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User Manual
Robot Vacuum and Mop

Manuel d'utilisation
Robot aspirateur et vadrouille

Model/Modeéle: YJCC023




Dear users:

Chers utilisateurs :

Thank you for purchasing Narwal products. To access comprehensive support from Narwal, you are recommended to read carefully the manual and
illustrations before using the product. Please keep the manual properly.

The manual may be updated from time to time based on product updates and user feedback. Please scan the QR code below to browse the official
website and view the latest version.

In case of any problem in using the product, please contact Narwal after-sales customer service through the following ways

Customer service email:

Merci davoir acheté les produits Narwal. Pour bénéficier d'un support complet de la part de Narwal, nous vous recommandons de lire attentivement
le manuel et les illustrations avant d'utiliser le produit. Veuillez conserver le manuel correctement.

Le manuel peut &tre mis & jour de temps & autre en fonction des mises & jour du produit et des retours des utilisateurs. Veuillez scanner le code QR
ci-dessous pour accéder au site Web officiel et consulter la derniére version.

En cas de probléme lors de ['utilisation du produit, veuillez contacter le service client aprés-vente Narwal par les moyens suivants

Email du service client

support.na@global.narwal.com(North America)

support kr@global.narwal.com(South Korea)

support jp@global.narwal.com(Japan)

*For other countries, please refer to the after-sales contact information provided by your local vendors.
*Pour les autres pays, veuillez vous référer aux informations de contact aprés-vente fournies par vos revendeurs locaux. Nous vous souhaitons une
agréable expérience |

We wish you a pleasant experience!
Nous vous souhaitons une bonne expérience !

Electronic version of the user manual
Elektronische Version des Benutzerhandbuchs
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Regional Availability and Compatibility

Based on user experience consideration and relevant legal and compliant requirements, Narwal products normally sold by Narwal (and its authorized
retailers) are only available for use and after-sales service support in the country or region in which they were originally sold. If a product is shipped to
any other countries or regions, you might not be able to use the Narwal App to bind the product or perform relevant operations. We recommend
that you purchase the local version of the Narwal product from Narwal or its authorized retailers in order to obtain the best product use and service
experience.

For avoidance of doubt, Narwal products sold by Narwal (and its authorized retailers) in the PRC are only available for use and after-sales service
support in the PRC (for this purpose, excluding Hong Kong, Macao and Taiwan)

1Product At A Glance

11 Check List
Main parts

Robot x 1
(including dust bag x 1, mopping module x 2)

Base station x 1
(including cleaning base 1, cleaning tray x 1,
clean water tank x 1, dirty water tank x 1)

Accessories

Side brush x 2
(Accessory)

Dust binx1
(Accessory)

Base station power cord x 1

1.2 Robot Accessory
Front (top cover closed)

Radar sensors
(laser ranging sensor)

Recall button

Start/Stop button

Structured light forward sensor

TOF edge sensor Bumper (pressure) sensor

Front (top cover open)

Dust bin

/. N\

/ W Dust bin filter

\ @‘i Dust bin open button
\J y

D\sposat;e dust bag

Robot top cover i

Dust bag snap
RESET button

Top cover slot

Dust bag filter

Robot bottom

Infrared ranging and anti-drop sensor x 3
Ultrasonic carpet sensor

Nameplate(S/N included) — Side brush x2

A

Zero-Tangling Floating Brush

Drive wheel x 2

Mopping module x 2

Caster

Mop pad x 2

Mop base x 2
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1.3 Base station 1.4 Buttons and indicators

Front (lid closed) Robot buttons
yd - AN Button Action Function
a6 station buttons [ : — ) \‘ Indicator Start/Stop Short press Start/pause/resume the current task
\ Q / Press and hold for 2s Power on/off
/ Recall 3 Home Short press Return to the base station
Press and hold for 2s Turn On/Off Child Lock
Short press Enter the pairing mode
Reset o Press and hold for 5s Unbind the account and clear user data
Dirt sensor Press and hold for 10s Restore factory settings

(inside the base station) Robot entrance

Base station buttons

Cleaning tray

Button Action Function
Cleaning base Short press Start/pause/resume the current task
= Double click Start/cancel mop washing
Front (lid open) Press and hold for 2s End current task
Press and hold for 10s Enter/exit the pairing mode
Short press for 5 consecutive times Refill/discharge self-check

Base station indicators

Clean water tank sponge filter Indicator Meaning
Off Standby/drying/disinfection underway
Base station lid Steady Task underway (cleaning/mapping/mop washing/recalling)
Dirty Water Tank Slow flashing Pairing/updating/refill/discharge self-check underway
Fast flashing Error/disconnected

Base station handle 4{»

2. Get Ready Before Use

nstall the side brushes emove the anti-collision foam
1)Install the side brush 2)R the anti-coll fi

Press side brushes into the slots as indicated by color Open the robot top cover and remove the anti-collision
Back until they click into place. foam.

()
&

Power interface @ D
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(3)Place the base station

Plug the power cord into the socket on the back of the base
station and connect it to a power outlet. and leave an open
space of at least 0.45m in front of the base station for
the robot to enter and leave the base station.

Note: If the base station is placed tilted or there are table legs,
curtains, and ornaments around, the robot's obstacle avoidance

(4)Add floor cleaning tablet
Add a fioor cleaning tablet to the clean water tank.
Note: Cleaning Tablet should be purchased separately.

————
Please usethe cleaning
tablet from Narwal

function may be triggered, affecting its entry and exit. §

B.Open the doors of the rooms to be cleaned and arrange
the furniture to leave as much space as possible for cleaning.

A. Put away the clutter on the floor, e.g. scattered cables,
rags, slippers, clothes, and books slippers, clothes, and books.

(5)Add clean water (6)Boot settings
Before mopping, add water to the clean water tank for mop Push the robot into the base station with side brushes
washing. facing outward. The base station will beep once to indicate

D. The maximum obstacle crossing height is 20mm and
the robot cannot enter rooms with a threshold height of
over 20mm. You can purchase Narwal Threshold Ramp to
help the robot climb over obstacles.

C. Leave other doors closed and install the fence to prevent

that charging is successful and the robot will turn itself on 2
the robot from entering elevated or low areas.

and prompt a voice message.

« Open the base station lid. Take out the clean water tank,
snap it open and fill it with clean water.

« Snap the tank shut and put the water tank back into the
base station.

Note: DO NOT add any third-party detergents or disinfectants

into the clean water tank to avoid product damage.

E.DONOT stand in front of the robot, on the threshold, orin
narrow aisles to avoid omission.

3.2 Mapping

Before cleaning a new home, the robot needs to explore the environment and create a map. Before first-time cleaning,
you can trigger mapping by short pressing the > [Start/Stop] button on the base station or tapping [Start Mapping] in
the App.

Note:

1.0nce amap s created, it can be edited in the App.

2. Please do not move the base station after amap is created, or you have to restart mapping. If large furniture in your home is rearranged,
itis recommended to create a new map.

(7)Connect and bind the robot in the App

Download the Narwal App and follow the instructions for connecting
and binding the robot.

Note

1.Inthe App device page, tap "Settings" > "Device" and then press hold the
"Restart Robot" for 10s to turn on/off the power-saving mode.

—The power-saving mode is only available in North America.

3.3 Cleaning
Select cleaning modes
(i)
f) The product comes with four built-in cleaning modes: Vacuum, Mop, Vacuum and Mop, and Vacuum then Mop. You can

select and adjust parameters like cleaning cycles, suction, and mop humidity for each mode in the App.
Note: Before any task that includes vacuuming, please make sure that the robot top cover is proper in place to avoid any vacuuming error.

Set Freo Mind

The Freo Mind is an intelligent cleaning assistant. You can select the cleaning mode and then activate Freo Mind in the App.
When the Freo Mind is enabled, the robot can:

«set cleaning parameters based on the environmental data collected by sensors;

«enhance edge-to-edge cleaning.

3. How to Use

Before using the robot, please make sure you have finished the installation and base station setup in Chapter 2.

3.10rganize the home environment
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Start cleaning task

You can start the robot for cleaning in three ways:
«Tap & [Start Cleaning] in the App;

«Short press the O [Start/Stop] button on the robot to start cleaning. The robot will activate the Vacuum Mode by default;

«Short press the II> [Start/Stop] button on the base station to start cleaning. The robot will activate the Vacuum and
Mop Mode by default;
Note: You can adjust the default cleaning mode for pressing buttons on the base station and set more cleaning parameters in the App.

Pause/resume the current task

You can pause/resume the current task in three ways:
«Tap @ Pause/ (-) Resume button in the App;

«Short press the () Start/Stop button on the robot;
«Short press the [[> Start/Stop button on the base station.

Mop washing

If the robot is set for multiple mopping runs or the area for cleaning is large, the robot will automatically return to the
base station for mop washing.

The number of mopping runs and returns can be modified in the App before cleaning starts, and cannot be modified
during the current cleaning task.

End current task

The robot will navigate itself back to the base station when cleaning ends. You can view the current cleaning report in the App.
You can manually end the task in the following three ways:

-Pressandhold () Finish button for 2s in the App;

«Short press the ) Home Home button on the robot;

«Press and hold the > [Start/Stop] button on the base station for 2s.

Mop Drying

After the last mopping run, the robot will return to the base station for mop washing and drying. The drying time can
be modified in the App.

You can also start mop washing and drying manually in the following two ways:

-Tap & Mop Washing & Drying button in the App;

+Double tap the [>> [Mop Washing & Drying] button on the base station.
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4. Parameters

4.1 Specifications

Robot(YJCC023)

Base Station(YJCB023)

Dimensions: 350*350*107 mm

Dimensions: 415*370*434 mm

Weight: 4.25 kg

Weight: 8.5 kg

Wireless Connection: 2.4CGHz, 802.11b/g/n

Rated input: 100-240V~50-60Hz

Charging time: About 3 hours

Rated power: 60W

Rated voltage (working): 14.4V== (lithium ion battery, >5000mAh)

Rated output: 20V==2.25A

Rated input: 20V==—2.25A

Wi-Fi

Protocol: IEEE 80211b/g/n

Frequency Range: 2412~2472MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): =20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocol: BLE 5.0

Protocol: BLE 5.0

Frequency Range: 2402-2480MHz

Frequency Range: 2402-2480MHz

Max. Transmitter Power (EIRP): <10dBm

Max. Transmitter Power (EIRP): =10dBm

Battery (Robot)

Battery Pack Quantity Per Pack:

1pcs

Battery Type: Rechargeable Li-ion Battery
Nominal Voltage: 4.4V ==
Quantity of Battery Cells Per Battery Pack: 8pcs

Rated Capacity, Rated Energy:

5000mAh, 72Wh




Disponibilidad y compatibilidad regional

Basandose en consideraciones relativas a la experiencia del usuario y en los requisitos de cumplimiento legal pertinentes, los productos Narwal (y los
vendedores autorizados de Narwal) lanzados oficialmente solo pueden utilizarse y recibir asistencia postventa en el pais/region en el que se lanzan
Siel producto se envia a otros paises o regiones, es posible que no pueda utilizar la aplicacion Narwal para vincular el producto o realizar operaciones
relacionadas. Para obtener la mejor experiencia de producto y servicio, le recomendamos que adquiera el producto Narwal distribuido localmente a
Narwal o alos vendedores autorizados de Narwal.

Para evitar cualquier duda, los productos Narwal distribuidos por Narwal (y los vendedores autorizados de Narwal) en China continental estan
limitados al uso y al servicio de asistencia posventa en China continental (a estos efectos tnicamente, quedan excluidos Hong Kong, Macao y Taiwan).

1. Producto de un vistazo

1.1 Lista de verificacion
Partes principales

Robot x 1
(incluye bolsa para el polvo x 1, médulo de trapeado x 2)

Estacion base x 1
(incluye base de limpieza x 1, bandeja de limpieza x 1,
deposito de agua limpia x 1, depdsito de agua sucia x 1)

Accesorios

Contenedor de basura x 1
(Accesorio)

Cable de alimentacion de la estacion base x 1

Cepillo lateral x2
(Accesorio)

1.2 Accesorio para robots
Frontal (cubierta superior cerrada)

Sensores de radar
(sensor de alcance laser)

Boton de recuperacion

Boton de Inicio/Detener
Sensor de avance de luz estructurada

Sensor de borde TOF Sensor de parachoques (presion)

Frontal (cubierta superior abierta)
Contenedor de basura

p

/ w Filtro del contenedor de polvo
| | Boton de apertura del
\ / deposito de basura

— Bolsa de polvo desechable

Cubierta superior del robot {

Broche para bolsa de polvo
Boton de reinicio

Ranura de la cubierta superior
Filtro de bolsa para polvo

Fondo del robot

Sensor infrarrojo de alcance y anti-caida x3 T

Sensor ultrasénico de alfombra

Placa de nombre(N/S incluido)

® [— ]J Cepillo lateral x2

Cepillo ciclonico antienredos

——— Ruedamotriz x2

Mddulo de trapeado x2 @

Rueda

Almohadilla del trapeador x2

Base del trapeador x2
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1.3 Estacion base
Frontal (tapa cerrada)

Indicador

Botones de la estacion base 4'_@ I

Sensor de suciedad
(dentro de la estacion base)

Entrada del robot

Bandeja de limpieza

Base de limpieza

Tanque de agua limpia

Frente (tapa abierta)

Filtro de esponja para
tanque de agua limpia

Tapa de la estacion base

Tanque de agua sucia

Mango de la estacion base

Atras

Interfaz de energia
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1.4 Botones e indicadores
Botones de robot

Boton Accion Funcién
Imma:/Parar Pulsacioén corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual
© Mantenga presionado durante 2 segundos Encendido / apagado
Recordar Pulsacion corta Salir/llamar a la estacion base
R Mantenga presionado durante 2 segqundos Activar/desactivar el bloqueo para nifios
Pulsacion corta Ingrese al modo de emparejamiento
Reiniciar Mantenga presionado durante 5 segundos Desvincular la cuentay borrar los datos del usuario

Mantenga presionado durante 10 segundos Restaurar la configuracion de fabrica

Botones de la estacion base

Boton Accion Funcién

Pulsacion corta Iniciar/pausar/reanudar la tarea actual

>

Doble clic Inicio/cancelacion del lavado del trapeador

Mantenga presionado durante 2 segundos Finalizar la tarea actual

Mantenga presionado durante 10 segundos Entrar/salir del modo de emparejamiento

Pulse brevemente durante 5 veces consecutivas  Autocomprobacion de recarga/descarga

Indicadores de la estacion base

Indicador Significado
Apagado En espera/secado/desinfeccion en curso
Continuo Tarea en curso (limpieza/mapeo/lavado del trapeador/retirada)

Parpadeo lento Autocomprobacion de emparejamiento/actualizacion/recarga/descarga en curso

Parpadeo rapido Error/desconectado

2. Preparacion antes del uso

(1)Instale los cepillos laterales
Presione los cepillos laterales en las ranuras segun

(2)Retire la espuma anticolision.
Abra la cubierta superior del robot y retire la espuma

indica el color hasta que encajen en su sitio. anticolision.
@\
% — 4




(3)Colocar la estacién base

Enchufe el cable de alimentacion en la toma situada en la
parte posterior de la estacion base y conéctelo a una toma
de corriente. y deje un espacio abierto de al menos 0.45 m
delante de la estacion base para que el robot pueda entrary
salir de ella.

Nota: Si la estacion base se coloca inclinada o hay patas de
mesa, cortinas y adornos alrededor, es posible que se active la
funcion de evitacion de obstaculos del robot, afectando su entrada
ysalida. P

(5)Afadir agua limpia

Antes de fregar, afiada agua al deposito de agua limpia

para lavar el trapeador.

« Abralatapa de la estacion base. Saque el depdsito de agua
limpia, &braloy llénelo de agua limpia

« Cierre el depdsito y vuelva a colocarlo en la estacion base.

Nota: NO afnada detergentes ni desinfectantes de terceros en
el deposito de agua limpia para evitar dafos en el producto

(7)Conectay vincula el robot en la App

Descarga la App Narwal y sigue las instrucciones para conectar
yvincular el robot.

Nota:

En la pagina del dispositivo de la App, toque "Configuracion” >
"Dispositivo" y luego mantenga presionado “Reiniciar robot" durante
10 segundos para activar/desactivar el modo de ahorro de energia.
—Elmodo de ahorro de energia solo esta disponible en Norteamérica.

3. Como utilizar

(4)ARade la pastilla limpiadora de suelos.

Agregue una pastillalimpiadora de pisos al tanque de agua
limpia.
Nota: La pastilla de limpieza debe adquirirse por separado.

.

S
Utiice lapastilade
limpieza de Narwal

(6)Ajustes de arranque

Empuije el robot hacia la estacion base con la camara hacia
afuera. La estacion base emitird un pitido para indicar que la
carga se realizo correctamente y el robot se encendera
y transmitira el mensaje.

Antes de usar el robot, asegurese de haber finalizado la instalacion y configuracion de la estacion base en el Capitulo 2.

3.1 Organizar el entorno doméstico

A. Aparte el desorden del suelo, por ejemplo, cables
esparcidos, trapos, zapatillas, ropa y libros.

B. Abra las puertas de las habitaciones que vaya a limpiar y
ordene los muebles para dejar el mayor espacio posible
paralalimpieza.

D. Laalturamaxima de cruce de obstaculos es de 20 mmy
el robot no puede entrar en habitaciones con una altura
de umbral superior a 20 mm. Puede adquirir la rampa de
umbral Narwal para ayudar al robot a superar los obstaculos.

C. Deje cerradas las demés puertas e instale la valla para
evitar que el robot entre en zonas elevadas o bajas.

E. NO se coloque delante del robot, en el umbral o en
pasillos estrechos para evitar omisiones.

3.2 Trazar mapas

Antes de limpiar un nuevo hogar, el robot necesita explorar el entorno y crear un mapa. Antes de limpiar por primera vez,
puedes activar el mapeo pulsando brevemente el botén I> [Inicio/Parada) de la estacion base o tocando [Iniciar mapeo]
enlaApp.

Nota:

1.Una vez creado un mapa, puede editarse en la App.

2.No mueva la estacion base después de crear un mapa, o tendra que reiniciar el mapeo. Si se reorganizan los muebles grandes de su
casa, se recomienda crear un nuevo mapa.

3.3 Limpieza

Seleccione los modos de limpieza

El producto incorpora cuatro modos de limpieza: Aspirar, Trapear, Aspirar y Trapear, y Aspirar y después Trapear. Puede
seleccionar y ajustar parametros como los ciclos de limpieza, la succién y la humedad del trapeador para cada modo en la App.
Nota: Antes de realizar cualquier tarea que incluya aspirar, asegurese de que la cubierta superior del robot esta bien colocada para evitar
cualquier error de aspiracion.

Establecer Freo Mind

Freo Mind es un asistente de limpieza inteligente. Puede seleccionar el modo de limpieza y, a continuacion, activar Freo Mind
enlaApp. Cuando el Freo Mind est4 activado, el robot puede:

- establecer parametros de limpieza basados en los datos ambientales recogidos por los sensores;

«mejorar la limpieza de borde a borde.
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Iniciar la tarea de limpieza

Puede iniciar el robot para la limpieza de tres formas:

«Pulse @ [Iniciar limpieza] en la App;

«Pulsa brevemente el boton (O [Inicio/Parada] del robot para empezar a limpiar. El robot activara el Modo Aspiracion por
defecto;

«Pulse brevemente el boton 1> [Inicio/Parada] de la estacion base para iniciar la limpieza. El robot activara el modo Aspirar
y Fregar de forma predeterminada;

Nota: Puede ajustar el modo de limpieza predeterminado para pulsar botones en la estacion base y configurar mas parametros de limpieza

enlaApp.

Pausar/reanudar la tarea actual

Puede pausar/reanudar la tarea actual de tres maneras:

+Pulse () [Pausa]/ ) [Reanudar] en la App;

«Pulse brevemente () [Pausa]/ [Reanudar] en el robot;

«Pulse brevemente el boton [> [Pausa]/ [Reanudar] en la estacion base.

Lavado del trapeador

Si el robot esta configurado para varias pasadas de trapeado o la zona a limpiar es grande, el robot volvera automatica-
mente a la estacion base para lavar el trapeador.

El numero de pasadas del trapeador y de retornos puede modificarse en la App antes de que comience la limpieza, y
no puede modificarse durante la tarea de limpieza en curso.

Finalizar la tarea actual

Elrobot volveré a la estacion base cuando finalice la limpieza. Puede ver el informe de limpieza actual en la App.
Puede finalizar manualmente la tarea de las tres formas siguientes

«Mantén pulsado ( [Finalizar] durante 2s en la App;

«Pulse brevemente el botdn © Home [Recuperar] en el robot;

«Mantenga pulsado el botén I> [Inicio/Parada] en la estacion base durante 2s.

Secado del trapeador

Tras la Ultima pasada del trapeador, el robot volvera a la estacion base para lavar y secar el trapeador. El tiempo de
secado se puede modificar en la App.

También puede iniciar el lavado y secado del trapeador manualmente de las dos formas siguientes:

+Pulse & [Lavadoy secado del trapeador] en la App;

«Pulse dos veces el boton > [Lavado y secado del trapeador] en la estacion base.
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4. Parametros

4.1 Especificaciones

Robot (YJCCO023)

Estacién base(YJCB023)

Dimensiones: 350*350*107 mm

Dimensiones:415*370*434 mm

Peso: 4.25 kg

Peso: 8.5kg

Conexion inaldmbrica: 2,4 GHz, 80211b/g/n

Entrada nominal: 100-240V-50-60Hz

Tiempo de carga: Alrededor de 3 horas

Potencia nominal: 60W

Tension nominal (trabajo): 14,4V==(bateria de iones de litio, >5000mAn)

Salida nominal: 20V-== 2,25A

Entrada nominal: 20V=== 2,25A

Wifi

Protocolo: IEEE 80211b/g/n

Rango de frecuencia: 2412~2472MHz

Max. Potencia del transmisor (EIRP):<20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocolo: BLE 5.0

Protocolo: BLE 5.0

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Rango de frecuencia: 2402-2480MHz

Max. Potencia del transmisor (EIRP):<10dBm

Maéx. Potencia del transmisor (EIRP):<10dBm

Bateria (Robot)

Cantidad de baterias por paquete:

1pza.

Tipo de bateria: Bateria de Li-ion recargable
Tension nominal: 14.4V=—
Cantidad de celdas de bateria por paquete de baterias: 8 pzas.

Capacidad nominal, energia nominal:

5000mAh, 72Wh
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Pour garantir une expérience utilisateur optimale et se conformer aux lois et réglementations applicables, les produits Narwal officiellement
commercialisés par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente que dans le pays
oula région ouils sont commercialisés. Si le produit est expédié vers d'autres pays ou régions, il se peut que vous ne puissiez pas utiliser application
Narwal Freo pour applicables et faire fonctionner le produit. Pour obtenir la meilleure expérience produit et service, nous vous recommandons
d'acheter des produits Narwal vendus localement par Narwal ou par des distributeurs autorisés par Narwal.

Pour éviter toute confusion, les produits Narwal commercialisés en Chine continentale par Narwal (et les distributeurs autorisés par Narwal) ne peuvent
étre utilisés et bénéficier d'un service aprés-vente qu'en Chine continentale (a l'exclusion des régions de Hong Kong, de Macao et de Taiwan)

1 Apergu du produit

1.1 Liste de vérification
Principaux composants

Robot x 1
(incluant sac a poussiére x 1, module de vadrouille x 2)

Station de base x 1
(incluant base de nettoyage x 1, plateau de nettoyage x 1,
réservoir d'eau propre 1, réservoir d'eau sale x 1)

Accessoires

Brosse latérale x2
(Accessoire)

Cordon d'alimentation
de la station de base x 1

Boite a poussiere x 1
(Accessoire)

1.2 Robot
Avant (couvercle fermé)

Capteurs radar
(capteur de télémétrie laser)

Bouton de rappel
Bouton de mise en marche/arrét

Capteur de lumiere structurée avant

Capteur de bord TOF Capteur de choc (pression)

Avant (couvercle ouvert)

Bac a poussiere

w Filtre du bac & poussiére

| / Bouton d'ouverture
\ / du bac & poussiére
N

Couvercle supérieur du robot {

Saca pous;erEJetable

} Clip du sac a poussiére
Bouton de REINITIALISATION

Fente de couvercle supérieur
Filtre du sac & poussiére

Fond du robot

Capteur de télémétrie infrarouge et anti-chute x3 .

Capteur ultrasonique de tapis

Plaque signalétique(N/S inclus) Brosse latérale x2

Brosse rotative sans

enchevétrement cyclonique Roue motrice x 2

Module de serpilliére x 2

Roulette

Vadrouille x2

Base de vadrouille x2



1.3 Station de base
Avant (couvercle fermé)

Boutons de la stationde base ———————————(——5 | |

Capteur de saleté
(alintérieur de la station de base)

Avant (couvercle ouvert)

Couvercle de la station de base

Réservoir d'eau sale M\

NG

Poignée de la station de base ﬂ - ‘

Arriére

Interface d'alimentation 7@ :]

Filtre éponge du réservoir d'eau propre

1.4 Boutons et indicateurs
Boutons du robot

Bouton Action Fonction
Démarrer/ | Appuyez briévement Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours
Arreter Appuyez et maintenez pendant 2 secondes  Mise sous/hors tension
Rappel () tom Appuyez brievement Returnto the base station
Appuyez et maintenez pendant 2 secondes  Activer/Désactiver le Verrouillage Enfant
Appuyez briévement Sortie/Rappel ala station de base
Réinitialiser Appuyez et maintenez pendant 5s secondes  Délier le compte et effacer les données utilisateur

Appuyez et maintenez pendant 10s secondes

Boutons de la station de base

Bouton

Action

Restaurer les paramétres d'usine

Fonction

>

Appuyez brievement

Démarrer/mettre en pause/reprendre la tache en cours

Double-cliquer

Démarrer/annuler le lavage de la serpilliere

Appuyez et maintenez pendant 2 secondes

Terminer latéche en cours

Appuyez et maintenez pendant 10 secondes

Entrer/sortir du mode d'appariement

Appuyez briévement 5 fois consécutives

Indicateurs de la station de base

Remplir/vider lauto-controle

Indicateur Signification
Eteint Veille/séchage/désinfection en cours
Stable Tache en cours (nettoyage/cartographie/lavage de la serpilliére/rappel)

Clignotement lent

Appariement/mise & jour/remplissage/vérification automatique de décharge en cours

Clignotementrapide Erreur/déconnecté

2. Préparez-vous avant utilisation

(1)Installer les brosses latérales (2)Retirez la mousse anti-collision

Insérez les brosses latérales dans les fentes selon la Ounvrir le couvercle supérieur du robot et retirer lamousse
couleur jusqu'a ce qu'elles s'enclenchent. anti-collision.




(3)Placez la station de base

Branchez le cordon d'alimentation dans la prise a l'arriere de
la station de base et connectez-le a une prise de courant
Laissez un espace libre d'au moins 0.45m devant la station
de base pour que le robot puisse entrer et sortir de la station
de base.

Note: Si la station de base est inclinée ou s'il y a des pieds de
table, des rideaux ou des ornements & proximité, cela peut
declencher la fonction d'évitement des obstacles du robot,
affectant son entrée et sa sortie

(5)Ajouter de l'eau propre

Avant de laver, ajoutez de leau dans le réservoir d'eau propre

pour le lavage des vadrouilles.

« Ouvrez le couvercle de la station de base. Sortez le réservoir
deau propre, ouvrez-le et remplissez-le avec de leau propre.

« Refermez le réservoir d'eau propre et remettez-le dans
la station de base.

Note: NE PAS ajouter de détergents ou désinfectants tiers dans
le réservoir d'eau propre pour éviter d'endommager le produit.

(7)Connectez et associez le robot dans I'application

(4)Ajoutez la pastille de nettoyage de sol

Ajoutez une pastille de nettoyage de sol dans le réservoir

d'eau propre.

Note: La pastille de nettoyage doit étre achetée séparément.
(veuttz tiseria ‘

pastile denettoyage
deNarval /A

A.Rangez le désordre sur le sol, par exemple les cables
éparpillés, les chiffons, les pantoufies, les vétements et
les livres.

(6)Paramétres de démarrage

Poussez le robot dans la station de base avec les brosses
latérales tournées vers lextérieur. La station de base émettra
un bip pour indiquer que la charge est réussie et le robot
s'allumera et émettra un message vocal.

C. Laissez les autres portes fermées et installez la cléture
pour empécher le robot d'entrer dans des zones surélevées
oubasses.

E. NE PAS vous tenir devant le robot, sur le seuil ou dans
des allées étroites pour éviter les omissions.

B.Ouvrez les portes des pieces a nettoyer et disposez les
meubles de maniére a laisser le plus d'espace possible
pour le nettoyage.

D. La hauteur maximale de franchissement des obstacles
est de 20 mm et le robot ne peut pas pénétrer dans des
piéces avec une hauteur de seuil de plus de 20 mm. Vous
pouvez acheter une rampe de seuil Narwal pour aider le
robot & franchir les obstacles.

Téléchargez 'application Narwal et suivez les instructions pour connecter et lier le robot.
Note:Surla page de fappareil de lapplication, appuyez sur “Paramétres” > “Appareil” puis maintenez enfoncé le
“Redémarrer le robot" pendant 10 secondes pour activer/désactiver le mode économie d'énergie.

— Le mode économie d'énergie est disponible uniquement en Amérique du Nord.

3. Comment utiliser

Avant d'utiliser le robot, assurez-vous d'avoir terminé lnstallation et la configuration de la station de base dans le Chapitre 2.

3.10rganiser l'environnement domestique

3.2 Cartographie

Avant de nettoyer une nouvelle maison, le robot doit explorer I'environnement et créer une carte. Avant le premier
nettoyage, vous pouvez déclencher la cartographie en appuyant briévement sur le bouton 1> [Démarrer/Arréter] sur la
station de base ou en appuyant sur [Démarrer la cartographie] dans I'application.

Remarque :

1.Une fois qu'une carte est créée, elle peut étre éditée dans I'application.

2.Veuillez ne pas déplacer la station de base apres la création d'une carte, sinon vous devrez redémarrer la cartographie. Si de gros
meubles de votre maison sont réarranggs, il est recommandé de créer une nouvelle carte.

3.3 Nettoyage

Sélectionner les modes de nettoyage

Le produit est livré avec quatre modes de nettoyage intégrés : Aspiration, Lavage, Aspiration et Lavage, et Aspiration
puis Lavage. Vous pouvez sélectionner et ajuster des paramétres comme les cycles de nettoyage, I'aspiration et
I'humidité de la vadrouille pour chague mode dans I'application.

Note: Avant toute tache incluant I'aspiration, assurez-vous que le couvercle supérieur du robot est correctement en place pour éviter
toute erreur d'aspiration.
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Configurer Freo Mind

Le mode Freo Mind est un assistant de nettoyage intelligent. Vous pouvez sélectionner le mode de nettoyage et activer Freo
Mind dans I'application. Lorsque Freo Mind est activé, le robot peut:

- définir les paramétres de nettoyage en fonction des données environnementales collectées par les capteurs ;

-améliorer le nettoyage de bord a bord.

Démarrer la tache de nettoyage

Vous pouvez démarrer le robot pour le nettoyage de trois maniéres :

«Appuyez sur @ [Démarrer le nettoyage] dans I'application;

« Appuyez briévement sur le bouton ¢ [Démarrer/Arréter] du robot pour commencer le nettoyage. Le robot activera le
mode Aspirateur par défaut;

« Appuyez brievement sur le bouton [> [Démarrer/Arréter] sur la station de base pour commencer le nettoyage. Le robot
activera le mode Aspirateur et Moppe par défaut.

Note: Vous pouvez ajuster le mode de nettoyage par défaut pour les boutons de la station de base et définir plus de paramétres de

nettoyage dans I'application.

Mettre en pause/reprendre la tache en cours

Vous pouvez mettre en pause/reprendre la tache en cours de trois fagons :
«Appuyez sur () [Pause]/ () [Reprendre] dans I'application;

« Appuyez brievement sur () [Pause]/[Reprendre] sur le robot;

« Appuyez briévement sur le bouton > [Pause]/[Reprendre] sur la station de base.

Lavage de la vadrouille

Sile robot est configuré pour plusieurs passages de lavage ou si la zone a nettoyer est grande, le robot retournera
automatiquement a la base pour laver la vadrouille.

Le nombre de passages et de retours peut étre modifié dans I'application avant le début du nettoyage, mais ne peut
pas étre modifié pendant la tache de nettoyage en cours.

Terminer la tache en cours

Le robot se dirigera lui-méme vers la station de base lorsque le nettoyage sera terminé. Vous pouvez consulter le rapport de
nettoyage actuel dans 'application.

Vous pouvez mettre fin manuellement a la tache de trois manieres suivantes :

«Appuyez et maintenez () [Terminer] pendant 2 secondes dans I'application;

- Appuyez briévement sur le bouton ¢ Home [Rappel] du robot;

« Appuyez et maintenez le bouton 1> [Démarrer/Arréter] sur la station de base pendant 2 secondes.

Séchage de la Serpilliere

Aprés le dernier cycle de lavage, le robot retournera a la station de base pour le lavage et le séchage de la serpilliére.
Le temps de séchage peut étre modifié dans I'application

Vous pouvez également démarrer le lavage et le séchage de la serpilliére manuellement de deux manieres :

- Appuyez sur & [Lavage & Séchage de la Moppe] dans I'application;

+Double cliquez sur le bouton > [Lavage & Séchage de la Moppe] sur la station de base
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4. Paramétres

4.1 Spécifications

Robot(YJCC023)

Station de base(YJCB023)

Taille: 350*350*107 mm

Taille: 415*370*434 mm

Poids: 4.25 kg

Poids: 8.5 kg

Connexion sans fil: 2.4GHz, 80211b/g/n

Puissance absorbée normale: 100-240V-50-60Hz

Temps de charge: Environ 3 heures

Puissance nominale: 60W

Tension nominale (en fonctionnement): 14.4V=—(batterie
lithium-ion, >5000mAh)

Puissance de sortie assignée: 20V=— 2.25A

Puissance absorbée normale: 20V=—=2.25A

Wi-Fi

Protocole: IEEE 80211b/g/n

Plage de fréquence: 2412~2472MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP) : =20dBm

Bluetooth

Bluetooth

Protocole: BLE 5.0

Protocole: BLE5.0

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Plage de fréquence : 2402-2480MHz

Puissance d'émission maximale (EIRP): <10dBm

Puissance d'émission maximale (EIRP): =10dBm

Batterie (Robot)

Quantité de blocs de batterie par bloc:

1pcs

Type de batterie: Batterie lithium-ion rechargeable
Nominal Gerilim: 14.4V=—=—=
Quantité de cellules par bloc de batteries: 8pcs

Capacité nominale, énergie nominale:

5000mAh, 72Wh
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4. ERBHY
4.1 ERHRE

RIEHAR - MBS EI BRI E N SR - MBS RAITEAppEITIEH

P2 (YJCC023)

4 (YJCB023)

Wi-Fi

i © IEEE 802.11b/g/n

SEREEE © 2412~2472MHz

RAESINE (EIRP) : <20dBm

EF EF

%7 : BLES5.0 %7€ : BLE5.0

SASREDME : 2402-2480MHz SASREBE 1 2402-2480MHz

BAESIINE (EIRP) : <10dBm BASIHE (EIRP) @ <10dBm

Tt (HEAN)

SOEhENE: 1pcs
B ARBERTEN
ZREE: 14.4V =
SEEHENEhEE: 8pcs
FEERE  BERE: 5000mAh.72Wh
42ERPEEYEEE
RAMESHHIRTERE

Declaration of the Presence Condition of the Restricted Substances Marking

RERMBEquipment name : B —#8#%28 ARobot Vacuum and mop
Ak (B3X) Type designation (Type) : YJCC023 (with Charging Station YJCB023)

R~F:350*350*107 mm

R~F:415*370*434 mm

Bt IRAME R L 2R

Unit Restricted substances and its chemical symbols
% ® 55 A LR P
Lead Mercury Cadmium Hexavalent Polybrominated Polybrominated
(Pb) (Hg) (cd) chromium \phen Is diphenyl ethers

&) 5 (PBoE)

BEEAR - O O o O O

B - O O ©] O O

REE O O O o O O

Bt (@] ©) O O O O

BefE O O O O O O

BERH4.25kg

ERH85kg

B 318D 4GHZ Wi-Fi, 802.11b/g/niE

EATERA 1100-240V-50-60Hz

FEBEFR 1493

FEEE 1 60W

FEE B (TIFRAE) 114.4V— (32%th, >5000mAh)

EAER 20V 2.25A

FEERA 20V 2.25A
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BEL BH0.1 wt %’ & JBH0.01 wt % (RIERAMECBES L a BBHES L E SR EE -

Note 1 : “Exceeding 0.1 wt %”and“exceeding 0.01 wt %”indicate that the percentage content of the
restricted substance exceeds the reference percentage value of presence condition.

BEL O RIEZERAYECES LR RBHEA LS SR ERE -

Note 2 : “O”indicates that the percentage content of the restricted substance does not exceed the
percentage of reference value of presence.

#BE3. —RIEZARAYERHIRESE -

Note 3 : The“—"indicates that the restricted substance corresponds to the exemption.SJ/T1136489# 4]
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