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DINERBOT T10
Lieto�anas instrukcija

KEENON inteli�ent� transport��anas robota lieto�anas instrukcija

Latvie�u valodas tulkojums public��anai laprobotics.lv produktu lap�s

KEENON inteli�ent� transport��anas robota lieto�anas instrukcija

Deklar�cija
Autorties�bas (C) 2023 Shanghai KEENON Robotics Co., Ltd. Visas ties�bas aizsarg�tas.

Neviena organiz�cija vai persona bez Shanghai KEENON Robotics Co., Ltd. (turpm�k "KEENON Robotics") skaidras
rakstiskas piekri�anas nedr�kst kop�t, reproduc�t, p�rrakst�t, tulkot da�u vai visu ��s instrukcijas saturu, k� ar� izplat�t to
jebk�d� veid� (elektroniski, fotokop�jot, ierakstot u. c.) pe��as g��anas nol�k�. 	aj� instrukcij� nor�d�t�s produkta
specifik�cijas un inform�cija ir paredz�tas uzzi�ai; atjaunin�jumu gad�jum� iepriek��js pazi�ojums netiek sniegts. Ja
nav nor�d�ts cit�di, �� instrukcija ir paredz�ta tikai lieto�anas nor�d�jumiem, un jebkuri apgalvojumi par produkta
�pa��b�m, veiktsp�ju, pielietojumu vai lieto�anu nav uzskat�mi par KEENON Robotics garantiju vai saisto�u garantiju.
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DINERBOT T10 ir KEENON Robotics Co., Ltd. ra�ots pieg�des robots. Tas galvenok�rt paredz�ts �dienu pieg�dei
restor�nos un pal�dz samazin�t viesm��u darba slodzi.

Dro��ba

Par dro��bas nor�d�jumiem

Pirms robota lieto�anas izlasiet �o lieto�anas instrukciju un neveiciet darb�bas, kas p�rsniedz instrukcij� aprakst�to
apjomu.

	aj� instrukcij� ir sniegti dro��bas pas�kumi un pareizi so�i robota un l�d�t�ja lieto�anai, ta�u dro��bas sada�as neaptver
visas iesp�jam�s situ�cijas. Jebkur� situ�cij� priorit�te vienm�r ir operatoru, g�j�ju un apk�rt eso�o cilv�ku dro��ba.
R�p�gi izlasiet robota uzst�d��anas un lieto�anas nor�d�jumus un glab�jiet �o instrukciju viegli pieejam� viet�.

Simbolu skaidrojums

Br�din�jumi nor�da aizliegtas darb�bas. To neiev�ro�ana var izrais�t aklumu, traumas, apdegumus, elektrisk�s str�vas
triecienu, kaulu l�zumus, saind��anos u. c.; sekas var b�t ilgsto�as un var b�t nepiecie�ama hospitaliz�cija vai ilgsto�a
�rst��an�s slimn�c�.

Uzman�bu nor�da darb�bas, kas var izrais�t traumas, apdegumus, elektrisk�s str�vas triecienu u. c., bet kuru gad�jum�
parasti nav nepiecie�ama hospitaliz�cija vai ilgsto�a �rst��an�s slimn�c�.

Piez�mes nor�da instrukcijas, kuru neiev�ro�ana var izrais�t �ku, �pa�uma, m�jlopu vai m�jdz�vnieku boj�jumus.

Dro��bas instrukcijas

Br�din�jumi


 Nek�piet uz baro�anas vada un nepielietojiet pret to p�rm�r�gu sp�ku neatkar�gi no t�, vai l�d�t�js ir pievienots vai
nav.


 Izmantojiet tikai ra�ot�ja pieg�d�to ori�in�lo uzl�des staciju vai l�d�t�ju. Nem��iniet izjaukt vai p�rveidot robota
akumulatoru. Akumulatora nomai�ai vai apkopei sazinieties ar p�cp�rdo�anas servisu.


 Produkts ir apr�kots ar LiDAR pozicion��anai un navig�cijai. Neskatieties tie�i l�zer�.


 Neuzl�d�jiet robotu ar mitr�m rok�m.


 Nelietojiet produktu �oti karst� (virs 40 
C) vai �oti aukst� (zem 0 
C) vid�.


 Pirms robota utiliz�cijas iz�emiet akumulatoru un nododiet to profesion�lai akumulatoru p�rstr�des vietai.


 Akumulatora nopl�des gad�jum� nepie�aujiet ��idruma saskari ar ac�m vai �du. Saskares gad�jum� nekav�joties
skalojiet ar t�ru �deni un, ja diskomforts nep�riet, v�rsieties pie �rsta.

Lieto�anas nor�d�jumi

Uzman�bu


 Robota lieto�anas laik� nelieciet pirkstus vai citus priek�metus konveijera lent� vai cit�s rot�jo��s da��s.


 Neatveriet robota korpusu, kam�r tas darbojas pareizi.


 Neizvietojiet robotu k�p�u, eskalatoru vai citu kritiena riska zonu tuvum�. Ja tas nepiecie�ams, nodro�iniet
aizsargnorobe�ojumus.


 Nelietojiet robotu viet�s ar pak�pieniem, nel�dzenu gr�du (augstuma starp�ba virs 1 cm un sl�puma le��is virs 5
),
biezu pakl�ju vai mitru gr�du.


 Neizmantojiet dekor�cijas, kas var aizsegt sensorus un izrais�t robota darb�bas trauc�jumus.


 Nepie�aujiet dz�rienu vai citu ��idrumu, k� ar� sve��erme�u iek���anu robot�.
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 P�rvietojot vai transport�jot robotu, neapg�ziet un nenometiet to.


 Produktu nedr�kst lietot personas ar fiziskiem, sensoriskiem vai intelektu�liem trauc�jumiem, k� ar� personas bez
nepiecie�am�s pieredzes un zin��an�m (tostarp b�rni), ja vien t�s neuzrauga vai neinstru� atbild�g� persona.


 Piln�gi melni, atstarojo�i vai piln�gi caursp�d�gi objekti zem 30 cm augstuma no gr�das var trauc�t radara atstarojumu
un izrais�t robota gaitas novirzes.


 Pirms robota lieto�anas operatoriem j�izlasa �� instrukcija un piln�b� j�saprot pareiza robota ekspluat�cija.


 Nepak�aujiet robotu p�rm�r�gam putek�u, smil�u, sniega, ledus, �dens, mitruma, s�ls�dens vides vai s�ls aerosola
daudzumam.


 Nenovietojiet uz papl�tes priek�metus, kas p�rsniedz slodzes ierobe�ojumu.


 Nelietojiet robotu zon�, kas ir �aur�ka par robota darb�bai nepiecie�amo platumu. Minim�lais robota
caurbrauk�anas platums ir 0,585 m, un minim�lais apgrie�an�s diametrs ir 0,7 m.


 Nelietojiet papl�tes vai ���vjus, kas ir liel�ki par robota papl�ti, jo priek�meti var nokrist.

Piez�mes


 Negrieziet un nelieciet robota galvu, jo tas var saboj�t robotu.


 Nesitiet ar priek�metiem pa rekl�mas ekr�nu vai darb�bas ekr�nu, jo tas var saboj�t robotu.


 Izvairieties no triecieniem un cit�m sp�ka darb�b�m.


 Operatoriem j�sp�j �tri rea��t uz neparedz�tiem apst�k�iem robota kust�bas laik�. Ja rodas b�stam�ba, nospiediet
av�rijas aptur��anas pogu.


 Veicot apkopi vai ja akumulatora l�d�t�js ilg�ku laiku netiks lietots, p�rliecinieties, ka baro�anas vads ir atvienots no
kontaktligzdas.


 Glab�jiet robotu temperat�ras diapazon� no -15 
C l�dz 45 
C un mitruma diapazon� no 20 % RH l�dz 80 % RH.


 Ja iek�telpu vide, kur� robots darbojas, ir b�tiski main�jusies, nepiecie�ama atk�rtota kart��ana.

Produkta da�as

Izskats un da�as

1 Att�la modulis

2 Sk�rienekr�ns

3 Rekl�mas ekr�ns

4 Papl�te

5 Stereoredzes sensors

6 Priek��jais LiDAR

7 Apk�rt�j�s vides apgaismojums

8 Piedzi�as rite�i

9 Visvirziena rite�i

10 Av�rijas aptur��anas poga

11 Ska�runis

12 USB ports

13 Papl�tes noteik�anas modulis

14 Baro�anas poga

15 Daudzfunkciju poga

16 Papl�tes apgaismojums
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17 Manu�l�s uzl�des ports

18 Autom�tisk�s uzl�des kontakti

19 Galvenais baro�anas sl�dzis

Veiktsp�jas parametri
Parametrs V�rt�ba

Modelis T10

Robota izm�rs (G x P x A) 555 x 486 x 1400 mm

Papl�tes izm�rs (G x P) 1., 2. un 3. l�menis: 485,7 x 415,7 mm; apak��jais l�menis: 350 x 286 mm

Robota svars (bez uzl�des stacijas) 59,2 kg

Maksim�l� slodze uz vienu l�meni 10 kg

Kust�bas �trums 0,1-1,0 m/s

Bezvadu konfigur�cija ESP01: 2412-2472 MHz, maks. 17,65 dBm; WiFi: 2412-2472 MHz, maks. 17,73 dBm

Akumulatora ietilp�ba DC 25,6 V 28,5 Ah

Akumulatora darb�bas laiks 10-12 h

Kalpo�anas laiks 20 000 h

Darba temperat�ra/mitrums Temperat�ra: 0-40 
C; mitrums: 20-80 % RH

Darba vide Sausa iek�telpu vide ar l�dzenu gr�du

Uzglab��ana Temperat�ra: -15-45 
C; mitrums: 20-80 % RH

Darb�ba

Iesl�g�ana un izsl�g�ana

S�kotn�j� iesl�g�ana

Atrodiet baro�anas ikonu robota aizmugures radara l�men�. Nospiediet virs ikonas eso�o galveno baro�anas sl�dzi, l�dz
dzirdams klik��is, kas nor�da, ka sl�dzis ir iesl�gts. Atlaidiet sl�dzi un p�rliecinieties, ka ekr�ns iedegas; tas noz�m�, ka
iesl�g�anas process ir pabeigts. Programmat�ras iel�dei pagaidiet aptuveni 40 sekundes.

Ikdienas iesl�g�ana un izsl�g�ana

Lai iesl�gtu robotu, �si nospiediet baro�anas pogu, kas atrodas s�nu statn� starp pirm� un otr� l�me�a papl�ti. Lai
izsl�gtu robotu, turiet baro�anas pogu nospiestu 3 sekundes.

Ilgsto�a robota nelieto�ana

Robota aizmugur� atrodas baro�anas indikatora ikona, un virs t�s ir galvenais baro�anas sl�dzis. Nospiediet sl�dzi;
klik��is nor�da, ka robots ir izsl�gts un atvienots no baro�anas avota. Kad galvenais baro�anas sl�dzis ir izsl�gt�
poz�cij�, baro�anas poga nedarbojas.

Uzl�de

Uzl�de ar l�d�t�ju

Piez�me: pirms pirm�s lieto�anas piln�b� uzl�d�jiet robotu.

1 No�emiet manu�l�s uzl�des porta v�ku robota aizmugur� un ievietojiet l�d�t�ja spraudni uzl�des port�.

2 Kad uzl�de s�kas, l�d�t�ja indikators iedegas sarkan� kr�s�.
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3 Uzl�de ir pabeigta, kad l�d�t�ja indikators k��st za��.

4 P�c uzl�des izvelciet l�d�t�ja spraudni un aizveriet robota uzl�des porta v�ku.

Uzl�de pie uzl�des stacijas (ja pieejama)

Piez�mes


 Novietojiet uzl�des staciju uz l�dzenas virsmas un p�c uzst�d��anas nep�rvietojiet to, ja tas nav nepiecie�ams.


 Kad robots netiek uzl�d�ts, uzl�des stacijas gaisma past�v�gi deg zil� kr�s�; uzl�des laik� t� deg za�� kr�s�.


 Kad robota akumulatora l�menis nokr�tas zem iestat�t� l�me�a, robots autom�tiski atgrie�as uzl�d�ties.

So�i

1 Stingri nostipriniet uzl�des staciju, lai t� viegli nep�rvietotos.

2 Iestatiet uzl�des stacijas poz�ciju atbilsto�i KEENON izvieto�anas r�ka darb�bas proced�rai.

3 Autom�tisk�s uzl�des laiku var iestat�t sada�� Settings - Charging Settings - Settings at Working Hours.

Av�rijas aptur��ana
Piez�me: ja av�rijas aptur��anas poga tiek nospiesta, robotam atrodoties sl�pum�, tas var atbr�vot kin�tisko ener�iju un
s�kt neparedz�tu autonomu kust�bu, kas var izrais�t traumas. Lietojot av�rijas aptur��anas pogu sl�pum�, iev�rojiet
�pa�u piesardz�bu.

Av�rijas aptur��anas poga j�spie� ��d�s situ�cij�s:


 ja robots darb�bas laik� tiek p�rvietots manu�li;


 ja robots uzvedas neparasti (piem�ram, p�rvietojas pret�ji nor�d�tajam virzienam) un var rad�t boj�jumus apk�rt�jai
videi.

Lai atjaunotu robota norm�lu darb�bu vai p�rbaud�tu, ka tas darbojas pareizi, uzman�gi pagrieziet sl�dzi av�rijas
aptur��anas pogas aug�pus� bulti�as nor�d�taj� virzien�. P�c ��s darb�bas robots var ats�kt norm�lu darb�bu.

Apkope

T�r��ana

Uzman�bu: pirms ier�ces t�r��anas izsl�dziet to un atvienojiet baro�anas vadu no kontaktligzdas. T�rot �r�j�s virsmas un
iek��j�s da�as no e��as traipiem ar alkoholu, benzolu vai citiem uzliesmojo�iem t�r��anas l�dzek�iem, p�c tam noslaukiet
ar mitru dr�nu, lai t�r��anas l�dzeklis neies�ktos ier�c�. Pret�j� gad�jum� var rasties ugunsgr�ks vai elektrisk�s str�vas
trieciens.

Sensori

Noslaukiet robota sensorus ar m�kstu, sausu dr�nu.


 Noslaukiet radara virsmu un starpsl�ni.


 Saudz�gi noslaukiet stereoredzes sensora zonu vien� virzien�.


 Saudz�gi noslaukiet att�la pozicion��anas moduli pulkste�r�d�t�ja virzien�.


 Saudz�gi noslaukiet papl�tes noteik�anas moduli.

�r�j�s virsmas un papl�tes
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1 Samitriniet dr�nu �den�, izgrieziet to un noslaukiet robota �r�j�s virsmas un papl�tes. Ja e��as traipu nevar not�r�t ar
mitru dr�nu, m��iniet to not�r�t ar spirtu.

2 P�c tam noslaukiet �r�jo virsmu ar sausu dr�nu.

Rite�i

1 Novietojiet robotu uz s�niem uz l�dzenas virsmas, kas p�rkl�ta ar m�kstu aizsargpaliktni.

2 No�emiet visvirziena rite�us, izt�riet matus un net�rumus un noslaukiet rite�us ar mitru dr�nu.

3 Uzst�diet rite�us atpaka� un dro�i nostipriniet.

Robota izjauk�anu un mont��u dr�kst veikt tikai profesion��i; pret�j� gad�jum� robots var tikt saboj�ts.

Akumulators


 Akumulatora apkopei un nomai�ai j�sazin�s ar uz��muma p�cp�rdo�anas servisa speci�listiem.


 Ja robots ilgsto�i netiek lietots, tas j�uzl�d� reizi tr�s m�ne�os, lai nov�rstu akumulatora boj�jumus.

Transport��ana
Ja robotu nepiecie�ams p�rvietot manu�li, stingri iev�rojiet t�l�k min�tos nor�d�jumus, lai nov�rstu robota boj�jumus.

Uzman�bu: �is produkts ir elektroniska ier�ce. Transport�jot iev�rojiet transport��anas dro��bu.

Cel�ana


 Diviem cilv�kiem j�nost�jas ab�s robota pus�s un ar ab�m rok�m j�satver robota s�ni pie otr�/tre�� l�me�a
papl�t�m. Saglab�jot robotu vertik�l� st�vokl�, paceliet to.


 Neceliet robotu aiz cit�m viet�m, jo tas var tikt saboj�ts.

Stum�ana


 P�rliecinieties, ka ir nospiesta robota av�rijas aptur��anas poga. Ar ab�m rok�m stumiet robota pirm� l�me�a
papl�tes aizmugur�jo da�u.


 Neraujiet citas robota da�as ar sp�ku, jo tas var rad�t boj�jumus.

Transport��ana iepakojum�


 P�rvietojot produktu, p�rbaudiet iepakojuma kastes veselumu, lai nov�rstu produkta boj�jumus.


 Nekraujiet robotu vai iepakojumu citu priek�metu kaudz� un nelieciet citus priek�metus uz �r�j� iepakojuma.


 Transport��anas laik� iev�rojiet uz kastes nor�d�to bulti�u virzienu. Neapg�ziet robotu, nenovietojiet to uz s�niem
un nep�rvad�jiet otr�di.

Apkopes interv�li
Robota galven�s apkopes m�r�is ir p�rbaud�t atlikumus papl�t�, sve��erme�us pie stereoredzes sensora kameras un
LiDAR, sve��erme�us pie piedzi�as un visvirziena rite�iem, uzl�des staciju u. c. Apkopes periodu var piel�got atkar�b�
no robota darba vides, lieto�anas bie�uma, noslodzes un temperat�ras.

Nr. Mezgls Darb�ba Interv�ls

1 LiDAR Noslauc�t 1 reizi ned���

2 Stereoredzes sensors Noslauc�t 1 reizi ned���

3 Att�la modulis Noslauc�t 1 reizi ned���

4 Papl�tes noteik�anas modulis Noslauc�t 1 reizi ned���
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Nr. Mezgls Darb�ba Interv�ls

5 Visvirziena ritenis T�r�t 1 reizi ned���

6 Piedzi�as rite�i T�r�t 2 reizes ned���

7 Uzl�des stacija Noslauc�t 1 reizi ned���

Trauc�jummekl��ana
Trauc�jums Iesp�jamie c�lo�i un risin�jumi

Robots neiesl�dzas pareizi Zems akumulatora l�menis. Uzl�d�jiet robotu, izmantojot uzl�des staciju vai l�d�t�ju.

Robots neuzl�d�jas pareizi Uzl�des stacija ir p�rvietota. Novietojiet to atpaka� s�kotn�j� poz�cij�.

Robots neuzl�d�jas pareizi Uzl�des stacija nav pievienota baro�anai. Pievienojiet uzl�des staciju baro�anas avotam.

Robots neuzl�d�jas pareizi Uzl�des stacija ir blo��ta. P�rbaudiet, vai 0,5 m zon� stacijas priek�� un s�nos nav ���r��u.

Robots nekustas pareizi Robots ir zaud�jis pozicion�jumu. P�rvietojiet robotu uz uzl�des staciju; uzl�des laik� tas
autom�tiski atiestat�sies.

Robots nekustas pareizi Att�la modu�a k��me. P�rliecinieties, ka att�la modulis nav aizsegts vai net�rs.

Robots nekustas pareizi LiDAR k��me. P�rbaudiet, vai LiDAR nav net�rs.

Netiek atska�ota balss Robota balss ir izsl�gta vai ska�ums ir p�r�k zems. Atiestatiet balss funkciju vai ska�umu.

Ja iepriek� min�tie so�i nepal�dz, sazinieties ar klientu apkalpo�anas person�lu.

Kontakti
KEENON Robotics Co., Ltd.

E-pasts: global@keenon.com

T�mek�a vietne: www.keenon.com


