JEKJIAPAIIA ITPO BIAITOBITHICTD Ne IMIIOPT KAIIITAJL.UKR.355-40/24

1. Panioo6nagnanns (Bupi6, Tin, HoMep napTii YU cepiliHuii HOMep)

Po6ot-nunococ (Floor Cleaning Robot) Toprosensroi mapku ECOVACS, toprosensroi Hazeu DEEBOT N8, mozeni DLN26
3 obnanHaHHaM pazgionoctymy (IEEE 802.11).

2. HaiimeHyBaHH# Ta aapeca BUpoGHHKA 200 i0ro ynmoBHOBa)KEHOI'0 NpeACTABHUKA
YnoeroBakenuit npexcrasuuk - TOB "IMITOPT KAINTAJI", Vkpaina, kon €IPIIOY 43058848, Bxin @1, Byn.
Mapasniisceka, 1/20, M. Oneca, 65014

3. s pexJiapanis BiamoBiqHOCTI BUAaHA mix oco0HCTy BianmoBigaabHicTh BUPOGHUKA
"ExoBakc Po6otikc Ko., JItn", mopora Conreest Ne 518, inmycrtpianeHuii mapk VYcoHussH, Bymuua I'ocan, paiion
BywxyH, okpyr Cywkoy, nposinuis Lcaucy, Kuraiicbkka Hapogua Pecmy6Gitika
("Ecovacs Robotics Co., Ltd.", Ne 518 Songwei Road, Wusongjiang Industry Park, Guoxiang Street, Wuzhong District,
Suzhou, Jiangsu, the People's Republic of China).

4. O6’ext pexyapanii (imeHTudikauis pagiooGiagHaHHs, fAKa gae 3Mory 3abesnmeumTH Horo
NPOCTeXYBAHICTE; MoXKe BKJIIOYATH KOJbOpPOBe 4YiTke 306pakeHHsi y pasi morpebu ans izeHTH@ixaunil
3a3Ha4YeHoro paaioolaaHAHHA)

Po6oTt-manococ (Floor Cleaning Robot) Mozeni DLN26 3 o6nagsanusm pagiogoctymy (IEEE 802.11).

5. O6’exT nexnapanii BignoBigac BUMoOraM TaKHX TeXHIYHHX perjIaMeHTIB
TexHi9HOTO pernameHty pamioobnagHaHHs, 3aTBepKeHOro noctaHoBoro Ka6inety Minictpis Vkpainu Bin 24 TpaBHs
2017 p. Ne 355.

6. IlocnyiaHHA Ha BiANOBIAHI CTAHAAPTH 3 NePeNiKy HAIOHANLHUX CTAHAAPTIB, Mo OyJM 3acTocoBaHi, a6o
nocuIaHHg Ha iHmi TexHiuyni cmenudikauii, moao sKUX JexyIapyerbcsi BiAnoBigHicTs (i3 3asHaYeHHAM
izeHTHdiKANIHOr0 HOMepa, Bepcii Ta 1aTH BUAAHHS)

Mysx1e "Texnivnoro Crangapra Homep nporokoxy BunpoGysansna 1aGoparopis
perjaMenTy BHOpoGyBaHb (aTecrar akpeauTanil)/ foraTkoBa
pagicoGranaanas" inopmanis
.6, a63an 2 JACTY EN 60335-1:2017 (EN 60335-1:2012; A11:2014; 11345.1 Bix 20227
AC:2014; A13:2017, IDT; 21.10.2024

IEC 60335-1:2010, MOD),

JCTY EN 60335-2-2:2018

(EN 60335-2-2:2010; A11:2012; A1:2013, IDT; IEC
60335-2-2:2009; A1:2012, IDT),

JCTY EN 60825-1:2019

(EN 60825-1:2014, IDT; IEC 60825-1:2014, IDT),
JACTY EN 62311:2014 (EN 62311:2008, IDT)

JCTY EN 55014-1:2019 11345.1 Bin 20227
m.6, a63an 3 (EN 55014-1:2017, IDT; CISPR 14-1:2016, IDT) i3 21.10.2024
3minoro Ne 11:2020

(EN 55014-1:2017/A11:2020, IDT);

JCTY EN 55014-2:2017

(EN 55014-2:2015, IDT; CISPR 14-2:2015, IDT);
JCTY ETSI EN 301 489-1:2019

(ETSI EN 301 489-1 V1.9.2 (2011-09), IDT)

(um. 8.2, 8.4, 9.2, 9.3 3 ypaxysauuam

ETSIEN 301 489-1 V2.2.3 (2019-11),

JCTY ETSI EN 301 489-17:2008

(ETSI EN 301 489-17:2002, IDT))

n.7 JACTY ETSI EN 300 328:2017 11345.1 Bin 20227
(ETSI EN 300 328:2016, IDT), 21.10.2024
' ETSI EN 300 328 V2.2.2

Ouinka BifiNOBIAHOCTI MPOBOJMWIACE 38 MOZYJIEM A Ge3 3aJy4eHHs npu3HayeHoro OpraHy 3 OUIHKH BiIIIOBiIHOCTI
7. JonaTkoBa indopmangisi:
Cxnanosi o6nagsanss ToproeensHoi Mapku ECOVACS toprosensHoi Hazsu DEEBOT N8:
- poboT-munococ (Floor Cleaning Robot) Monem DLN26 3 oGnanHaHHxM paniogoctymy (IEEE 802.11);
- 3apsaHa ctaHuis (Power Supply (Dockifip:Ség

S

BiRNMeHi Ta 32 nopyqeﬂmm-
QT Co,, Ltd."), Kuraiicekka Haponna Pecmy6nika,

Hupexrop A. KOBAJIEHKO

(nogaoa) (Im ' ma npizeuye)



