VIOMI

Robot sprzatajacy
Model: V-RVCLM21B Instrukcja obstugi

Przed uzyciem nalezy doktadnie przeczyta¢ instrukcje obstugi i zachowac ja.
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Robot

QInteligentne tadowanie

Krétko przytrzymaj, aby uruchomi¢ inteligentne tadowanie

Uruchomienie i zamkniecie / czyszczenie

Krétko przytrzymaj przycisk, aby rozpocza¢ / zatrzymac czyszczenie.
Przytrzymaj przycisk przez 3 s, aby uruchomi¢ lub wylaczy¢ robota.
Niebieskie $wiatto— wiaczone jednostajnie — robot normalnie pracuje

Z6tte swiatto - miga powoli - konieczne tadowanie w celu
natadowania akumulatora

Z6tte swiatto -miga — trwa tadowanie akumulatora
Niebieskie $wiatto - miga powoli - tryb konfiguracji sieci

Niebieski $wiatto - delikatnie miga - uruchamianie / aktualizacja
oprogramowania

Czerwone $wiatto - miga szybko — nieprawidtowe dziatanie

Konfiguracja sieci

Przy wtgczonym urzadzeniu, naciénij przycisk ON/OFF oraz
inteligentne fadowanie przez 3 sekundy, aby przej$¢ do konfiguraciji
sieci.

Otwarcie pokrywy



Elementy i czujniki

Laser radar Collision sensor 9)Szczotka boczna 13)Lewe kétko
2)Pokrywa 6)Kdtko gtdwne 10)Czujnik graniczny 14)Prawe kotko
3)Przycisk On/off 7)Elektroda tadujgca 11)Ostona silnika

4)Czujnik podczerwieni 8)Bateria 12)Szczotka gtéwna
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Stacja tadujaca

Wilew na wode

[—‘ Obszar nadawania Wskaznik fadowania
———er = sygnatu
@ X ~——* Pojemnik na wode
Elektroda Elektroda
s Zamknigcie zbiornika
Otwoér na kabel

2w1 Pojemnik na
wode i kurz

o[+ "Wlew na wode
/'/ N
P :b")

« Zamkniecie zbiornika
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1. Podiacz kabel zasilajacy. 3. Uruchomienie i tadowanie

Nacisnij przycisk On/off przez ok. 3 sekundy, az zapali sie
lampka. Podlacz robota do stacji tadujacej w celu
natadowania.

' Umie$¢ zbedny kabel w otworze na kabel na stacji tadujace;j.

2. Umiesé¢ stacje tadujgca przy $cianie i podtacz zasilanie.

- _ 64/ - - -
( § ¢t/ Niebieskie $wiatto pozostaje wigczone — uruchomienie poprawne,
\\,‘\ / . rozpoczeto sie tadowanie
1 T \ Z6tte $wiatto miga powoli — trwa fadowanie

>0.5m

45m Czerwone $wiatto pozostaje wiaczone — wystapit blad

'Upewnij sie, ze po obu stronach stacji tadujacej masz po ok. 0,5m wolnej

przestrzeni, a przed nig ok. 1,5m. + Jesli bateria bedzie zbyt staba, robot nie uruchomi sie albo zatrzyma.
*Nie wystawiaj stacji tadujgcej na bezposrednie dziatanie promieni Nalezy niezwlocznie podiaczyé do stacji tadujacej
sfonecznych. )

¢ Robot uruchomi sie automatycznie po podtgczeniu do stacji tadujace;j.
¢ Robot moze sie nie wigczyé natychmiastowo po podiaczeniu do stacji
fadujacej, jesli bateria bedzie zbyt staba.



1.Montaz pojemnika na wode
Otwoérz wlew pojemnika na wode, napetnij go woda i
zamknij szczelnie.
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2. W6z zbiornik z woda do robota we wskazanym
kierunku. Upewnij sie, ze zbiornik jest szczelnie
zamkniety i poprawnie zamontowany.

3.Zamontuj sciereczke do uchwytu, przyklej doktadnie do
lepcy trzymajacych mop.
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4. Recznie wci$nij zaciski po obu stronach wspornika na

$mieci. W6z pojemnik na kurz do dolnej czesci robota
we wskazanym kierunku.
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Nie uzywaj pojemnika na wode przy pierwszym uzyciu.
Nie uzywaj zbiornika na wode, jesli urzadzenie pozostanie
bez nadzoru.
Zdemontuj zbiornik na wode przed tadowaniem lub jesli
robot nie bedzie pracowat.
Jesli w domu sg dywany, ustaw wirtualne $ciany w aplikacji.



Instrukcja obstugi

1. Wiaczanie / wytaczanie

Robot uruchomi sig automatycznie, po petnym natadowaniu baterii.

Robot nie wytaczy sie podczas tadowania w stacji tadujacej.

Po dtuzszym przycisnigciu ON/OFF zapali si¢ lampka zasilania i robot uruchomi sig. Po uruchomieniu ustyszymy sygnat dzwigkowy.
Po zakonczeniu pracy, przycisnij i przytrzymaj przycisk zasilania ON/OFF. Ustyszymy sygnat dzwigkowy i robot wytaczy sie.

2. Czyszczenie

Po uruchomieniu robota, naciénij przycisk ON/OFF — ustyszysz sygnat dzwiekowy: ,ENTER GLOBAL CLEANING” (wybierz tryb czyszczenia)
Po uruchomieniu robota nacisnij przycisk tadowania — ustyszysz sygnat dzwigkowy: ,ENTER RECHARGE MODE” (wybierz tryb tadowania)
Wejdz na strone gtéwna aplikacji, naciénij START - ustyszysz sygnat dzwigkowy: ,ENTER GLOBAL CLEANING” (wybierz tryb czyszczenia)
Wejdz na strone gtéwna aplikacji, nacisénij RECHARGE- ustyszysz sygnat dZzwigkowy: ,ENTER RECHARGE MODE" (wybierz tryb tadowania)

W przypadku stabej baterii urzadzenia, tryb czyszczenia moze by¢ niedostepny.

3. tadowanie

Kiedy robot zakonczy czyszczenie, ustyszysz komunikat ,CLEANING IS FINISHED”. ENTER RECHARGE MODE Robot automatycznie uda sie do stacji fadujacej.
Jesli bateria w robocie bedzie zbyt staba, automatycznie uda sig do stacji tadujgce|. Po natadowaniu baterii automatycznie rozpocznie czyszczenie, tam gdzie je
zakonczyt.

Robot moze automatycznie sie wylaczyé, jesli bateria bedzie zbyt staba. Nalezy umiescié robot przy stacji tadujacej. Upewnij sig, ze jest dobrze podtgczony do staciji.

4. Sygnaly swietlne

Jesli na robocie nie pojawia sie zadne $wiatto, robot jest wytaczony.

Jesli na robocie pojawia sig niebieskie swiatto, robot jest w trakcie konfiguracji sieci

Jesli na robocie niebieskie swiatto zaczyna migaé, robot uruchamia sie lub wytgcza.

Jesli na robocie niebieskie swiatto pozostaje wiaczone, robot jest w stanie bezczynnosci / gotowosci / czyszczenia / pauzy
Jesli na robocie zotte $wiatto zapali sig, robot ma stabg baterie.

Jesli na robocie zotte $wiatto powoli miga, robot jest w trakcie tadowania.

Jesli na robocie czerwone $wiatto miga, wystepuje problem w pracy urzadzenia.

Jesli na stacji tadujacej niebieskie $wiatto miga, znajduje sie w trakcie fadowania.

5. Konfiguracja sieci i aktualizacja oprogramowania ukladowego

Zeskanuj kod QR na robocie, aby pobra¢ aplikacje; zresetuj WiFi zgodnie z instrukcjami w aplikacji. Szczegétowe informacje mozna znalez¢ w skréconej instrukcji
obstugi. Dzigki aplikacji mozesz bezposrednio wyszukiwaé i aktualizowa¢ swoje oprogramowanie urzadzenia. Podczas aktualizacji, urzgdzenie taduje sig lub poziom
natadowania baterii wynosi nie mniej niz 60% w przypadku aktualizacji. Wigcej informacji w skréconej instrukcji obstugi. Po udanym pobraniu aplikacji przeprowadz
konfiguracje sieci zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi w aplikacji Gdy robot jest podtaczony do Internetu, mozesz uzy¢ tej aplikacji do zdalnego rozpoczecia
czyszczenia. Robot nie obstuguje sieci WiFi w pasmie czestotliwosci S.8G. Usuwanie aplikacji: Naciénij przycisk tadowania przez 5 sekund - ustyszysz sygnat
dzwiekowy; nastepnie ponownie nacisnij przycisk tadowania na 5 sekund. Ustyszysz komunikat sygnat gtosowy 'Initiatization starts! Initiatization succcss”



Rutynowa konserwacja

Pojemnik na kurz
1. Otwérz gorng pokrywe, tak jak pokazano na obrazku

3.Za pomoca szczotki czyszczacej wyczy$é
pojemnik na kurz

4.Ponownie wtéz pojemnik na kurz. zamknij
gorng pokrywe.




Rutynowa

konserwacja

Filtr HEPA
Instrukcja usuniecia filtra HEPA i wyczyszczenia go

Szczotka gtéwna

1. Obré¢ dolny zacisk, aby zdja¢ ostone $rodkowego silnika

2 Wyjmij szczotke gtéwna i wyczysci¢ tozysko

3 Wyczyscié szczotke gtéwna

4. Zainstaluj ponownie szczotke i zamknij pokrywe tak aby byto stuszane
klikniecie.

Uwaga Wymieniaj szczotke do rolowania co 6-12 miesiecy, aby zapewnié
prawidtowe funkcjonowanie odkurzacza

PR * Osfona srodkowego silnika
{6." » Zatrzask

* Szczotka gtéwna
« tozysko

Szczotka boczna
Regularnie wyjmuj i czy$¢ szczotke boczng

Czujnik graniczny
Czy&¢ czujnik graniczny miekka szmatka

Boundary sensor

m Wymien filtr HEPA co trzy miesiace

m Czys¢ fitr HEPA  czysta szczotka aby  uniknac
zablokowania.

m Wymien szczotke co trzy miesiace, aby zapewnié efekt
dobrego czyszczenia



Robot Stacja tadujaca

Wymiary: 350 mm x 94,5 mm Wymiary: 153,9 mm x 74,6 mm x 99,5 mm
Waga: okoto 3,27 kg Moc: 24 W

Napiecie znamionowe: 14,8V Wejscie znamionowe: 20V-12A

Pojemnos$¢ baterii: 3200 mAh Znamionowa moc wyjéciowa: 20V -12A

Moc silnika: 33W Czestotliwo$é znamionowa: 50/60 Hz

Nazwy i zawarto$é niebezpiecznych substancji w produkcie

Niebezpieczne substancje

Nazwa czeéci

Cr(vl) Pbde

Metal

Ptytki drukowane

Tworzyw sztucznych

Czesci standardowe
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Inne metalowe czeéci

Ta tabela zostata opracowana zgodnie z SJ / T11364-2014

0 Wskazuje, ze zawarto$¢ tej niebezpieczne] substancji w czesci odpowiadajgcej jest nizsza od limitu okreslonego specyfikacji w GB/T 26572-2011.

X Wskazuje, ze zawartos¢ tej niebezpiecznej substancji w co najmniej jednej jednorodnej materiil odpowiadajacej jej czesci jest powyzej limitu w
GBI/T 26572-2011.

Obecnie cze$¢ oznaczona X’ zawiera substancje lub elementy, ktére nie sg przyjazne dla srodowiska. nie moze by¢ catkowicie zastapiona przez takie, ktére
nie zawieraja takich substancji ani pierwiastkéw ze wzgledu na ograniczony poziom globalnej technologii i procesu. Ulepszenia technologiczne bedg
wprowadzane stopniowo w przysztosci

Weszystkie powyzsze symbole podlegajg przepisom dotyczacym srodkéw ograniczonego stosowania substancii niebezpiecznych w Chinach oraz standardowi
pomocniczemu SJ / T11364. Diugotrwate stosowanie produktu nie spowoduje szkody dla zdrowia ludzi, wigc mozesz by¢ spokaojny.



Rozwigzywanie problemow

Komunikat o btedzie

Rozwiazanie

Nieprawidtowos¢ 1: Potwierdz, ze radar laserowy nie jest zablokowany.

Sprawdz lub usun ciata obce wokoét radaru laserowego lub przenie$ robota w nowe miejsce i
uruchom go ponownie.

Nieprawidtowos¢ 2: Przetrzyj czujnik granicy i przenies robota w nowe
miejsce, aby uruchomi¢ ponownie

\VWytrzyj czujnik granicy i ponéw prébe (w celu ustalenia pozycji czujnika zapoznaj sie z instrukcjg
obstugi).

Nieprawidtowo$¢ 3: Wykryto intensywne pole magnetyczne. Przejdz na
nowa pozycje i sprobuj ponownie

Przenies robota w nowe miejsce i sprébuj ponownie.

Nieprawidtowos¢ 4. Sprawdz i usun ciata obce na czujniku kolizji.

\V\yczysé czujnik kolizji, usun ciata obce i uruchom ponownie.

Nieprawidtowo$¢ 5: Temperatura robota jest nienormalna. Poczekaj,
2z temperatura stanie sie normalna.

Temperatura robota jest zbyt wysoka lub zbyt niska Przed ponownym uzyciem odczekaj, az
temperatura stanie sie normalna

Nieprawidtowos¢ 6: tadowanie jest nieprawidtowe. Nalezy wyczyécic
obszar stykow tadowania.

Sprawdz, czy zastosowany zasilacz jest oryginalny, dostarczany z produktem i czy stacja tadujgca
jest ustawiona poziomo. Odiacz zasilanie stacji dokujacej, wytrzyj metalowe styki.

Opakowanie zutylizowac w sposéb przyjazny dla srodowiska. To urzgdzenie jest
oznaczone zgodnie z Dyrektywg Europejskg 2012/19 / UE dotyczacg zuzytego sprzetu

elektrycznego i elektronicznego

)i ¢

(Dyrektywa WEEE w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego).
Dyrektywa okresla ramy zwrotu i recyklingu zuzytego sprzetu, ktére majg zastosowanie w

cate] UE. Zapytaj swojego sprzedawce o aktualne punkty odbioru. Deklaracja zgodnosci

UE

Ce
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