichtungen
vor Ort veraltet oder beschadigt sind, ob die Umgebungslichtintensitat im
Bereich von 300~20000lux liegt.

Wenn Wasser- oder Olflecken auf der Maschine oder dem Boden
vorhanden sind, reinigen Sie diese bitte rechtzeitig.

B Antriebsrad und angetriebenes Rad
@ Entfernen Sie die am Rad haftenden Haare und den Staub.
@ zZum Reinigen der angetriebenen Rader nehmen Sie diese vom Roboter
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ab und wischen sie mit einem feuchten Tuch ab.

® Bei Verschmutzung legen Sie den Roboter auf einer weichen Unterlage
auf die Seite und reinigen ihn mit einem mit neutralem Reinigungsmittel
angefeuchteten Tuch.

* Zur Vermeidung von Verletzungen tragen Sie beim Zerlegen des Roboters
Handschuhe.

B FUr eine Wartung und einen Austausch des Akkupacks muss das Werk
kontaktiert werden.

5.2 Pflege des Robotergehauses

B Nach Gebrauch wird der Roboter ausgeschaltet und der Akku
aufgeladen.

(D Schalten Sie den Roboter zur Lagerung aus, wenn er nicht benutzt wird.

@ Stellen Sie ihn an einem Ort auf, an dem er den Zugang zu
Brandschutztlren, Treppen oder Feuerléschgerat nicht versperrt.

® Lagern Sie ihn immer in feuchtigkeitsarmen Raumen.

yasinag

5.3 Verschieben und Handhabung des Roboters
Heben oder schieben Sie den Roboter mit beiden Handen.

B Anheben und Bewegen des Roboters
Halten Sie die obere Ablage mit beiden Handen fest und heben Sie die
Maschine von unten an (Pfeilim Bild), wahrend Sie aufrecht bleiben.

W Schieben und Bewegen des Roboters
Drlcken Sie das obere Tablett des Roboters mit beiden Handen(die durch die
pfeile in der Abbildung unten markierten Pasitionen).
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Palette supeérieure

Point de contrainte inférieur

5.4 Transport

Beim Transport folgen Sie bitte der Pfeilrichtung auf dem Karton, legen Sie
ihn nicht flach und kippen Sie ihn nicht aus.

Wenn Sie das Gerat auspacken, halten Sie es bitte in der auf dem Karton
angegebenen Richtung, entfernen Sie das Verpackungsband, nehmen Sie
den Umkarton von unten nach oben ab, entfernen Sie das
Beflllungsdiagramm und transportieren Sie das Gerat gemaR
Verfahrensweise in 5.3 an den vorgesehenen Ort.

5.5 Entsorgung

Das Wegwerfen elektronischer Gerdate ist umweltschadlich; bitte
informieren Sie sich vor dem Wegwerfen tber die ortlichen Vorschriften fur
das Recycling von Abfallen.

Dieses Produkt enthalt Batterien, die gefdhrliche Stoffe enthalten. Bitte
wenden Sie sich fir das Recycling an Fachpersonal.

Dieses Produkt wurde mit wiederverwendbaren, hochwertigen Materialien
und Komponenten entworfen.

Wenn Sie das Produkt entsorgen, achten Sie darauf, dass es bei der
Entsorgung als Industrieabfall getrennt von allgemeinem oder
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Geschaftsmull nach regionalen oder ortlichen Richtlinien auf Verlangen
eines Entsorgungsmitarbeiters fir Industrieabfall wird.

*Wenn das Produkt geleast wird, darf es nicht von Ihnen entsorgt werden.
Wenden Sie sich an den Kundendienst. Wenn Sie die Maschine entsorgen,
entfernen Sie den Akku aus dem Gerat und entsorgen Sie es gemaR den
Richtlinien zur Abfallentsorgung in dem Gebiet, in dem Sie sich befinden.

4
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6. Fehlersuche

Bei Problemen lesen Sie bitte die folgenden Loésungsvorschldge nach.

Problem Losung

@ Wenn der Akku schwach ist, laden Sie den Roboter
mit dem Netzteil auf.

@ Wenn das Problem weiterhin besteht, fragen Sie
den Kundendienst.

Der Roboter lasst
sich nicht
einschalten 3

@ Drucken Sie die Stopptaste, versetzen Sie den
nachstgelegenen Marker manuell an eine gut
wahrnehmbare Stelle, geben Sie die Stopptaste frei
und kontrollieren Sie dann, ob sich der Roboter wieder
bewegt.

® wenn das Problem nach dem Vorgang Mweiterhin
besteht, schalten Sie den Netzschalter aus, schalten
Sie ihn wieder ein, wenn der Roboter an einer Stelle
steht, an der der Marker fur ihn gut wahrnehmbar ist,
und versuchen Sie es erneut.

Der Robaoter
® Wenn das Problem weiterhin besteht, fragen Sie

bewegt sich nicht

den Kundendienst.

@ Wenn der Roboter den Lageplan verlassen hat,
schalten Sie den Netzschalter aus, versetzen Sie den
Roboter in die Nahe des Ausgangspunkts und starten
Sie die Navigation neu.

® Das Anzeigemodul darf nicht von Stoffen oder
anderen Objekten abgedeckt sein. Entfernen Sie
eventuellen Staub.

Die Navigation ist
nichtin Betrieb

@ Wenn Sie nichts horen, weil vielleicht die Lautstarke
zu niedrig ist, regeln Sie die Lautstarke hoch.

® wenn das Problem weiterhin besteht, fragen Sie
den Kundendienst.

Der Roboter gibt
keinen Ton von
sich

Der Roboter
funktioniert nicht
normal

Schalten Sie den Netzschalter aus und fragen Sie den
Kundendienst.
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1. Introduccion

Keenbot T8 es un robot de reparto de Keenon Robotics que colabora con los
empleados en restaurantes, hoteles, bares y tiendas minaristas.

2. Instrucciones de seguridad

2.1 Acerca de las instrucciones de seguridad

Antes de usar el robot, debe comprender completamente y cumplir las
instrucciones de seguridad descritas en el manual de usuario del Keenbot T8
(en adelante denominado «este manual»). EL objetivo de las precauciones descritas
en este documento es evitar lesiones a los usuarios y otros miembros del
personal, asi como pérdidas materiales. Le rogamaos que preste atencion
siempre.

Keenon Robotics no se hace responsable por ningun dafio al usuario o a
terceros provocado por fallos de funcionamiento, uso incorrecto, problemas,
etc. del robot o del adaptador de corriente.

En este manual se proporcionan precauciones de seguridad para usar el robot
y el adaptador de corriente, procedimientos de manejo adecuados asi como
informacion reglamentaria. Las precauciones indicadas en este manual no
abarcan todas las situaciones posibles. La seguridad de los operadores, los
peatones y otras personas en las inmediaciones siempre es la prioridad
principal en cualquier circunstancia (por ejemplo, si el robot no funciona con
normalidad o vuelca). Preste siempre atencion a las precauciones al instalary
utilizar el robot, y conserve este manual en un lugar accesible.

Este producto se puede utilizar en los Estados miembros de la UE.
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Aqui, keenon Robotics Corp. Co. Ltd declara El equipo cumple las siguientes
instrucciones:

Applied Directive Applied Standards

ENISO 13482:2014
¢ ENISO 12100:2010
MD Directive 2006/42/EC | EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:
| 2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 62233:2008

| EN301489-1V2.2.3
RE Directive 2014/53/EU | EN301489-17V3.2.4
| ENIEC 62311:2020
EN300 328 V2.2.2

ENIEC55014-1:2021
| ENIEC 61000-3-2:2019+A1: 2021
EMC Directive 2014/30/EU | EN61000-3-3: 2013+A1:2019
! ENIEC 55014-2:2021
ENIEC55014-2: 2021

Pb, Hg, Cd, Cr (VI), PBB, PBDE, DEHP, BBR DBR
DIBP according to standard IEC 62321-1:
1 2013, 1EC62321-2: 2013, IEC62321-3-1:
ROHS Directive(2011/65/EU) | 2013, IEC62321-4: 2013+AT: 2017, IEC
1 62321-5: 2013, IEC62321-6: 2015, IEC
62321-7-1: 2015, IEC62321-7-2: 2017 &1S0
17075-1: 2017, IEC 62321-8: 2017

REACH(EC) No 1907/2006 | °VCH 224
+ Annex XVII

2.2 Descripcion de simbolos

Las siguientes categorias de simbolos describen el alcance de las lesiones o
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danos provocados por no cumplir las advertencias y por el uso indebido del
robot o del equipo relacionado. Asegurese de comprender completamente los
siguientes simbolos antes de leer este manual.

Los simbolos de ADVERTENCIA alertan a los usuarios de
operaciones peligrosas que pueden provocar ceguera,
A lesiones, quemaduras (temperatura alta o baja), descargas
ADVERTENCIA  eléctricas, fracturas dseas, envenenamiento, etc., con
secuelas duraderas que requieran hospitalizacion a corto
o largo plazo.

Los simbolos de PRECAUCION indican que el incum-
A plimiento de estas precauciones puede provocar lesiones,
PRECAUCION guemaduras, descargas eléctricas, etc. Sin embargo, no
provocara hospitalizacion a corto o largo plazo.

n Los simbolos de NOTA indican que el incumplimiento de
las precauciones puede provocar desperfectos en
NOTA viviendas y propiedades, y dafios a ganado y mascotas.

2.3 Descripcion de simbolos graficos

A\ rovERTENCIA

A\ Precaucion

B No utilice, cargue o almacene el robot y el cargador de bateria en
ubicaciones con temperaturas altas (cerca de chispas o llamas, cerca de
calentadores, bajo la luz solar directa, en el interior de un vehiculo con temperaturas altas,
etc.), lugares calidos o lugares donde se acumule calor (por ejemplo, bajo
radiadores o mantas eléctricas). Asegure una ventilacion adecuada y no cubra
el robot ni el cargador de bateria con telas.

B Por motivos de seguridad, no utilice el robot en las siguientes
circunstancias:

(D No exponga el robot a un entorno con polvo excesivo, arena, nieve,
hielo, agua, humedad, agua salada o niebla salina (como entarnos maritimos
y costeros).
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Elrobot esta disefiado solo para el uso exclusivamente en interiores. El uso del
robot en exteriores puede provocar un fallo de funcionamiento, la destruccion
o dafios en los componentes y los objetos circundantes debido a factores
naturales y otras acciones inesperadas. De lo contrario, se pueden producir
lesiones, fallos de funcionamiento o dafios en los objetos circundantes.

@ Zonas con escalones de mds de 0,5 cm (como superficies accidentadas).

® Bajadas continuadas.

@ Zonas de juegos para los nifios.

® Zonas con objetos reflectantes o transparentes (como puertas automaticas,
ventanas, espejos, paneles acrilicos, etc.).

® Superficies con cinta negra (materiales con una reflectividad de la luz extremada-
mente baja) 0 zonas unidas con elementos similares.

@ Cerca de escaleras mecdnicas o de otro tipo.

En exteriores.

®© Lugares con luz solar intensa, como zonas cerca de ventanas.

Zonas cerca de equipos de infrarrojos, como puertas automaticas.

@ Para que el robot pueda pasar, el pasillo debe ser de al menos 0,55 m.
Un pasillo con un ancho de mds de 1,5 m permite el paso simultaneo de
dos robots; de lo contrario, los robots atravesaran el pasillo de uno en uno.

B No coloque adornos, ya que pueden impedir las operaciones del robot
y la pantalla tactil.

B No empuje el robot durante la activacién.

H No utilice el robot en zonas con escaleras, suelos irregulares (suelos con
huecos intermedios de mas de 3 mm, suelos con diferencias de altura de mas de 0,5 mm,
baldosas en mosaico, alfombras, etc.), superficies inclinadas o suelos humedos.
De lo contrario, es posible que el sensor LIDAR, la cdmara RGB-D o la camara
del modulo de imagen no funcionen correctamente y que el robot pueda
volcarse o caer y provocar lesiones a las personas o dafios en los objetos
circundantes.

joueds3

B Mantenga siempre despejado el pasillo que utiliza el robot.

Si el robot se desplaza sobre obstaculos u objetos pequefios como tenedores,
cucharasy palillos, los articulos de las bandejas pueden caerse y provocar
lesiones y fallos de funcionamiento, o bien inutilizar el robot.

B Este robot con ruedas esta disefiado para su uso en interiores sobre
superficies planas (superficie lisa con una pendiente inferior a 5 grados y protuberan-
cias de menos de 0,5 cm). No lo utilice en exteriores (como balcones abiertos),
suelos irregulares (como escaleras) y otros entornos.

W Al cargar el robot, utilice Unicamente el cargador de bateria original'y
el cable de alimentacion especializado suministrados con el robot.
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B No empuje el robot cuando la alimentacion esté activada.

M No utilice el cargador de bateria dentro o cerca de lugares con polvo,
sal, gas corrosivo o sustancias inflamables.

De lo contrario, se pueden producir incendios, lesiones, descargas eléctricas,
dafos, fallos de funcionamiento, sobrecalentamiento, fugas o roturas. No
toque fuentes de alimentacion ni puntos de voltaje con las manos mojadas,
salvo el cable del adaptador.

W No utilice cargadores de bateria ni cables de alimentacién dafiados.

B El cargador de bateria esta disefiado para su colocacion en el lateral.
No lo utilice en posiciéon vertical ni al revés.

H Asegurese de que el cable de alimentacion esta desconectado de la
toma antes del mantenimiento o si el cargador de bateria no seva a
utilizar durante un periodo prolongado.

B Si el cable de alimentacion esta conectado al cargador de bateria, no
pise el cable de alimentacion ni ejerza una fuerza excesiva sobre él. No
toque el cargador durante un periodo prolongado mientras se esta
cargando.

B No deje caer el cargador ni lo pise, tanto si estd conectado como si no
lo esta. No ejerza una fuerza excesiva sobre él, por ejemplo colocando
objetos o pisandolo.

W Cargue el robot Unicamente en interiores. No lo utilice en exteriores,
como por ejemplo en la calle.

W No utilice baterias, adaptadores de corriente o pilas de carga de
terceros. No desmonte, repare ni modifique la bateria o la pila de carga
sin autorizacion.

B No cocine (como por ejemplo horneary asar) sobre el robot.
De lo contrario, se pueden producir incendios, lesiones, descargas eléctricas,
dafos, fallos de funcionamiento, sobrecalentamiento, fugas o roturas.

H No salpique el robot con agua.

Aungue el robot esta disefilado para ser a prueba de polvo y salpicaduras, no
es completamente impermeable. Si se derrama liquido de la bandeja, limpielo
inmediatamente con un pafio suave y seco y seque la bandeja. Si entra liquido
en el robot o si se carga cuando estd himedo, se puede producirsobrecalen-
tamiento, descargas eléctricas, fuego, lesiones o fallos de funcionamiento.

B No permita que liquidos como bebidas u otros objetos extrafios entren
dentro del robot.
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B No coloque articulos que superen la altura de la bandeja y bloqueen
los sensores de robot.

De lo contrario, se pueden producir fallos de funcionamiento o dafios en los
objetos circundantes.

M No coloque articulos que superen la capacidad de carga de la bandeja.
De lo contrario, se pueden producir lesiones, fallos de funcionamiento, dafios
en los objetos circundantes, o bien la inutilizacion del robot.

@ Limite de carga cuando se utilizan 3 bandejas: 5 kg cada una en las
dos bandejas superiores y 10 kg en la bandeja inferior.

® La carga maxima es de 20 kg.

W No retire articulos de una bandeja con el robot en movimiento.
De lo contrario, los articulos podrian caerse de la bandeja o provocar dafos en
los objetos circundantes.

B Para garantizar la higiene de los alimentos, no deje alimentos
desatendidos o fuera de alcance.

M No utilice platos o vajillas que sean mas grandes que la bandeja del
robot. De o contrario, pueden bloguear los sensores y provocar un fallo de
funcionamiento.

H No utilice el robot en entornos sanitarios o cerca de equipos
electromédicos.

W Para el mercado europeo:

Este aparato esta disefiado para que lo utilicen nifios mayores de 8 afos y
personas con capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas o falta de
experiencia y conocimientos si han recibido supervision o instrucciones con
respecto a como usar el aparato de manera segura y comprenden los peligros
asociados. Los nifios no deben jugar con el aparato. Los nifios no deben
realizar tareas de limpieza y mantenimiento del usuario sin supervision.

joueds3

H Para el mercado no europeo:

Este aparato no esta disefiado para que lo utilicen personas (incluidos nifios) con
capacidades fisicas, sensoriales o mentales reducidas o falta de experiencia y
conocimientos a menos que hayan recibido supervision 0 instrucciones acerca
del uso del aparato de una persona responsable de su seguridad.

Los nifios deben estar supervisados para garantizar que no jueguen con el
aparato.

M El usuario no puede sustituir el pack de la bateria.

M Si almacena la bateria por separado: por favor, utilice un dispositivo de
carga para cargarlo durante 2 horas cada mes.
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W Cargue el robot en zonas libres, espacios cerrados o espacios
accesibles solo por técnicos de mantenimiento.

Bl Preste atencion a sus mascotas y no les deje corretear cerca del robot.
W No utilice el dispositivo en un entorno humedo.
B La temperatura de carga de la bateria debe estar entre 10 °C y 40 °C.

B No exponga el dispositivo a zonas con sustancias inflamables o
explosivas.

B No encienda el dispositivo cuando el uso esté prohibido.

W Para garantizar la seguridad de la conduccién, el conductor no puede
utilizar el dispositivo cuando el coche esta en movimiento.

MW Utilice un pafio suave y seco para limpiar el dispositivo; no utilice agua,
alcohol, detergente ni productos quimicos.

B Mantenga la bateria y el cargador del dispositivo fuera del alcance de
los nifios para evitar que los ingieran o que se hagan dafio por accidente.
Los nifios solo deben usar el dispositivo bajo la supervision de un adulto.

W Respete todas las normas y reglamentos aplicables a productos
moviles en hospitales y centros de atencién médica.

M Utilice solo la bateria incluida con el producto.

A No mire fijamente la fuente de luz durante demasiado tiempo (maximo de

100 segundos).
A noa

M El operador debe leer este manual y comprender completamente cémo
usar el robot correctamente antes de utilizarlo.

W Asegurese de que el adaptador estd desconectado de la toma antes de
manejar o mover el robot y realizar el mantenimiento.

B No vuelque ni deje caer el robot al moverlo o manipularlo.

De lo contrario, se pueden producir incendios, lesiones, descargas eléctricas,
danos, fallos de funcionamiento, sobrecalentamiento, fugas, explosiones
guimicas o danos en el robot o el cargador de bateria.

W Al repartir platos calientes o inestables (como liquidos en un vaso y sopas en
un cuenco), realice una prueba de antemano para garantizar que no haya
derrames de liquido ni salpicaduras durante el funcionamiento.
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H Al colocar objetos pesados o varios platos en la bandeja, coléquelos en
el centro para mantener la estabilidad.

De lo contrario, se pueden producir fallos de funcionamiento, derrames de
liquido o caida de platos.

W Al repartir objetos pesados, coléquelos en las bandejas inferiores y
asegurese de que el robot se desplaza por una superficie plana.

De lo contrario, se pueden producir derrames de liquido o dafos en los objetos
circundantes durante el funcionamiento.

Bl Al utilizar el robot, mantenga siempre las ruedas en contacto con el suelo.
De lo contrario, se pueden producir fallos de funcionamiento o dafios en los
objetos circundantes.

B Asegurese de que el operador pueda responder de inmediato ante
cualquier situacién inesperada mientras el robot se desplaza. Si sospecha
que existe algun peligro, pulse el botdn de parada.

De lo contrario, se pueden producir lesiones al usuario o terceros, o dafos en
los objetos circundantes.

M Utilice el robot en un entorno con un intervalo de temperatura de 0 °C a
40 °Cy un intervalo de humedad del 5 % al 85 %. Guarde el robot en un
lugar seco y sin polvo con un intervalo de temperatura de -30°Ca 60°Cy
un intervalo de humedad del 10 % al 90 %.

De lo contrario, se pueden producir incendios, lesiones, descargas eléctricas,
dafos, fallos de funcionamiento, sobrecalentamiento, fugas, explosiones
guimicas u otros danos en el robot o el cargador de bateria.

M En caso de cambios significativos en el entorno interior (como redecoracion,
uso del robot en una ubicacién nueva, reorganizacion de los articulos del interior como
destinos, sillas y mesas), es necesario realizar un nuevo trazado.
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3. Especificaciones del producto
3.1 Aspecto y componentes

SRR RREE Modulo de imagen

,,,,,,,,, Pantalla de
operaciones

,,,,,,, Modulo de vision

Microfono

i estéreoModule
Bandejga -~~~
ARVOZ -~ - === --oo - Tecnologia
Madulo de vision s M LiDAR

v --Franja anticolisiones
Rueda motriz ~—--------- . —

””””””” Rueda conducida

******** Botén de parada

Indicador de bandeja ---

Interruptor de
””” € _9)----4--alimentacion principal

,,,,,,,,,, Contacto de carga
automatica

manua
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3.2 Especificaciones

Elemento Especificaciones
El nombre del producto FeiYu
Moo bt
 Dimensiones del robot (Lxan xA) | 4edmrmBamAI0%ETN
| Dimensionesdelabandealom) | JImmaamm
 beso(plbsdecarganoinclicas) s

5 kg cada una en las dos
capas superiores, 10 kg en la
capa inferior

Capacidad de la bateria 25.9V CC 20.8 Ah

Duracion de la bateria 13~16 h
ffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffff e

Tiempo de carga ! Aproximadamente 5 h =
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, o

Modo de carga Carga automatica/manual

Intervalo de temperatura /humedad Temperatura: 0 °C~40 °C,

de funcionamiento del robot i humedad: 5 %~85 %

Brillo Interiores: 300-20000 LUX

c g bai Interiores secas con suelo

ntorno de trabajo planoy liso

Temperatura: -30°C~60°C,
por encima del nivel del
mar:no mas de 1000 m

Entorno de almacenamiento
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4. Funcionamiento

4.1 Carga del robot

& Cargue completamente el robot al usarlo por primera vez o cuando el
nivel de la bateria esté por debajo del 20 %.

* La carga finaliza cuando el indicador del adaptador se vuelve verde.

& No utilice el robot durante la carga.

© Cargue el robot completamente cada dos meses si no se utiliza durante
un periodo prolongado.

B Abra la cubierta de goma del puerto de carga manual en la parte
trasera del robot y conecte el adaptador al puerto de carga.

M El indicador del adaptador se vuelve rojo cuando comienza la carga.
Toque la pantalla y cambie a la pantalla de carga, que muestra que la
carga estd en curso.

7 80% & 12:32

® Tiempo restante

1h 35m

@ Carga completa

(@ Desconecte el cable de alimentacién
del robot antes del encendido y
funcionamiento.



Impulsando la nueva revolucién del reparto automatizado inteligente | Keenon Robotics | 163

B Desconecte el adaptador de cierre y la cubierta de goma.

Estructura de la pila de carga para el robot Keenbot T8:

- - - Luces de sefial

Area de
fffff transmision
de sefial

Placas de poste
******* de carga

_ _ Interruptor de

encendido

Cargue el robot en zonas desocupadas, espacios cerrados o espacios a los que
solo puedan acceder técnicos de mantenimiento. El robot cuenta con una
funcion de carga automatica inteligente. Localizarg, establecera la coinciden-
Ciay se conectara automaticamente a la pila de carga para cargarse automati-

camente cuando su nivel de bateria caiga por debajo del 5% o
cargarse manualmente.

se envie para

joueds3
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4.2 Encendido/Apagado

El interruptor principal esta en la parte trasera del robot, en el lado
derecho bajo la cubierta de goma.

M Encendido

Pulse el interruptor principal una vez para encender el robot, proceso que
tardara unos 40 segundos.

M Apagado

Pulse el interruptor principal una vez para apagar el robot, siguiendo el mismo
proceso que para encenderlo.
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4.3 Funcionamiento del botén de parada

En las siguientes circunstancias, detenga el robot pulsando el botdn de
parada:

& Desplazamiento manual del robot mientras esta funcionando.

@ Elrobot no funciona con normalidad (por ejemplo, se mueve en una direccion
diferente a la indicada) y puede provocar dafios en el entorno circundante.

Nota: Abra la cubierta de silicona bajo el chasis y activela pulsando el botén
rojo de la derecha.

B Manejo en caso de emergencia

Si el robot no funciona con normalidad o en caso de cualquier otra emergencia
gue suponga una amenaza en el entorno circundante, puede detener el robot

pulsando el interruptor de parada de emergencia situado en la parte superior.

Posicion y operacion del interruptor de parada de emergencia:

Después de confirmar que el robot vuelve a la normalidad, gire suavemente el
interruptor en la direccién indicada en el interruptor de parada de emergencia
situado en la parte superior para que el robot reanude el funcionamiento
normal.

Nota:Si el botdn de parada de emergencia se pulsa en una pendiente, el robot
liberara la energia cinética y continuara moviendose debido a la inercia, lo que
puede provocar lesiones.
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H Proteccion para evitar obstaculos

El producto utiliza un esquema de fusion de multi-sensores para juzgar los
obstaculos que se presentan. Si se produce una situacion peligrosa, el robot
puede reducir la velocidad, detenerse y otras funciones de control del exceso
de velocidad y de evitacion de obstaculos mediante su propio juicio, y emitir un
aviso sonoro.

Si el camino esta bloqueado y el robot no puede evitar el obstaculo, y
continuan los recordatorios sonoros y luminosos, pulse el interruptor de
parada de emergencia para alejar el robot o retirar el obstaculo.
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4.4 Seleccion de modo

El robot incluye cinco modos para distintos escenarios: modo de reparto,
modo de reparto de aperitivos, modo de varios destinos, modo de reparto
directo y modo de cumpleafios.

& Modo de reparto

En el modo de reparto, el robot puede repartir alimentos a varias mesas en un
solo viaje. Una vez que los platos que han pedido los distintos clientes se
colocan en las bandejas y se introducen los numeros de mesa, el robot
planificard automaticamente la mejor ruta para un reparto mas rapido.

2 5% WD 12:32

KEENON ROBOT © Regresar
1g — Sung by the Stars 0
O evaro ®
®
f Aperitivos
" ®
Reparto dil
@ rer ®
g Bendicione @
B Mpscs - — o+ Ventanaemergente i)

B 50% W 12:32
= D Regresar

A B c ®

® Usado recientemente
8502 8503 8504 8505
i= Todas las posiciones

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

E 3C. Toque :

8515 8516 8517 8518 8519

®

& Modo de reparto de aperitivos

En el modo de reparto de aperitivos, el robot circula por una ruta
predeterminada con bebidas, postres o materiales promocionales e invita a los
clientes a probar la comida o a recoger muestras mediante el sistema de voz o
la visualizacion en pantalla.
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B 50% @ 12:32
< DRegresar

Sirvase unos aperitivos.

m Ruta 2 Ruta 3

Ruta 4 Ruta 5 Ruta 6

B s0% @ 12:32
< DRegresar

Sirvase unos aperitivos.

4

En ejecucion

Toque en cualquier punto de la pantalla para pausar.

& Modo de reparto directo
En el modo de reparto directo, el robot que espera junto al punto de recogida
se puede enviar a la mesa especificada segun el numero de mesa
seleccionado. Tras el reparto, espera alli la siguiente tarea en lugar de regresar
automaticamente. Este modo se utiliza principalmente en los servicios de
comida para llevary otros escenarios similares.

B 50% W 12:32

< Reparto directo © Regresar
A B e D

@ZID sso0  ss02 8503 8504 8505

8506 8507 8508 8509 8510 8511
8512 8513 8514 8515 8516 8517
8518 8519 8520 8521 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529
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B 50% @ 12:32

8501 ¢
4

Repartiendo
5.0m

Toque en cualquier punto de la pantalla para pausar.

& Modo de cumpleafios

En el modo de cumpleafios, el robot se puede enviar a los destinos
especificados para que reproduzca canciones para los clientes en ocasiones
especiales, como cumpleafos de los clientes u otros dias festivos.

B s0% @ 12:32

< Playlist O Regresar
Birthday Song —— Sung by the Stars @
Shoubi Namsan ®
Christmas songs e () m
Shoubi Namsan ® é
Christmas songs ® a

Chrictmac cnAnnc

< ® p - — -+ Ventana emergente <@

2 50% @ 12:32

< Playlist D Regresar
x
«® p @ =
Birthday Song —— Sung by the St¢ <
Shoubi Namsan Birthday Song — Sung by the Stars
Christmas songs
Christmas songs Shoubi Namsan
Christmas songs
Shoubi Namsan —
Christmas songs ®

Chrictmac cnnnc

< & » - — o+ Ventanaemergente <)
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& Modo de varios destinos
En el modo de varios destinos, el robot puede repartir articulos
consecutivamente a un maximo de 20 mesas en un viaje.

B 50%my 12:32
< Varios destinos D Regresar

A B c D

(5501 ) 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8510 8511
12 @@ s« CED @D s

8518 8519 8520 8521 8522 8523

8524 8525 8526 8527 8528 8529

mesa(s) seleccionada(s)
B e 1232

i Cancelar todo

< mesa(s) seleccionada(s)

B Modo de reparto

El Modo de reparto se utiliza normalmente para repartir comida a los destinos
especificados, tal como se explica en los siguientes pasos:

@ Seleccione el Modo de reparto en la barra de tareas de la esquina superior
izquierda de la pantalla.

® Coloque los platos en las bandejas (solo una bandeja para cada mesa).

® Busque el icono de bandeja en el lado izquierdo de la pantalla, toque la
bandeja con platos en la pantalla y luego toque el nimero de mesa de destino.
@ Después de introducir todos los nimeros de mesa, toque Ir para que el
robot inicie el reparto.
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® Elrobot llega rapidamente al destino por la ruta predeterminada. Durante el
reparto, toque la pantalla para poner el robot en pausa cuando sea necesario.
® Eltiempo de pausa de la tarea de reparto es de 30 segundos de forma
predeterminada, con un valor maximo de 5 minutos. Cuando el robot se pone
en pausa, puede indicar diferentes comandos al robot (modificar la tarea, finalizar
la tarea actual, finalizar todas las tareas); si no se indica ningun comando, el robot
continuard sus tareas una vez que se agote el tiempo de pausa.

@ Después de llegar al destino, el robot dird lo siguiente: «aqui estd su comida».
Después de tocar para confirmar la recogida, el robot realizara la siguiente
tarea o volvera a la ubicacion de recogida y esperara una nueva.

® Una vez completada la tarea, la tarea anterior y el nimero de mesa se
mostraran en la pantalla del robot. Esto facilita la seleccion del nimero de
mesa en la tarea anterior si es necesario enviar platos a la misma mesa en
varios repartos.
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B Modo de reparto de aperitivos

El Modo de reparto de aperitivos es un modo de uso frecuente en el que el
robot esta configurado para recorrer una ruta predeterminada, como se
explica en los siguientes pasos:

@ Togue la esquina superior izquierda de la pantalla y seleccione el Modo de
reparto con desplazamiento.

@ Seleccione una ruta planificada

@ Toque Ir para que el robot inicie el reparto.

@ Durante el proceso de reparto, el robot ofrecerd indicaciones de voz para
recordar a los clientes que recojan la comida. Durante el reparto con
desplazamiento, los clientes pueden tocar la pantalla para poner el robot en
pausa. Eltiempo de pausa predeterminado es de 30 segundos. El robot
continuara sus tareas después de 30 segundos.

® Para recoger los aperitivos, los clientes pueden situarse delante del robot o
tocar su pantalla, y el robot se pondré en pausa para facilitar la tarea a los
clientes. La duracion de la pausa predeterminada es de 30 segundos, con un
valor maximo de 5 minutos.

joueds3

A 50%ED 12:32

KEENON ROBOT O Regresar
1g — Sung by the Stars >
A Reparto 9 9 by O
®

9 Aperitivos

NG
g Reparto dir O
>
a Bendicione @

5 Ajustes - — o+ Ventanaemergente «ff)



174 | Keenon Robotics | Impulsando la nueva revolucién del reparto automatizado inteligente
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5. Mantenimiento del robot

5.1 Mantenimiento

M Robot

@ Antes de limpiar el polvo del robot, asegtrese de que el adaptador esta
desconectado de la tomay del robot.

@ Limpie el sensor LiDAR, la c&mara RGB-D y el médulo de imagen
superior con un pafo de microfibra todos los dias.

* Los panos de microfibra no estan incluidos. Debe adquirirlos por separado.
@ Después de usar el robot, limpie la suciedad con un pafio suave y
himedo y seque el robot completamente con un pafio seco.

@ Utilice etanol desinfectante para desinfectar el exterior del robot. No
pulverice liquido directamente sobre el robot. Utilice un pafio humedecido
en el desinfectante para limpiar el robot.

® Compruebe y limpie periodicamente la parte inferior del robot cada
seis meses.

® Es necesario comprobar y limpiar los equipos relacionados con la
seguridad de la maquina y realizar inspecciones de las funciones de
seguridad (como la funcion de parada de emergencia, la funcion de superacion de
obstdculos, la alarma sonora y luminosa, etc.) cada 6 meses. Una semana antes
de la fecha de expiracién, la maquina dejara de funcionar y aparecerd un
recordatorio de que es necesario el mantenimiento. Después de ver el
recordatorio, por favor, pdngase en contacto con el personal de
mantenimiento profesional para la inspeccién y el mantenimiento in situ.
Evite que el funcionamiento normal de la maquina se vea afectado

@ Es necesario comprobar cada dia el entorno de aplicacion del robot,
como la pendiente y la planicidad del terreno, si las etiquetas de
navegacion estan completas y si el equipo de iluminacién del lugar esta
envejecido o dafado. Si la intensidad de la luz ambiental esta en el rango
de 300~20 000 lux.

Si hay manchas de agua o aceite en la maquina o en el suelo, limpielas
oportunamente.

B Rueda motriz y rueda conducida

@ Limpie el pelo y el polvo atascados en la rueda.

@ Para limpiar las ruedas conducidas, desmdntelas del robot y limpielas
con un pafo humedo.

@ Si el robot esta sucio, apdyelo en su lateral sobre una superficie suave y
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limpielo con un pafio humedecido en detergente neutro.
* Pongase guantes al desmontar el robot para evitar lesiones.

B Debe ponerse en contacto con la fabrica para el mantenimiento, posventa y
la sustitucion del paguete de bateria.

5.2 Cuidado del robot

B Asegurese de apagar el robot y cargar la bateria después del uso.
(D Apague el robot para almacenarlo cuando no esté en uso.

@ Guarde el robot en un lugar con acceso sin obstdculos a puertas
cortafuegos, escaleras o equipo contra incendios.

® Guarde siempre el robot en interiores secos y sin humedad.

5.3 Desplazamiento y manipulacién del robot
Levante o empuje el robot con ambas manos.

M Levante y mueva el robot
Sostenga la bandeja superior con ambas manos y levante la maquina desde
la parte inferior (flecha en la imagen) mientras permanece en posicion vertical.

B Empuje y mueva el robot
Empuje la bandeja superior del robot con ambas manos (las posiciones marcadas
por las flechas en la figura inferior).
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Palet superior

Punto de tension inferior

5.4 Transporte

Durante el transporte, por favor, siga la direccion de la flecha en la caja,
no la ponga plana ni la vuelque. Durante el desembalaje, mantenga la
madaquina en la direccion indicada en la caja, retire la cinta de embalaje,
retire la caja exterior de abajo a arriba, retire el diagrama de llenado y
transporte la maquina al lugar designado segun el método indicado en el
apartado 5.3.

5.5 Eliminacién

Desechar dispositivos electronicos a su antojo podria contaminar el medio
ambiente; por favor, consulte la politica local de reciclaje de residuos
antes de desecharlos.

Este producto contiene baterias, que son sustancias peligrosas, por favor
contacte con personal profesional para su reciclaje.

Este producto esta disefiado y fabricado con materiales y componentes de
alta calidad y reciclables.

Al eliminar el producto, compruebe que se esté desechando
adecuadamente como residuo industrial diferenciado de los residuos
generales y comerciales de acuerdo con los reglamentos regionales y
municipales a peticion de una empresa encargada de la eliminacién de
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residuos industriales.

*Siel producto esta en régimen de alquiler, usted no puede eliminarlo.
Péngase en contacto con el servicio de atencion al cliente. Al eliminar la
maquing, retire la bateria de la maquina y desechela adecuadamente de
acuerdo con los reglamentos para eliminacion de residuos de la region en la

que reside.
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6. Resolucion de problemas

En caso de problemas, consulte las soluciones siguientes.

Problema Solucidn
No se puede @ Sila bateria estd baja, cargue el robot con el
activar el adaptador de corriente.
robot @ Si el problema persiste, pongase en contacto con el

Elrobotno se
mueve

La naveg-
acion no
funciona

Elrobot no
habla o no
emite sonidos

Elrobot no
funciona con
normalidad

servicio de atencion al cliente.

@ Pulse el boton de parada, mueva manualmente el
marcador hasta un lugar facilmente visible, suelte el
boton de paraday luego compruebe si el robot se
mueve de nuevo.

@ Si el problema persiste después de la operacion 1,
desconecte el interruptor de alimentacion principal,
conectelo cuando el robot esté en un lugar donde el
marcador sea facilmente visible para el roboty vuelva
a intentarlo.

@ Si el problema persiste, pongase en contacto con el
servicio de atencion al cliente.

joueds3

@ Si el robot estd fuera del mapa, desconecte el
interruptor de alimentacion principal, mueva el robot
cerca del punto de inicioy reinicie la navegacion.

® Asegurese de que el modulo de visualizacion no
esta cubierto por una tela u otros objetos. Limpie el
polvo, si lo hubiera.

@ Sino se escucha voz o sonido, o si el volumen esta
demasiado bajo, ajuste el volumen.

@ Si el problema persiste, pongase en contacto con el
servicio de atencion al cliente.

Desconecte el interruptor de alimentacion principal y
pongase en contacto con el servicio de atencion al
cliente.
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1. Introduzione

Keenbot T8 e un robot per consegne sviluppato da Keenon Robaotics che
collabora con i dipendenti di ristoranti, hotel, locande e negozi al dettaglio.

2. Istruzioni per la sicurezza

2.1 Informazioni sulle istruzioni per la sicurezza

Prima di utilizzare il robot, comprendere e osservare appieno le Istruzioni
per la sicurezza descritte nel Manuale dell'utente di Keenbot T8 (di seguito
denominato "questo manuale"). Le precauzioni qui riportate sono finalizzate a
evitare danni agli utenti e ad altro personale e perdite di proprieta. Prestare
sempre attenzione.

Keenon Robotics non puod essere ritenuta responsabile per eventuali danni
all'utente o a terzi causati da malfunzionamenti, utilizzo improprio, problemi,
ecc. delrobot o dell'alimentatore.

Questo manuale fornisce precauzioni di sicurezza per l'uso del robot e
dell'alimentatore, procedure corrette per la manipolazione e altre informazioni
normative. Le precauzioni descritte in questo manuale non esauriscono tutte le
situazioni possibili. La sicurezza degli operatori, dei pedoni e delle persone nei
dintorni e sempre la prima priorita in qualsiasi circostanza (ad esempio qualora
robot non funzioni normalmente o si capovolga). Prestare sempre attenzione alle
precauzioni durante l'installazione e ['utilizzo del robot e mantenere questo
manuale facilmente accessibile.

Questo prodotto puo essere utilizzato in tutti gli Stati membri dell'UE.
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Con la presente, Keenon Robotics Corp. Co., LTD dichiara che il le apparecchiature
sono conformi alle sequenti direttive:

Applied Directive Applied Standards

ENISO 13482:2014
+ ENISO 12100:2010
MD Directive 2006/42/EC | EN 60335-1:2012+A11:2014+A13:2017+A1:
! 2019+A14:2019+A2:2019+A15:2021
EN 62233:2008

| EN301489-1V2.2.3
RE Directive 2014/53/EU | EN301489-17V3.2.4
| ENIEC 62311:2020
EN300 328V2.2.2

EN IEC55014-1:2021
i ENIEC61000-3-2:2019+A1: 2021
EMC Directive 2014/30/EU EN 61000-3-3: 2013+A1:2019
© ENIEC55014-2:2021
ENIEC55014-2: 2021

Pb, Hg, Cd, Cr (VI), PBB, PBDE, DEHP, BBR, DBR,
DIBP according to standard IEC 62321-1:

¢+ 2013,1EC62321-2: 2013, IEC 62321-3-1:

1 62321-5: 2013, IEC62321-6: 2015, [EC
62321-7-1: 2015, IEC 62321-7-2: 2017 &1SO
17075-1: 2017, IEC 62321-8: 2017

REACH(EC) No 1907/2006 | >VCH 224
L Annex Xvii

2.2 Descrizione dei simboli

Le seguenti categorie di simboli spiegano l'entita delle lesioni o dei danni
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causati dal mancato rispetto delle avvertenze e dall'uso improprio del robot o
delle relative apparecchiature. Assicurarsi di aver compreso completamente |
seguenti simboli prima di leggere questo manuale.

I simboli di AVWERTENZA avvertono gli utenti di operazioni
pericolose che potrebbero provocare cecita, lesioni, ustioni
A (ad alta 0 bassa temperatura), scosse elettriche, fratture
AVVERTENZA ossee, avvetenqmento,. e;c., con conseguenze dilunga .
durata che richiedono il ricovero a breve o a lungo termine.

I simboli di ATTENZIONE indicano che il mancato rispetto di
A queste precauzioni potrebbe causare lesioni, ustioni, scosse
elettriche, ecc. Tuttavia, non & necessario il ricovero a breve o

ATTENZIONE .
a lungo termine.
n I simboli di NOTA indicano che il mancato rispetto delle
precauzioni puo danneggiare o lesionare abitazioni,
NOTA proprieta, bestiame e animali domestici.

2.3 Descrizione dei simboli grafici

A\ AVVERTENZA

A\ ~EnzioNE

B Non utilizzare, ricaricare o conservare il robot e il caricabatteria in

luoghi ad alta temperatura (vicino a scintille o fiamme, vicino a termosifoni, alla luce
diretta del sole, in auto quando fa caldo, ecc.), luoghi caldi o luoghi in cui il calore
si possa accumulare (come sotto a termosifoni o coperte elettriche). Garantire una
ventilazione adeguata e non coprire il robot e il caricabatteria con tessuti.

B Per motivi di sicurezza, non utilizzare il robot nelle seguenti condizioni:
(D Non esporre il robot ad ambienti con eccessiva polvere, sabbia, neve,
ghiaccio, acqua, umidita, acqua salata o nebbia salina (come l'ambiente
marino e quello costiero).

ILrobot e destinato ad essere utilizzato esclusivamente all'interno. L'uso del robot
all'aperto puo causare malfunzionamenti, distruzione o danni ai componenti e
agli oggetti circostanti a causa di fattori naturali e altre azioni impreviste.

In caso contrario, potrebbero verificarsi lesioni, malfunzionamenti o danni agli
oggetti circostanti.
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@ Aree con dislivelli superiori a 0,5 cm (come superfici ruvide).

® Discesa continua.

@ Aree di gioco di bambini.

® Aree con oggetti riflettenti o trasparenti (come porte automatiche, finestre,
specchi, pannelli acrilici, ecc.).

® Superfici con nastri adesivi neri (materiali con riflettivita alla luce estremamente
bassa) 0 zone in cui siano fissati oggetti simili.

@ Nelle vicinanze di scale o ascensori.

All'aperto.

® Luoghi con forte luce solare, come vicino alle finestre.

Aree vicine ad apparecchiature a infrarossi, come porte automatiche.
@ Per consentire il passaggio di un robot, un corridoio deve essere largo
almeno 0,55 m. Un corridoio con una larghezza maggiore di 1,5 m consente
a due robot di muoversi frontalmente: in caso contrario, i robot dovranno
passare lungo il corridoio uno per volta.

B Non collocare ornamenti che potrebbero ostacolare le operazioni del
robot e del touch screen.

W Non spingere il robot durante l'accensione.

M Non utilizzare il robot in luoghi con scale, pavimenti irregolari (pavimenti
con interstizi superiori a 3 mm, pavimenti con dislivelli adiacenti superiori a 0,5 mm, tessere
di mosaico, tappeti, ecc.), superfici inclinate o pavimenti bagnati.

In caso contrario, il sensore LIDAR, la fotocamera RGB-D o la fotocamera del
maodulo immagini potrebbero non funzionare correttamente e il robot potrebbe
ribaltarsi o cadere, provocando lesioni o danni alle persone e agli oggetti
circostanti.

B Tenere sempre sgombro il corridoio utilizzato dal robot.

Se il robot passa su piccoli ostacoli o oggetti come forchette, cucchiai e
bacchette, gli oggetti sui vassoi potrebbero cadere, provocando lesioni e
malfunzionamenti, oppure rendendo inutilizzabile il robot.

B Questo robot su ruote e destinato all'uso in interni su superfici piane
(superfici lisce con pendenza inferiore a 5 gradi e dossi inferiori a 0,5 cm). Non utilizzarlo
all'aperto (come balconi aperti), terreni accidentati (come scale) e altri ambienti.

MW Per ricaricare il robot utilizzare solo il caricabatteria originale e il
cavo di alimentazione speciale fornito con il robot.

B Non spingere il robot quando e acceso.

W Non utilizzare il caricabatteria in o vicino a luoghi in cui siano presenti
polvere, sale, gas corrosivi o sostanze inflammabili.
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In caso contrario, potrebbero verificarsi incendi, lesioni, scosse elettriche, danni,
malfunzionamenti, surriscaldamento, perdite o rotture. Non toccare alcuna fonte
di alimentazione o ditensione con le mani bagnate, a parte il cavo dell'alimentatore.

B Non utilizzare caricabatteria o cavi di alimentazione danneggiati.

M Il caricabatteria & progettato per essere posizionato su un lato. Non
utilizzalo in posizione verticale o capovolto.

M Assicurarsi che il cavo di alimentazione sia scollegato dalla presa prima
della manutenzione o quando il caricabatteria non verra utilizzato per un
lungo periodo.

M Quando il cavo di alimentazione e collegato al caricabatteria, non
calpestare il cavo di alimentazione né applicare ad esso una forza
eccessiva. Non toccare il caricabatteria per un periodo di tempo
prolungato durante la ricarica.

W Non far cadere o calpestare il caricabatteria, indipendentemente dal
fatto che sia collegato o meno. Non applicare ad esso una forza eccessiva
su di esso, come appoggiare oggetti o calpestarlo.

M Ricaricare il robot esclusivamente all'interno. Non utilizzarlo all'esterno,
come sulla strada.

B Non utilizzare batterie, alimentatori o colonne di ricarica di terze parti.
Non smontare, riparare o modificare la batteria o la colonna di ricarica
senza autorizzazione.

B Non cuocere (come grigliare) sul robot.
In caso contrario, potrebbero verificarsi incendi, lesioni, scosse elettriche, danni,
malfunzionamenti, surriscaldamento, perdite o rotture.

B Non schizzare acqua sul robot.

Anche se il robot e progettato per essere a prova di polvere e gocce, non lo e
completamente. Qualora del liquido fuoriesca dal vassoio, pulirlo
immediatamente con un panno morbido e asciutto e asciugare il vassoio
all'aria. La presenza di liquido nel robot o ricaricare il robot quando e umido
puo causare surriscaldamenti, scosse elettriche, incendi, lesioni o
malfunzionamenti.

=
s
=
3
o

W Non consentire l'ingresso di liquidi come bevande o altri corpi estranei
all'interno del robot.

B Non collocare oggetti che superino l'altezza del vassoio e possano
bloccare i sensori del robot. In caso contrario, potrebbero verificarsi malfunzi-
onamenti o danni agli oggetti circostanti.
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W Non collocare sul vassoio oggetti che ne superino la capacita di carico.
In caso contrario, potrebbero verificarsi lesioni, malfunzionamenti, danni agli
oggetti circostanti o il robot potrebbe diventare inutilizzabile.

@ Limite di carico quando si utilizzino 3 vassoi: 5 kg ciascuno per i due
vassoi superiori e 10 kg per il vassoio inferiore.

@ Il carico massimo & di 20 kg.

B Non rimuovere gli oggetti da un vassoio quando il robot e in
movimento. In caso contrario gli oggetti potrebbero cadere dal vassoio o
potrebbero verificarsi danni agli oggetti circostanti.

Bl Per garantire l'igiene degli alimenti, non lasciare il cibo incustodito o
fuori portata.

B Non utilizzare un piatto piu grande del vassoio del robot. In caso contrario,
potrebbe bloccare i sensori e causare malfunzionamenti.

W Non utilizzare il robot in un ambiente sanitario o vicino a dispositivi
medici elettronici.

M Per il mercato europeo:

Questo apparecchio puo essere utilizzato da bambini di eta pari o superiore
agli 8 anni e da persone con ridotte capacita fisiche, sensoriali o mentali o
prive di esperienza e conoscenze, se sono state seguite o istruite sull'uso
dell'apparecchio in modo sicuro e se ne comprendono i pericoli associati. |
bambini non devono giocare con 'apparecchio. La pulizia e la manutenzione
non devono essere effettuate da bambini senza supervisione.

M Per il mercato extraeuropeo:

Questo apparecchio non e destinato all'uso da parte di persone (compresi i
bambini) con ridotte capacita fisiche, sensoriali 0 mentali o prive di esperienza
e conoscenze, a meno che non siano state supervisionate o istruite sull'uso
dell'apparecchio da una persona responsabile della loro sicurezza.

I bambini devonao essere sorvegliati per assicurarsi che non giochino con
['apparecchio.

M Il pacco batterie non puo essere sostituito dall'utente.

B Quando si conserva la batteria separatamente, utilizzare un dispositivo
di ricarica speciale per caricarla per 2 ore al mese.

M Ricaricare il robot in aree non occupate, spazi chiusi o accessibili solo ai
tecnici della manutenzione.

M Prestare attenzione agli animali domestici e non lasciarli correre intorno
al robot.
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W Non utilizzare il dispositivo in ambiente umido.
B La temperatura di ricarica della batteria deve essere tra 10°C e 40°C.

W Non esporre il dispositivo ad aree con sostanze inflammabili ed
esplosive.

B Non accendere il dispositivo quando e vietato l'uso.

M Per la sicurezza alla guida, il conducente non puo utilizzare il dispositivo
quando l'auto & in movimento.

B Utilizzare un panno morbido e asciutto per pulire il dispositivo; non
utilizzare acqua, alcol, detersivi o prodotti chimici.

H Tenere la batteria e il caricabatterie del dispositivo fuori dalla portata

dei bambini per evitare che li ingeriscano o si feriscano accidentalmente.
I bambini possono utilizzare il dispositivo solo sotto la supervisione di un
adulto.

W Osservare tutte le norme e i regolamenti applicabili ai prodotti mobili
negli ospedali e nelle strutture sanitarie.

M Utilizzare solo la batteria inclusa con il prodotto.

A\ Non fissare la fonte di luce per troppo tempo (non pit di 100 secondi).

A noa

H L'operatore deve leggere questo manuale e comprendere
completamente come utilizzare correttamente il robot prima di utilizzarlo.

B Assicurarsi che l'alimentatore sia scollegato dalla presa prima
spostare o lavorare sul robot ed effettuare la manutenzione.
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B Non capovolgere o far cadere il robot durante lo spostamento o la
manipolazione.

In caso contrario, potrebbero verificarsi incendi, lesioni, scosse elettriche, danni,
malfunzionamenti, surriscaldamento, perdite, esplosioni chimiche o danni al
robot o al caricabatteria.

M Per la consegna di piatti caldi o instabili (come liquidi in un bicchiere e zuppe
in una ciotola), effettuare una prova in anticipo per assicurarsi che nessun
liquido fuoriesca o goccioli durante il funzionamento.

W uando si posizionano oggetti pesanti o piu piatti sul vassoio,
posizionarli al centro, per mantenere la stabilita.
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In caso contrario, potrebbero verificarsi malfunzionamenti, fuoriuscite di liquidi o
la caduta dei piatti.

B Quando si consegnano oggetti pesanti, posizionarli sui vassoi inferiori e
mantenere il robot in funzione su una superficie piana.

In caso contrario, potrebbero verificarsi fuoriuscite di liquidi o danni agli oggetti
circostanti durante il funzionamento.

W Quando si utilizza il robot, tenere sempre le ruote a contatto con il
pavimento.

In caso contrario, potrebbero verificarsi malfunzionamenti o danni agli oggetti
circostanti.

B Assicurarsi che l'operatore possa rispondere immediatamente a qualsia-
si situazione inaspettata mentre il robot & in movimento. Se si sospetta un
pericolo, premere il pulsante di arresto.

In caso contrario, potrebbero verificarsi lesioni o danni all'utente, a terzi o agli
0ggetti circostanti.

MW Utilizzare il robot in un ambiente con una temperatura compresa fra 0°C
e 40 °C e un’umidita compresa fra il 5% e I'85%. Conservare il robot in un
luogo asciutto e privo di polvere, a una temperatura compresa fra -30 °C e
60 °C e un'umidita compresa fra il 10% e il 90%.

In caso contrario, potrebbero verificarsi incendi, lesioni, scosse elettriche, danni,
malfunzionamenti, surriscaldamento, perdite, esplosioni chimiche o altri danni
alrobot o al caricabatteria.

M In caso di cambiamenti significativi nell'ambiente interno (come
ristrutturazioni, uso del robot in una nuova posizione, risistemazione di oggetti interni
come destinazioni, sedie e tavoli), € necessaria una nuova mappatura.
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3. Specifiche del prodotto

3.1 Aspetto e componenti

- Modulo immagini
MicrofonQ ----------------- \ )
—————— Schermo operativo
,,,,,,,,,,, Modulo visione
: stereo
Vassoio --------------
Altoparlante --------- )
Modulovisione _____( S E&) T LIDAR
stereo y---- Striscia anticollisione
Ruota guida----------- " e — RUOte Motrici

[ % ] ffffffff Pulsante di arresto

Indicatore vassoio ------

Interruttore di
Portadiricarica .y oo alimentazione
manuale < principale
777777777777 ~ Contatto per la
ricarica automatica
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3.2 Specifiche

Temperatura: 0°C~40°C ,
Umidita: 5% ~ 85%

Ambiente interno asciutto con
pavimento piano e liscio

Temperatura: -30°C~ 60 °C;

AMBIEAIS EI CORSEVazIone Altitudine: non superiore a 1000 m

Elemento Specifiche
Nome del prodotto | Feivu
Modello Keenbot T8
Dimensioni del robot 462 Mmx384 mmx1096 mm
(LunghezzaxLarghezzaxAltezza)
Dimensioni del vassoio 383 MmMx342 mm
(LunghezzaxLarghezza)
Peso netto
(esclusa la colonna diricarica) 35Kg

s : ) 5 kg ciascuno per i due livelli superiori,

Capacita massima per livello 10 kg per il livello inferiore
Capacita della batteria CC25,9V20,8Ah
Durata della batteria 13-16 ore
Tempo di ricarica | Circa5ore
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4. Funzionamento

4.1 Ricarica del robot

& Ricaricare completamente il robot quando lo si utilizza per la prima volta
o quando il livello della batteria sia inferiore al 20%.

* La ricarica e completata quando l'indicatore dell'alimentatore diventa verde.
& Non utilizzare il robot durante la ricarica.

& Ricaricare completamente il robot ogni due mesi se il robot viene lasciato
inutilizzato per un lungo periodo

W Aprire il coperchio in gomma della porta di ricarica manuale sul retro del
robot e collegare l'alimentatore alla porta di ricarica.

M Quando inizia la ricarica l'indicatore dell'alimentatore diventa rosso.
Toccare lo schermo e passare alla schermata di ricarica, che mostra che la
ricarica e in corso.

Z 80% @D 12:32

© Tempo rimanente

01h 35m

ricarica completata

@ Scollegare il cavo di alimentazione prima
di accendere il robot.
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M Scollegare l'alimentatore e chiudere il coperchio in gomma.

Struttura della colonna diricarica per il robot Keenon T8:

7777777 Indicator

Segnale di
posizione

Elettrodo di
ricarica

L _ __ Interruttore di

alimentazione

Ricaricare il robot in aree non occupate, spazi chiusi o accessibili solo

aitecnici della manutenzione. ILrobot e dotato diricarica automatica intelligente.
Ein grado diindividuare, allinearsi e collegarsi automaticamente alla colonna di
ricarica per la ricarica automatica quando il livello della batteria scende al 5% o

viene inviato manualmente per la ricarica.
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4.2 Accensione/spegnimento

L'interruttore principale si trova sul retro del robot, sul lato destro sotto la
copertura in gomma.

M Accensione
Premere una volta l'interruttore principale per accendere il robot, operazione che

richiedera circa 40 secondi.

M Spegnimento

Premere una volta l'interruttore principale per spegnere il robot, come viene fatto
per accenderlo.
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4.3 Funzionamento del pulsante di arresto
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Nelle seguenti condizioni, arrestare il robot premendo il pulsante di arresto:
& Spostamento manuale del robot mentre sta lavorando.

& Il robot non funziona normalmente (per esempio si muove in una direzione
diversa da quella indicata) e potrebbe causare danni all'lambiente circostante.

Nota: aprire la copertura in silicone sotto il telaio e attivarlo premendo il
pulsante rosso sulla destra.

B Operazioni in caso di emergenza

Quando il robot non funziona normalmente o in caso di qualsiasi altra
emergenza che metta a rischio ['ambiente circostante, e possibile arrestare il
robot premendo. l'interruttore di arresto di emergenza nella parte superiore.

Interruttore di arresto di emergenza:

Dopo avere verificato che il robot sia tornato alla normalita, ruotare
delicatamente l'interruttore nella direzione indicata sull'interruttore di arresto
di emergenza, sulla parte superiore, per fare in modo che il robot riprenda il
normale funzionamento.

Nota: se il pulsante di arresto di emergenza viene premuto su una pendenza, il
robot rilascera 'energia cinetica e continuera a muoversi a causa dell'inerzia, il
che potrebbe causare lesioni.
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B Protezione di aggiramento degli ostacoli

Il prodotto utilizza un sistema di fusione multisensore per rilevare gli ostacoli
davanti a sé. Qualora si verifichi una situazione pericolosa, il robot puo
decelerare, fermarsi e applicare altre funzioni di controllo della velocita eccessiva
per evitare gli ostacoli attraverso il proprio giudizio, emettendo un segnale
acustico.

Se il percorso e congestionato, il robot non puo evitare 'ostacolo e i segnali
sonori e luminosi continuano, premere l'interruttore di arresto di emergenza
per allontanare il robot o rimuovere ['ostacolo.
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4.4 Selezione della modalita

Il robot e dotato di cinque modalita per diversi scenari: Modalita
consegna, Modalita consegna spuntini, Modalita destinazioni multiple,
Modalita consegna diretta e Modalita compleanno.

& Modalita consegna

In Modalita consegna, il robot pud consegnare alimenti a piu tavoli in un solo
viaggio. Dopo che i piatti ordinati dai diversi clienti siano stati posizionati sui
vassoi e siano stati inseriti i numeri dei tavoli, il robat pianifichera
automaticamente il percorso migliore per la consegna piu veloce.

B 50% 0 12:32

KEENON ROBOT O Ritorno
} — Cantato dalle stelle ®
e Consegna
®
f Spuntino
NG
g Diretta
®
g Auguri @
& Impostazioni = - o+ Popup =@
B 50% M 12:32
DRitorno
A B c ®

O Usati recentemente
8502 8503 8504 8505
= Tutte le posizioni puntuali

8500 8501 8502 8503 8504

8505 8506 8507 8508 8509

| 8510 8511 8512 8513 8514
E 3L Cliccare
% 8515 8516 8517 8518 8519
N ®
Vai Modalita liscia

& Modalita consegna spuntini

In Modalita consegna crociera, il robot circola lungo un percorso predeterminato
con bevande, dessert, spuntini o materiale promozionale self-service e invita i
clienti a provare i cibi o prelevare campioni tramite voce o display.
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2 50% @ 12:32
< DRitorno

Servi da solo qualche spuntino.

@ Percors 2 Percors 3

Percors 4 Percors 5 Percors 6

B s0% @ 12:32
< DRitorno

Servi da solo qualche spuntino.

4

In esecuzione

Toccare un punto qualunque dello schermo per sospendere.

& Modalita consegna diretta

In Modalita consegna diretta, il robot rimane in attesa al punto di prelievo e
puo essere inviato a un tavolo specifico in base al numero di tavolo selezionato.
Dopo la consegna attende sul posto l'attivita successiva invece di tornare
automaticamente. Questa modalita e utilizzata principalmente nei ristoranti con
servizio da asporto e in altri scenari simili.

B 5% 12:32

< Consegna diretta O Ritorno
A B c D
8500 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8508 8509 8510 8511
8512 8513 8514 8515 8516 8517
8518 8519 8520 8521 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529

Vai
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2 50% @ 12:32

8501 ©

Consegna in corso
5.0m

Toccare un punto qualunque dello schermo per sospendere.

& Modalita compleanno

In Modalita compleanno, il robot puo essere inviato a specifiche destinazioni
per riprodurre canzoni per i clienti in occasioni speciali, come compleanni o
altre ricorrenze.

B 50% @ 12:32

< Playlist O Ritorno
Canzone di compleanno — Cantato @
dalle stelle ®
Shoubi Namsan N O)
Canzoni di Natale ®
Shoubi Namsan ®

Fan7ani di Nlatala Canvani di Natala

< & p o — « Popup =@

B 50%m. 12:32

< Playlist O Ritorno
o

«®p @« =

Canzone di compleanno — Cant <
.

Shoubi Namsan Canzone di compleanno — Canta

Canzoni di Natale
Canzoni di Natale Shoubi Namsan

. Canzoni di Natale
Canzoni di Natale

g
Shoubi Namsan ®
Fan7ani Ai Natala Cansani Ai Nata

4« ® P = — o+ Popup =@
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& Modalita destinazioni multiple
In Modalita destinazioni multiple, simile alla Modalita consegna crociera, il robot
puo servire consecutivamente fino a 20 tavoli in un singolo viaggio.

B 5% 12:32

< Multiple D Ritorno
A B © D

("s501 ) 8502 8503 8504 8505
8506 8507 8510 8511
12 @EED s D @D s

8s18 8519 8520 8522 8523
8524 8525 8526 8527 8528 8529

tavoli selezionati

B 50%E: 12:32

i Annulla tutto

< 13tavoli selezionati

B Modalita consegna

La Modalita consegna viene comunemente utilizzata per consegnare i piatti a
specifiche destinazioni, come mostrato nei seguenti passi:

D Seleziona Modalita consegna dalla barra delle attivita nell'angolo in alto a
sinistra dello schermo.

@ Posizionare i piatti sui vassoi (un solo vassoio per ogni tavolo).

® Cercare l'icona del vassoio sul lato sinistro dello schermo, toccare il vassoio
con i piatti sullo schermo, quindi toccare il numero del tavolo di destinazione.
@ Dopo aver inserito i numeri di tutti i tavoli, toccare Vai affinché il robot inizi la
consegna.

® Il robot arriva velocemente a destinazione lungo il percorso prestabilito.
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Se necessario, durante la consegna, toccare lo schermo per mettere in pausa il
robot.

® Per impostazione predefinita, il tempo di pausa dell'attivita di consegna &
di 30 secondi, con un valore massimo di 5 minuti. Quando il robot e in pausa, e
possibile dare diversi comandi (modifica attivita, termina attivita corrente, termina tutte
le attivita); se non viene dato alcun comando, il robot riprendera le sue attivita
allo scadere del tempo di pausa.

@ Dopo essere arrivato a destinazione, il robot emettera un awiso vocale (ecco
i vostri piatti).

Dopo aver toccato per confermare il prelievo, il robot eseguira ['attivita
successiva o tornera al punto di prelievo in attesa di un nuovo ordine.

®© Al termine dell'attivita, sullo schermo del robot verranno visualizzati ['attivita
precedente e il numero del tavolo. In questo modo e comodo selezionare il
numero del tavolo nell'attivita precedente se i piatti devono essere inviati allo
stesso tavolo in pit consegne.

2 so%my 12:32

KEENON ROBOT © Retour
) — Cantato dalle stelle ®
econsegna
®
f Spuntino
" ®
g Diretta
®
5 Auguri @
% Impostazioni W ———————— 4+ Popp =@
2 50% @ 12:32
DRitorno
A B ®

® Usati recentemente
8506 8502 8503 8504 8505
= Tutte le posizioni puntuali

8500 8501 8502 8503 8504
8505 8507 8508 8509

8510 8511 8512 8513 8514

E 3L Cliccare

8515 8516 8517 8518 8519

" ®
Vai Modalita liscia



Promuovere la nuova rivoluzione della consegna automatica | Keenon Robotics | 203

A s0%m) 12:32

< Prelievo O Ritorno
L 01 Preso
3L 03 Consegna in sospeso
Vai

A s0%m) 12:32

8501 ¢

Consegna in corso
5.0m

Toccare un punto qualunque dello schermo per sospendere.

B 50%EY 12:32

®

© Ritorno

8501
4

< Consegna in corso

Pausa
5.0m

(S Preleva in anticipo ([, Modifica attivita [ Fine

=
i
=
>
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2 s0%m) 12:32

®

< Consegna in corso O Ritorno

Consegnato

I«

Pausa
5.0m

(O Preleva in anticipo (4, Modifica attivita (> Fine

Ultima consegna: 8501 8502 8503 X

B Modalita consegna spuntini

La Modalita consegna spuntini e una modalita comunemente utilizzata in cui
il robot e impostato per spostarsi lungo un percorso predeterminato, come
mostrato nei seguenti passi:

@ Toccare l'angolo in alto a sinistra dello schermo e selezionare Modalita
consegna crociera.

@ Selezionare un percorso predeterminato.

@ Toccare Vai affinché il robot inizi la consegna.

@ Il robot emettera awisi vocali durante la consegna per ricordare ai clienti

di ritirare i piatti. Durante la consegna a crociera, i clienti possono toccare lo
schermo per mettere in pausa il robot. Per impostazione predefinita, la durata
della pausa e di 30 secondi. Dopo 30 secondi, il robot riprendera la sua attivita.
® Per ritirare gli spuntini, i clienti possono stare di fronte al robot o toccarne lo
schermo: il robot si fermera per la comodita dei clienti. La durata della pausa
predefinita e di 30 secondi, con un'impostazione massima di 5 minuti.

B 50%ED 12:32

KEENON ROBOT © Ritorno

1g — Sung by the Stars >
Q Consegna 9 9 by O
®

GSpuntini
" ®

g Diretta
®
é Auguri @

i3} Impostazioni 4~ — o+ Popup i)
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2 swm. 1232
< ORitorno

Servi da solo qualche spuntino.

@ Parcours 2 Parcours 3

Parcours 4 Parcours 5 Parcours 6

2 50%ES 12:32
< DRitorno

Servi da solo qualche spuntino.

4

In esecuzione

Toccare un punto qualunque dello schermo per sospendere.

2 50%m. 12:32
< DRitorno

Servi da solo qualche spuntino.

3

Pausa

Toccare un punto qualunque dello schermo per continuare.
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5. Manutenzione del robot

5.1 Manutenzione

M Robot

@ Prima di rimuovere la polvere dal robot, assicurarsi che l'alimentatore sia
scollegato dalla presa e dal robot.

@ Pulire ogni giorno il sensore LiDAR, la fotocamera RGB-D e il modulo
immagini superiore con un panno in microfibra.

* | panni in microfibra non sono in dotazione. Occorre predisporne
separatamente.

@ Dopo avere utilizzato il robot, pulire lo sporco con un panno morbido
inumidito e asciugare completamente il robot con un panno asciutto.

@ Utilizzare etanolo disinfettante per disinfettare l'esterno del robot. Non
spruzzare del liquido direttamente sul robot. Utilizzare un panno
inumidito nel disinfettante per pulire il robot.

® Controllare e pulire regolarmente la parte inferiore del robot ogni sei
mesi.

® 0Ogni 6 mesi occorre controllare e pulire la macchina, ispezionare le
apparecchiature e le funzioni di sicurezza, come la funzione di arresto di
emergenza, la funzione di aggiramento degli ostacoli, gli allarmi visuali
e sonori, ecc. Una settimana prima della data di scadenza, la macchina
smettera di funzionare e apparira un promemoria che richiede di
effettuare la manutenzione. Dopo aver visto il promemoria, contattare il
personale di manutenzione post-vendita professionale per un'ispezione e
una manutenzione tempestive in loco. Evitare di compromettere il normale
funzionamento della macchina.

@ E necessario controllare quotidianamente 'ambiente di utilizzo del
robot, come la pendenza e la planarita dei pavimenti, se le etichette di
navigazione siano complete e se le apparecchiature di illuminazione in
loco siano vecchie o danneggiate.

Se l'intensita della luce ambientale sia compresa tra 300 e 20000 lux.
Pulire tempestivamente eventuali macchie di acqua o di olio sulla
macchina o sui pavimenti.

M Ruota guida e ruota motrice

@ Rimuovere i peli e la polvere eventualmente bloccati sulla ruota.

@ Per pulire le ruote motrici, rimuoverle dal robot e strofinarle con un
panno umido.
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® Se il robot & sporco, appoggiarlo di lato su una superficie morbida e
pulirlo con un panno inumidito con detergente neutro.
* Per evitare lesioni, indossare i guanti durante lo smontaggio del robot.

W Occorre contattare la fabbrica per quanto riguarda la manutenzione e la
sostituzione post-vendita del pacco batterie.

5.2 Cura del corpo del robot

W Assicurarsi di spegnere il robot e ricaricare la batteria dopo l'uso.
@ Spegnere il robot per riporlo quando non & in uso.

@ Conservare il robot in un luogo in cui non ostacoli 'accesso a porte
tagliafuoco, scale o attrezzature antincendio.

® Conservare sempre il robot in un luogo chiuso e asciutto, privo di
umidita.

5.3 Spostamento e manipolazione del robot
Sollevare o spingere il robot con entrambe le mani.

M Spostamento del robot

Tenere il vassoio superiore con entrambe le mani e sollevare il robot dalla parte
inferiore (come mostrato dalla freccia nell'immagine) mantenendolo in posizione
verticale.

B Movimento a spinta del robot
Spingere il vassoio superiore del robot con entrambe le mani (come mostrato dalla
freccia).
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[ vassoio superiore

Punto di carico inferiore

5.4 Trasporto

Durante il trasporto, seguire la direzione della freccia sulla scatola, non
distendere né scaricare.

Durante il disimballaggio, mantenere la macchina nella direzione indicata
sulla scatola, rimuovere il nastro di imballaggio, rimuovere la scatola
esterna dal basso verso l'alto, rimuovere lo schema di riempimento e
trasportare la macchina nel luogo designato secondo il metodo in 5.3.

5.5 Smaltimento

Lo smaltimento incontrollato dei dispositivi elettronici inquina 'ambiente:
fare riferimento alla politica nazionale e locale sullo smaltimento dei rifiuti
prima di eliminarli.

Questo prodotto contiene pacchi batterie che sono sostanze pericolose:
contattare personale professionale per il riciclo.

Questo prodotto e progettato e realizzato con materiali e componenti
riciclabili e di alta qualita.

In fase di smaltimento del prodotto, verificare che lo stesso venga smaltito
correttamente come rifiuto industriale differenziato dai rifiuti generali e
aziendali secondo le normative regionali e comunali, previa richiesta ad
un addetto allo smaltimento dei rifiuti industriali.
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* Se il prodotto e stato preso a noleggio, non puo essere smaltito
autonomamente. Contattare l'assistenza clienti. Quando si smaltisce il
dispositivo, rimuovere la batteria e smaltirla correttamente secondo le normative

per lo smaltimento dei rifiuti nella regione in cui si risiede.
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6. Risoluzione dei problemi

In caso di problemi, fare riferimento alle soluzioni riportate di seguito.

Problema Soluzione

@ Quando la carica della batteria & bassa, ricaricare

contattare l'assistenza clienti.

\mposgbltg ! ilrobot con l'alimentatore.
accendere il : ) ) -
robot | @ Se il problema persiste, contattare |'assistenza
i clienti.
@ Premere il pulsante di arresto, spostare manual-
© mente l'etichetta in un punto facilmente visibile,
rilasciare il pulsante di arresto, quindi verificare se il
i robot si muove.
Il robot non si @ Se il problema persiste dopo l'operazione @,
muove  spegnere l'interruttore di alimentazione principale e
riaccenderlo quando il robot si trovi in un punto in cui
i l'etichetta e facilmente visibile al robot e riprovare.
I @ Se il problema persiste, contattare 'assistenza
i clienti.
1 @D Seilrobot & fuori mappa, spegnere l'interruttore
o i dialimentazione principale, avvicinare il robot al
La navigazione 1 punto di partenza e riawiare la navigazione.
non funziona ! @ Assicurarsi che il modulo del display non sia
i coperto da stoffa o altri oggetti. Rimuovere eventuale
! polvere.
Il robot non @ Se non c'e voce o suono, o il volume & troppo
produce né voce ! basso, regolare il volume.
né suoni i @ Seil problema persiste, contattare l'assistenza
I clienti.
Il robot non N - : o
funzi i Spegnere l'interruttore di alimentazione principale e
unziona |

normalmente
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