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Instrukcja obstugi V1.0

Robot Czworonozny Unitree B2

Unitree

Ten produkt jest robotem cywilnym. Uprzejmie prosimy wszystkich
uzytkownikdw o powstrzymanie sie od dokonywania jakichkolwiek
niebezpiecznych modyfikacji lub uzywania robota w niebezpieczny sposéb.

Odwiedz strone internetowg Unitree Robotics, aby uzyskac wiecej informacji
na temat warunkdéw i zasad oraz przestrzegaj lokalnych przepiséw i regulaciji.



Klauzula o wytgczeniu odpowiedzialnosci

Aby unikng¢ nielegalnych zachowan, potencjalnych szkéd i strat, konieczne jest przestrzeganie
nastepujgcych zasad

1) Przed rozpoczeciem korzystania z produktu nalezy uwaznie przeczytac niniejszy artykut, zrozumiec
sposbdb prawidtowego korzystania z produktu oraz swoje uzasadnione prawa, obowigzki i instrukcje
dotyczace bezpieczenstwa. W przeciwnym razie moze dojs¢ do

uszkodzenia mienia, wypadkdw i zagrozenia bezpieczenstwa osobistego. Uznaje sie, ze po uzyciu tego
produktu uzytkownik uwaznie przeczytat, zrozumiat, uznat i zaakceptowat

wszystkie warunki i tres¢ tego artykutu. Uzytkownicy ponoszg odpowiedzialno$¢ za swoje dziatania

i wszelkie wynikajgce z nich konsekwencje. Uzytkownicy zobowigzujg sie do

korzystania z tego produktu wytgcznie w celach zgodnych z prawem i zgadzajg sie

z niniejszymi warunkami oraz wszelkimi odpowiednimi zasadami lub wytycznymi,

ktére Unitree moze ustanowic.

2) W najszerszym zakresie dozwolonym przez prawo, w zadnym wypadku Unitree nie udziela zadnych
wyraznych lub dorozumianych gwarancji handlowych lub technicznych, ktére nie zostaty ujete

w niniejszym dokumencie, ze dostarczone produkty/ustugi sg catkowicie wolne od wad, ze sg w petni
zgodne z wymaganiami klienta, ze nie wystapig zadne problemy lub przerwy w korzystaniu

z produktéw/ustug oraz ze Unitree bedzie w stanie catkowicie naprawi¢ te wady. W zadnym wypadku
Unitree nie ponosi odpowiedzialnosci za bezposrednie lub posrednie straty ekonomiczne klienta
wynikajgce z niniejszej instrukcji obstugi, a maksymalna rekompensata Unitree za straty klienta
spowodowane wtasng odpowiedzialnoscig za produkt nie moze by¢ wyzsza niz kwota zaptacona przez
klienta za zakup produktu / ustugi.

3) Przepisy niektorych krajow moga zabrania¢ wytgczania klauzul gwarancyjnych, w zwigzku

z czym odpowiednie prawa uzytkownika mogg sie rozni¢ w zaleznosci od kraju.

4) Z zastrzezeniem zgodnosci z prawem, Unitree zastrzega sobie prawo do ostateczne;j

interpretacji powyzszych warunkéw. Unitree ma prawo do aktualizacji, zmiany lub

wypowiedzenia niniejszych warunkéw bez uprzedniego powiadomienia.

5) Unitree Robotics nie udziela zadnych wyraznych ani dorozumianych gwarancji handlowych

i technicznych, ktore nie sg zawarte w niniejszej instrukcji

6) Unitree Robotics nie gwarantuje, ze dostarczone produkty / ustugi sg catkowicie wolne od wad

i w petni spetniajg wymagania klienta. Nie gwarantuje rowniez, ze Unitree Robotics moze catkowicie
naprawic te wady.

7) W zadnym wypadku Unitree Robotics nie ponosi odpowiedzialnosci prawnej za bezposrednie lub
posrednie straty ekonomiczne poniesione przez klientéw w zwigzku z niniejszg

specyfikacjg ustug, a maksymalna kwota odszkodowania Unitree Robotics za straty poniesione przez
klientow spowodowane wtasng odpowiedzialnoscig za produkt nie moze by¢ wyzsza niz kwota
zaptacona przez klientow za produkty / ustugi.

8) Zakupione czesci nie wchodzg w zakres ustug objetych niniejszg specyfikacjg ustug.

9) Nie sg Swiadczone zadne ustugi na miejscu dla produktoéw terminalowych i akcesoriéw. Ustuga
serwisowa swiadczona przez Unitree Robotics przez okres dtuzszy niz jeden rok jest ustugg opcjonalna.
Klienci moga zdecydowac, czy zakupi¢ powigzane ustugi i zdecydowag, kiedy je zakonczyc. Jesli klienci
zdecydujg sie na zakup ustug powigzanych, oznacza to, ze klient zezwala Unitree Robotics na dostep,
gromadzenie i przetwarzanie informacji zwigzanych z usterkami, wykrywaniem, pozycjonowaniem

i usuwaniem btedoéw podczas Swiadczenia ustug. Unitree Robotics bedzie uzyskiwac dostep do
odpowiednich informacji i przetwarzac je zgodnie z zagdaniem klienta na podstawie jego zgody,

a informacje te bedg wykorzystywane wytgcznie w celu Swiadczenia ustug serwisowych. Poniewaz
uzytkownicy sg administratorami takich informacji, Unitree Robotics nie moze potwierdzi¢, czy takie
informacje zawierajg poufne informacje klientow lub dane osobowe, a klienci gwarantuja, ze uzyskaja
lub zachowajg wszystkie niezbedne zgody, licencje, upowaznienia (,Zgoda"), aby umozliwi¢ Unitree
Robotics Swiadczenie tej ustugi, tak aby Unitree Robotics nie naruszyt obowigzujgcych wymogoéw
prawnych, polityki prywatnosci klientow lub umowy miedzy klientem a uzytkownikiem podczas
Swiadczenia powigzanych ustug. Unitree podejmie uzasadnione srodki w celu zapewnienia
bezpieczenstwa takich informacji o uzytkownikach, ale Unitree Robotics nie ponosi bezposredniej ani
posredniej odpowiedzialnosci za dziatania zwigzane z pozyskiwaniem i przetwarzaniem takich
informacji w procesie sSwiadczenia ustug.



Instrukcje bezpieczenstwa

B2 to czworonozny robot przeznaczony do zastosowan przemystowych, charakteryzujgcy sie pracg

w kazdych warunkach pogodowych, duzym obcigzeniem i przestrzenig ekspansji, wielowymiarowg
percepcjg, petnym pokryciem sceny, potezng mocg obliczeniowg i precyzyjnym wglagdem. Zapewnia
bardziej wydajne i inteligentne rozwigzania.

1) Ten produkt nie jest zabawka i nie jest przeznaczony do uzytku przez osoby ponizej 18 roku zycia.
Przechowywac poza zasiegiem dzieci i zachowac ostroznos¢ podczas obstugi w obecnosci dziedi,

2) Uzytkownik jest zobowigzany do zapoznania sie z przepisami obowigzujgcymi w jego regionie oraz do
przestrzegania odpowiednich przepisow i regulacji.

3) Niniejszy rozdziat jest rozdziatem wprowadzajgcym dla nowych uzytkownikow do obstugi robotéw.
Nowi uzytkownicy mogg szybko opanowac sposéb korzystania z pilota zdalnego sterowania do
sterowania robotem, aby pokaza¢ doskonatg wydajnos¢ ruchu, czytajac ten rozdziat. Jest to rowniez
rozdziat, do ktdrego czesto siegajg starsi uzytkownicy. Starsi uzytkownicy mogg przeczytac ten rozdziat
wielokrotnie, aby zrozumie¢ podstawy obstugi robota, a nastepnie wyciggng¢ wnioski z przypadku

i wiedzie¢, jakie ruchy nie s zalecane.

4) Gdy uzytkownicy uruchamiajg program opracowany przez siebie w trybie deweloperskim: Polecenia
zdalnego sterowania sg nadal wazne, gdy opracowana jest warstwa wysokiego poziomu (warstwa
aplikacji). W tym czasie, jesli polecenia APl wysokiego poziomu i polecenia zdalnego sterowania zostang
wystane do robota, oba polecenia zostang wykonane przez robota, co moze spowodowac niestabilnos¢
robota. Nalezy pamietac, aby oceni¢, czy uzytkownicy muszg korzystac z pilota zdalnego sterowania
zgodnie z dziatajgcym stanem robota, polecenia zdalnego sterowania nie powiodg sie podczas
programowania niskiego poziomu.

5) Podczas uzytkowania nalezy kontrolowac robota w zasiegu wzroku, zachowac bezpieczng odlegtosc od
robota i nie dotykac robota rekami po jego wigczeniu,

6) Po wigczeniu B2 domyslinie przechodzi w tryb sterowania Al i automatycznie wstaje. Nalezy zachowac
bezpieczng odlegtos¢ od czworonoznego robota!l

7) W przypadku korzystania ze ztozonych polecen zdalnego sterowania, takich jak skoki do przodu, nalezy
upewnic sie, ze w potokregu o Srednicy 2 metréw przed robotem nie znajdujg sie zadne przeszkody
(zwihaszcza ludzie). Jesli w wyniku niestandardowych operacji dojdzie do wypadkéw lub uszkodzenia
mienia, firma Yushu Technology nie ponosi odpowiedzialnosci za wynikajgce z tego straty i konsekwencje!
8) Przetgczanie standardowych instrukcji: Podczas przetgczania trybow sterowania nalezy upewnic sie, ze
robot pies znajduje sie w pozycji lezgcej lub w trybie ttumienia i ze w promieniu 1 metra nie znajdujg sie
zadne osoby. Po pomysinym przetgczeniu trybdw sterowania robot pies automatycznie wstanie. Jesli

w wyniku niestandardowych operacji dojdzie do wypadkdw lub uszkodzenia mienia, Unitree Robotics nie
ponosi odpowiedzialnosci za wynikajgce z tego straty i konsekwencje!

9) Przypomnienie dotyczgce bezpieczehstwa przy przywracaniu pozycji stojgcej: Przywrocenie pozycji
stojgcej wymaga przestrzeni, aby robot pies mogt sie przewrécic. Upewnij sie, ze w okregu o Srednicy

2 metréw wokét robota-psa nie ma zadnych oséb ani przedmiotéw, aby unikng¢ niepotrzebnych ofiar

i szkod materialnych. W przeciwnym razie Unitree Robotics nie bedzie ponosi¢ odpowiedzialnosci za
wynikajgce z tego straty i konsekwencje.

10) Gdy poziom natadowania baterii wynosi tylko jeden blok, nalezy zatrzymac i wytgczy¢ robota psa na
czas, wyjg¢ akumulator w celu natadowania, aby unikng¢ uszkodzen spowodowanych upadkiem, gdy
poziom natadowania akumulatora jest niski.



Prezentacja produktu

Wprowadzenie

Czterokotowy robot klasy przemystowej B2 charakteryzuje sie wyjgtkowg mobilnoscig, z maksymalng
predkoscig jazdy przekraczajgcg 6 m/s. Jego gtdbwna konstrukcja wykonana jest z lekkich materiatow

o wysokiej wytrzymatosci, takich jak stop aluminium lotniczego i widkno weglowe. Cata jednostka wazy
60 kg i ma maksymalny stosunek sity ciggu do masy wynoszacy 6,25. Jest w stanie skakac na odlegtosc
od 0,5 m do 1,2 m i dostosowywac sie do réznych ztozonych terendéw.

Wszystkie konstrukcje tgczace sg wykonane ze stopu aluminium 6061-T6, a niektore kluczowe
komponenty wykorzystujg 7075-T6, zdolne do wytrzymania uderzen podczas upadkéw. Wyposazony
w szerokokatny dookdlny LiDAR w standardzie, jest wyposazony w kamere gtebi i kamere optyczng

z przodu iz tytu, zapewniajgc B2 potezne mozliwosci unikania przeszkod i adaptacji terenu. W potgczeniu
z algorytmami glebokiego uczenia, moze osiggnac elastyczne i dynamiczne unikanie przeszkdd. B2 jest
standardowo wyposazony w Intel Core iS (funkcje platformy) i Intel Core i7 (opracowany przez
uzytkownika), z opcjonalnymi Intel Core i7 i Nvidia Jetson Orin NX (do 3), zapewniajgc super moc
obliczeniowg Al.

Nazwy elementéw robota

Gtowny korpus robota czworonoznego B2 zostat przedstawiony na ponizszym schemacie.
Nalezy odnies¢ sie do rzeczywistego produktu.
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Uwaga: Zastosowany tutaj radar oparty jest na technologii lidar, ktéra wykorzystuje emisje
w podczerwieni, a nie emisje fal radiowych.

Najwazniejsze funkcje

1) Bardzo duzy udzwig, uniwersalny pomocnik

B2 ma bardzo duzy udzwig, z maksymalnym obcigzeniem stojgcym wynoszacym 120 kg i cigglym
obcigzeniem kroczgcym wynoszacym 40 kg. Moze sprostac réznym wymaganiom dotyczgcym obcigzenia
w specjalnych i ztozonych operacjach i stac sie uniwersalnym i poteznym pomocnikiem dla operatoréw
w sytuacjach awaryjnych.

2) Dtugotrwata wytrzymatosc dla ciggtej pracy

Robot B2 posiada akumulator o duzej pojemnosci 45000 mAh, wyposazony w wysokowydajne ogniwa
akumulatorowe i zaawansowany system zarzgdzania akumulatorem (BMS) opracowany niezaleznie przez
Unitree Technology. Robot moze pracowac nieprzerwanie przez ponad 5 godzin bez obcigzenia i przez
ponad 4 godziny z obcigzeniem 20 kg, zapewniajgc silne wsparcie dla czworonoznego robota B2.
Dodatkowo mozna go opcjonalnie wyposazy¢ w stykowg podktadke tadujgcg do autonomicznego
tadowania, znacznie poprawiajac czas i wydajnos¢ operacyjng oraz zapewniajgc niezawodne wsparcie dla
operacji w kazdych warunkach pogodowych!

3) Najwyzsza moc, doskonate osiggi sportowe

B2 moze pochwali¢ sie wyjatkowg mobilnoscig, z maksymalng predkoscig biegu wynoszacg ponad 6 m/s,
co pozwala na szybkie wykonywanie r6znych zadan i znacznie poprawia wydajnos¢ pracy. Posiada
réwniez wyjatkowe mozliwosci pokonywania przeszkéd, z maksymalng odlegtoscig skoku wynoszgca 2
metry, co pozwala mu tatwo pokonywac wysokie przeszkody lub rowy i dostosowywac sie do réznych
ztozonych terendw.

4) Zdolnos¢ adaptacji do wielu powierzchni, doskonate mozliwosci pokonywania przeszkod

Model B2 jest wyposazony w szerokokatny, dookélny lidar, a takze kamere gtebi i kamere optyczna

z przodu i z tytu, zapewniajgc percepcje dalekiego zasiegu i silne wtasciwosci przeciwzaktoceniowe. Fuzja
tych czujnikdw, w potaczeniu z niezaleznie opracowanymi i stale optymalizowanymi algorytmami
sterowania ruchem, umozliwia rozpoznawanie cech terenu w wysokiej rozdzielczosci w celu elastycznego
i dynamicznego unikania przeszkéd. Dzieki temu robot moze bez wysitku wspinac sie po schodach

i przemierzac nieréwny teren, dostosowywac sie do réznych ztozonych terenéw i warunkéw pogodowych,
takich jak ruiny i tory kolejowe, a takze charakteryzowac sie wysokg mobilnoscig i elastycznoscig. Moze on
zastgpi¢ cztowieka w wykonywaniu zadan w wielu sSrodowiskach specjalnych lub wysokiego ryzyka.

5) Stopien ochrony przed kurzem i wodg IP67, silna funkcja ochronna

Konstrukcja korpusu B2 jest wykonana z wytrzymatych materiatéw uszczelniajgcych, skutecznie
zapobiegajac przedostawaniu sie wody do wnetrza. Specjalna obrébka jest rowniez stosowana do
krytycznych czesci i potgczen, zapewniajgc normalng prace po zanurzeniu w wodzie. Dzieki stopniowi
ochrony IP67 (potwierdzonemu certyfikatem), urzadzenie moze wytrzymac deszcz na zewnatrz i rézne
trudne warunki podczas pracy.



6) Wyposazony w dodatkowe urzgdzenia peryferyjne zwiekszajgce precyzje dziatania

B2 zapewnia wiele interfejsow rozszerzen, w tym 1000M-Base-Ethernetx4, USB3.0x4, 12Vx4, 5Vx1,
24Vx4 i BAT1, umozliwiajgc obstuge réznych urzgdzen peryferyjnych. Moze ptynnie wspotpracowac
z samodzielnie opracowanym produktem Unitree, robotycznym ramieniem Z1, aby wykonywac
ztozone zadania. Uzytkownicy mogg rowniez dostosowywac rézne urzgdzenia peryferyjne, takie jak
czujniki gazu, czujniki temperatury, sieci 5G, gimbale IR, kamery przemystowe itp. do réznych
scenariuszy zastosowan, w tym inspekgcji linii energetycznych, ratownictwa pozarowego i logistyki
przemystowej. Mozliwosci te usprawniajg tradycyjne operacje, czynigc je bezpieczniejszymi, bardziej
efektywnymi i poprawiajgc precyzje operacyjna.

Opis interfejsu
Kadtub B2 zapewnia port rozszerzen SDK z boku, dzieki czemu programisci mogag nadal rozwijac
wiecej funkcji rozszerzen, jak pokazano na ponizszym rysunku.
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Sposoby tadowania

Ze wzgledu na czynniki takie jak samoroztadowanie akumulatora podczas transportu i przechowywania,
normalne jest, ze akumulator ma niskg moc lub nie ma jej wcale przy pierwszym uzyciu. Akumulator
mozna natadowac w nastepujacy sposob.

tadowanie akumulatora

1) Wyjmij akumulator z korpusu B2

(Wyciagnij pasek akumulatora) 2) Wejscie zasilania AC tadowarki

(100-240V, 50/60H7)

3) Podtgcz akumulator B2 4) Odtacz zasilanie recznie po petnym
natadowaniu.

1) Podtgcz tadowarke do zrodta zasilania prgdem przemiennym (100-240 V, 50/60 Hz). Przed
podtgczeniem nalezy upewnic sie, ze napiecie zewnetrznego zrodta zasilania odpowiada
znamionowemu napieciu wejsciowemu tadowarki. W przeciwnym razie tadowarka ulegnie
uszkodzeniu (znamionowe napiecie wejsciowe tadowarki jest podane na tabliczce znamionowe;j
tadowarki).

2) Przed rozpoczeciem tadowania akumulatora nalezy najpierw podtaczy¢ zasilanie sieciowe,

a nastepnie podtgczy¢ tadowarke do akumulatora.

3) Przed rozpoczeciem tadowania akumulatora nalezy upewni¢ sie, ze akumulator jest wytgczony.
W przeciwnym razie moze doj$¢ do uszkodzenia akumulatora i tadowarki

4) Podczas tadowania akumulatora uzytkownik musi wyjg¢ akumulator z robota.

5) W stanie tadowania wskaznik natadowania akumulatora bedzie miga¢ z czestotliwoscig 1 Hz (1
sekunda/czas) i wskazywac aktualny poziom natadowania akumulatora.

6) Jesli wskaznik akumulatora jest wytgczony, akumulator jest w petni natadowany. Wyjmij akumulator
i tadowarke, aby zakonczyc¢ tadowanie.

7) Temperatura akumulatora moze by¢ wysoka po uruchomieniu, dlatego akumulator nalezy
natadowac po obnizeniu temperatury akumulatora do temperatury pokojowe;j.



tadowanie pilota zdalnego sterowania
Gdy wskaznik natadowania akumulatora pilota zdalnego sterowania wskazuje niski poziom, nalezy podtgczy¢

pilota zdalnego sterowania do tadowarki w sposéb pokazany na ponizszym rysunku:

Zasilanie AC
100-240V  tadowarka @ ) )
B .
us Kabel USB typu C D@@
o - O _|'* géa
O’ — L

1) Zalecamy korzystanie z tadowarki USB SV/1A spetniajgcej normy FCC/CE.
2) Przed rozpoczeciem tadowania nalezy upewnic sie, ze pilot zdalnego sterowania jest wytgczony.
3) Kontrolka zasilania bedzie migac z czestotliwoscig IHz (1 sekunda/czas) w stanie tadowania

i wskazywac aktualny poziom zasilania.
4) Gdy wskaznik zasilania zgasnie, oznacza to, ze akumulator jest petny i nalezy odtgczy¢ tadowarke,

aby zakonczyc tadowanie.

Wskaznik tadowania

LED1 LED2 LED3 LED4 Aktualna moc
0%-25%
25%-50%
50%-75%
75%-100%

Petne natadowanie



Zasady uzytkowania

Wymagania dotyczgce srodowiska pracy

1) Robot powinien pracowac w temperaturze -20°C -55°C przy dobrych warunkach pogodowych. Nie
nalezy pracowac w ztych warunkach pogodowych, takich jak wytadowania atmosferyczne i tornada.
Podczas pracy w wodzie, uzytkownicy muszg upewnic sie, ze spetniajg wymagania opisane w instrukgcji
dotyczgcej stopnia ochrony IP67.

2) Podczas korzystania z robota nalezy mie¢ go pod kontrolg i utrzymywac w bezpiecznej odlegtosci co
najmniej 2 metréw od przeszkdd, skomplikowanego podtoza, ttumow, wody i innych obiektow.

3) Nie nalezy uruchamiac robota w Srodowisku zakt6cen sygnatu WiFi. Zakt6cenia sygnatu WiFi sg zwykle
spowodowane interferencjg miedzykanatowga. W przypadku wystapienia zaktdcen nalezy wytgczy¢
niektore lub wszystkie zrodta sygnatu WiFi innych urzgdzen bezprzewodowych przed uzyciem pilota
zdalnego sterowania do obstugi robota.

4) Ze wzgledu na rézne poziomy biegtosci operatoréw, w celu zapewnienia niezawodnosci

i bezpieczenstwa, nalezy uzywac robota w otwartym i niezaktéconym srodowisku o ptaskim podtozu.
Podczas obstugi robotow nalezy pamietac, ze w trybie pracy AT stopien powinien by¢ mniejszy niz 25 cm,
nachylenie powinno by¢ mniejsze niz 45 ° na niskim biegu i mniejsze niz 30 ° na wysokim biegu;

W konwencjonalnym trybie pracy i sterowania stopier powinien by¢ mniejszy niz 20 cm, a nachylenie
powinno by¢ mniejsze niz 20 °. Niespetnienie tych warunkéw moze spowodowac upadek robota. Gdy
robot porusza sie po ztozonym terenie lub terenie z pewnymi pofatdowaniami i nachyleniami, operator
powinien zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota i ostroznie go obstugiwaé, aby unikng¢ potkniecia sie

o przeszkody.

5) Robot z nogami ma pewne wymagania dotyczgce podtoza, po ktérym sie porusza. Nie nalezy uzywac
robota na podtozu o bardzo niskim wspotczynniku tarcia, takim jak 16d. Nie uzywaj robota na miekkim
podtozu, takim jak grube, ggbczaste podtoze. Jesli robot jest uzywany na gtadkim podtozu, takim jak szkto
i ptytki ceramiczne, uzytkownicy muszg ostroznie i ptynnie sterowac robotem, unika¢ gwattownych ruchow
i zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota, aby zapobiec poslizgnieciu sie i upadkowi stopy robota.

Rozpakowywanie

Umies¢ pudetko na ptaskiej powierzchni zgodnie z wymaganiami dotyczagcymi umieszczenia (przednig
strong do gory), a nastepnie otworz gorng czes¢ pudetka i wyjmij robota w catosci. Wyjmij robota
czworonoznego, pilota zdalnego sterowania, tadowarke itp. z pudetka oddzielnie, umies¢ robota
czworonoznego ptasko na ptaskiej powierzchni, a nastepnie przygotuj go do wigczenia.

Sprawdzenie przed wigczeniem zasilania

1) Nalezy uzywac wytgcznie oryginalnych czesci Unitree Robotics i upewnic sie, ze wszystkie czesci sg

w dobrym stanie.

2) Upewnic sie, ze oprogramowanie sprzetowe zostato zaktualizowane do najnowszej wersji.

3) Uzytkownik upewnia sie, ze nie obstuguje robota w stanie nietrzezwym, pod wptywem narkotykdéw i nie
jest w stanie sie skoncentrowac.

4) Zapoznanie sie z charakterystykg kazdego trybu chodu. Nalezy zapoznac sie z metodg hamowania
awaryjnego robota w przypadku niestabilnosci / utraty kontroli.

5) Upewnic sie, ze wewngatrz robota i jego podzespotdw nie ma zadnych ciat obcych (takich jak woda, olej,
piasek, ziemia itp.).

6) Upewnic sie, ze modut zdalnego sterowania i akumulator sg w petni natadowane.

7) Jesli uzywany jest interfejs rozszerzen, sprawdz, czy potgczenie kablowe jest prawidtowe.



Przygotowanie przed wigczeniem zasilania

1) Instalowanie akumulatorow

Umies¢ B2 na ptaskiej powierzchni, wt6z pakiet baterii do gniazda baterii z boku robota, zwracajgc
uwage na kierunek instalacji z interfejsem zapobiegajgcym odwrdéceniu skierowanym do gory. Jesli
akumulatora nie mozna wtozy¢ do konca, nalezy wyregulowac jego orientacje. Nie nalezy wktadac
akumulatora na site, aby unikng¢ uszkodzenia interfejsu akumulatora i klamer. Po ustyszeniu dzwieku
.klikniecia” akumulator jest zainstalowany. Upewnij sie, ze klamra jest na swoim miejscu!
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2) Utozenie robota (wazne kroki !!!)

Uruchamianie w pozycji poziomej: przed uruchomieniem i rozpoczeciem pracy nalezy upewnic
sie, ze robot zostat umieszczony na ptaskim podtozu. Podktadka pod brzuch robota powinna
przylegac ptasko do podtoza. Korpus maszyny powinien leze¢ na ziemi poziomo, bez
przechylania. Nogi robota psa powinny byc¢ catkowicie schowane (jak pokazano na ponizszym
rysunku). Cztery stawy kolanowe i konce stdép powinny leze¢ ptasko na ziemi, aby zapewni¢, ze
ani uda, ani nogi psa-robota nie sg naciskane przez korpus urzgdzenia.

Uruchomienie B2

Po zakonczeniu kontroli przed uruchomieniem i przygotowaniu robota, wtgcz go, wykonujgc
nastepujace czynnosci: najpierw krotko nacisnij przycisk zasilania, a nastepnie nacisnij

i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad 3 sekundy, aby aktywowa¢ akumulator

(gdy akumulator jest aktywowany, wskaznik bedzie Swiecit na zielono, wskazujgc aktualny poziom
natadowania akumulatora). Po aktywacji akumulatora nalezy odczekac 2 minuty, a robot
automatycznie wstanie z ciatem ustawionym roéwnolegle do podtoza, co oznacza pomysine
uruchomienie.



Krc’)tkienaciéniecie+ Dtugie nacisniecie przez
ponad 3 sekundy

& - Jesli uruchomienie nie powiedzie sie, sprawdz utozenie korpusu!
- Wystajace na zewnatrz lub wcisniete do wewnatrz dolne czesci nég moga spowodowag, ze
robot pies nie uruchomi sie!
- Nalezy uwazac na rece przy potgczeniach ruchowych!
- Po uruchomieniu B2 automatycznie wstanie. Nalezy zachowa¢ bezpieczng odlegtos¢.

t3czenie z aplikacjg Unitree Explore
Aby uzy¢ go po raz pierwszy, nalezy powigzac urzadzenie. Podczas procesu wigzania nalezy wigczyc

Bluetooth w telefonie komorkowym i trzymac go blisko B2, aby zapewni¢ komunikacje Bluetooth
W czasie rzeczywistym.

1) Pobierz i zainstaluj aplikacje Unitree Explore i zaloguj sie za pomocg konta korporacyjnego i hasta
dostarczonego przez Unitree.

pruviuvu vy uvinuve.

If you do not have a business
account, please contact Unitree

service personnel.

Jesli nie posiadasz konta biznesowego, skontaktuj sie z dziatem sprzedazy Unitree Robotics,
aby je otworzy¢!

2) Po uruchomieniu zasilania B2 dodaj robota w aplikacji Unitree Explore: Witgcz Bluetooth w systemie
telefonu -> Kliknij ,Dodaj robota” na stronie gtownej -> Wybierz urzadzenie, ktére chcesz dodac.

bot dog
B2_1001

B2.1004 &

4 Add Robot Dog

<+ Add Robot Dog

3) Powigzanie B2: Mozesz wybrac tryb bezposredniego potgczenia z punktem dostepowym lub tryb
potgczenia Wi-Fi.

Po udanym potgczeniu mozesz uczyc¢ sie z wbudowanych samouczkoéw, aby szybko opanowac
techniki sterowania.



AP Mode

AP Mode Wi-Fi Mode

Connecting the robot dog

llular network

Connection Successful

4) Jak zmieni¢ powigzanie konta?

Kliknij na stronie gtdwnej, aby przejs¢ do [Ustawienia] -> [Ustawienia robota],

a nastepnie wybierz Odblokuj, aby zwolni¢ powigzanie robota psa z biezgcym kontem.
Po odtaczeniu psa-robota mozna go powigzac z innym kontem.

Jog Settings Robot Dog Settings

SN

Model

AP Mode Y 0

Potwierdz roztgczenie
Po odtgczeniu powigzania nie mozna
sterowac urzgdzeniem za pomocg
aplikacji.

- Podczas potaczenia Bluetooth w telefonie komorkowym powinien by¢ wigczony!

- Btad potaczenia Bluetooth: Aplikacja Unitree Explore musi uzyska¢ dostep do uprawnien
Bluetooth. Otworz uprawnienia Bluetooth dla Unitree Explore w ustawieniach aplikac;ji
telefonu.

- Jesli zapomnisz powigzac swoje konto lub je utracisz, skontaktuj sie z odpowiednim
personelem Unitree!



Obstuga B2

1) Uzyj aplikacji Unitree Explore do sterowania

Po ukonczeniu wbudowanego samouczka w aplikacji Unitree Explore, mozesz uzywac aplikacji do
sterowania B2 w dowolny sposob.

2) Uzyj pilota do sterowania

Najpierw nacisnij krotko przycisk zasilania na pilocie, a nastepnie nacisnij i przytrzymaj przycisk
zasilania przez ponad 2 sekundy. Po ustyszeniu sygnatu dzwiekowego pilot zostanie wtgczony.
Aby uzy¢ pilota po raz pierwszy, nalezy powigza¢ go w aplikacji Unitree Explore. Przejdz do
[Ustawienia]

-> [Ustawienia pilota], wprowadz odpowiedni kod pilota, aby powigzac go z modutem transmisji
danych w robocie psie. Kliknij [Modyfikuj], aby zmieni¢ pilota zdalnego sterowania.

Remote Control Settings

Po wigczeniu pilota i pomysinym podtgczeniu go do B2, kontrolka transmisji danych po lewej
stronie zaswieci sie w petni, wskazujac, ze pilot jest podtgczony do modutu transmisji danych
B2. W tym momencie mozna uzy¢ zwyktych polecen zdalnego sterowania lub polecen
zdalnego sterowania Al, aby kontrolowac psa-robota w celu wykonania odpowiednich
czynnosci. Istniejg réznice miedzy tymi dwoma trybami:

Zwykty tryb zdalnego sterowania: opiera sie na recznej interwencji i podejmowaniu decyzji,
zapewniajac dobrg stabilnos¢ i niezawodnosc.

Tryb zdalnego sterowania Al: autonomicznie dostosowuje sie do otoczenia i podejmuje
decyzje, zapewniajgc lepszg adaptacje do scenariuszy, takich jak wchodzenie po schodach

i chodzenie po ztozonym terenie.
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Aby uzyskac dostep do instrukcji obstugi pilota zdalnego sterowania, nalezy uzy¢ polecen
zdalnego sterowania umieszczonych na pilocie lub odwiedzi¢ aplikacje Unitree Explore.

Wytgczanie B2

Przed wytgczeniem upewnij sie, ze pies-robot stoi na ptaskim podtozu, a robot znajduje sie

w statycznym stanie spoczynku (pozycja korpusu robota jest w stanie poczatkowym po
uruchomieniu i spoczynku, korpus jest poziomy, uchwyt nie jest obstugiwany, a robot znajduje
sie w statycznym stanie spoczynku).

1) Nacisnij dwukrotnie przyciski L2+A, a robot wykona kolejno czynnosci blokowania stawéw

i ktadzenia sie.

2) Gdy robot znajdzie sie w pozycji lezgcej, nacisnij krotko przycisk zasilania, a nastepnie nacisnij
przycisk zasilania przez 3 sekundy, aby go wytaczyc.

Po wytgczeniu zasilania nalezy umiesci¢ robota w wymaganej pozycji i odpowiednio utozy¢ nogi
i stawy biodrowe, aby przygotowac sie do nastepnego witgczenia. Jesli B2 nie jest uzywany przez
dtuzszy czas, nalezy wyja¢ akumulator na czas: pociggnij uchwyt akumulatora, a akumulator
wyskoczy i mozna go wyjac.

- Nalezy upewnic sie, ze robot jest wytgczony w stanie ttumienia, w przeciwnym razie robot
spadnie ciezko na ziemie po wytgczeniu i wytgczeniu zasilania, co moze spowodowac
uszkodzenie korpusu robota i pewne potencjalne ukryte niebezpieczenstwa!l

- Nalezy uwazag, aby nie przytrzasngc sobie rgk na potgczeniach ruchowych!

Pakowanie

Przygotowanie do pakowania: Obré¢ nogi czworonoznego robota robota czworonoznego do
pozycji pokazanej na rysunku (tylna noga cofnieta: obrdcic silniki biodrowe tylnych nég tak, aby
tylne uda znalazty sie w w pozycji pokazanej na rysunku, a jednoczesnie cofngc tylne tylne
konczyny dolne do pozycji pokazanej na rysunku.

Po zakonczeniu przygotowan do pakowania nalezy najpierw
umiescic¢ robota czworonoznego w dolnej czesci walizki
transportowej. Po umieszczeniu robota czworonoznego

w dolnej czesci walizki, umies¢ dotgczony pilot zdalnego
sterowania, tadowarke itp. w odpowiednich miejscach
wewngatrz walizki transportowej, aby upewnic sie, ze zaden
z powyzszych elementéw nie wypadnie po zamknieciu
gornej czesci walizki.




Opis nieprawidtowego dziatania urzadzenia

Podczas korzystania z robota czworonoznego B2 robot moze dziata¢ nieprawidtowo. Wiekszos¢
nieprawidtowych sytuacji mozna kontrolowac (istniejg rozwigzania). Uzytkownicy nie powinni wpadac¢
w panike w przypadku napotkania takich problemoéw. Nalezy szczegétowo zapoznac sie z ponizsza
trescig i krok po kroku rozwigzywac problemy.

W razie jakichkolwiek pytan prosimy o kontakt z oficjalnym dziatem technicznym Unitree Robotics
support:support@unitree.cc.

1) Autotestowanie nie powiodto sie po uruchomieniu

Jesli robot nie wstanie po lezeniu na ziemi przez 2 minuty podczas uruchamiania, oznacza to, ze
autotest nie powiddt sie. W takim przypadku robot musi zosta¢ ponownie sprawdzony zgodnie

z krokami ,Sprawdz przed wtgczeniem zasilania” i ,Przygotowanie przed wigczeniem zasilania” przed
ponowng proba.

2) Autotestowanie nie powiedzie sie po uruchomieniu

W przypadku korzystania z oficjalnego programu sterowania ruchem Unitree Robotics (sterowanie
ruchem robota za pomocga pilota zdalnego sterowania), robot przetgczy sie w stan samoobrony

w wyniku upadku spowodowanego przyczynami Srodowiska zewnetrznego (brak tarcia itp.) na
powierzchni lub niewtasciwej obstugi, silnik robota automatycznie przetgczy sie w stan hamowania, aby
chroni¢ rézne czesci.

3) Nieprawidtowe potaczenie z aplikacja

W przypadku korzystania z trybu bezposredniego potgczenia AP nalezy sprawdzi¢, czy telefon jest
potgczony z hotspotem AP emitowanym przez B2. Jesli konfiguracja hotspotu nie powiedzie sie,
upewnij sie, ze nazwa hotspotu nie zawiera specjalnych symboli i spacji. Upewnij sie réwniez, ze robot
i telefon znajdujg sie blisko siebie, a nastepnie uruchom ponownie robota i aplikacje, aby ponownie
sprobowac nawigzac potgczenie.

4) Jak wytgczy¢ robota w przypadku awarii modutu zdalnego sterowania

W przypadku awarii modutu zdalnego sterowania (takiej jak wyczerpanie baterii uchwytu itp.) nie
mozna uzy¢ przyciskow zdalnego sterowania, aby robot potozyt sie na ziemi i pozostawat w trybie
gotowosci. Jedynym sposobem na wymuszone wytgczenie jest nacisniecie przycisku zasilania
bateryjnego.

Wymuszone wytgczenie: Trzymaj robota w odlegtosci co najmniej 2 metréw od przeszkéd,
skomplikowanego podtoza, ttumu, wody i innych obiektow. Przytrzymaj gtowe i ogon robota, nacisnij
krotko wytgcznik zasilania raz, a nastepnie nacisnij dtugo wytgcznik zasilania przez ponad 3 sekundy,
aby go wytgczy¢. Po wytgczeniu powoli opusé robota na ziemie.

5) Robot tatwo upada i nie moze wstac po wigczeniu zasilania.

Jesli robot nie wstaje po uruchomieniu z powodu nieprawidtowej pozycji startowej prowadzacej do
nieprawidtowych katow silnika, nalezy ponownie uruchomic robota z prawidtowg pozycjg startowa. Jesli
ponowne uruchomienie robota nie rozwigze problemu, konieczna jest ponowna kalibracja przegubow
robota zgodnie z odpowiednimi krokami w aplikacji Unitree Explore.

Uwaga: B2 zostat skalibrowany domysinie po opuszczeniu fabryki. Nie nalezy ponownie kalibrowac
przegubdw do normalnego uzytku! Jesli wystgpi jakakolwiek nienormalna sytuacja z B2, nalezy
skonsultowac sie z oficjalnym wsparciem technicznym Unitree przed ustaleniem, czy konieczna jest
ponowna kalibracja przegubdw.

Wejscie do kalibracji przegubu w aplikacji to [Ustawienia] -> [Dane] -> [Robot Dog] -> [Kalibracja].

6) Jak utrzymac gotowos¢ przez dtugi czas

Jesli musisz utrzymac robota w trybue gotowosci przez dtuzszy czas, ustaw go w pozycji lezgcej i nacisnij
(nacisnij klawisze L2 +B, aby przejs¢ do trybu ttumienia), aby unikng¢ upadku robota, gdy moc jest
niska!

- Uwaga! Podczas podnoszenia robota nie nalezy ktas¢ rgk na przegubach, takich jak przegub biodrowy,
aby unikngc¢ uszczypniecia. Jesli robot zostanie zmuszony do wytgczenia sie podczas stania bez
zabezpieczenia, upadnie ptasko na ziemie po utracie zasilania.



Srodki ostroznosci

1) Przetgczanie sterowania ruchem

Przed przetgczeniem sterowania ruchem nalezy upewnic sie, ze robot-pies znajduje sie w trybie lezenia
lub ttumienia. Nikt nie powinien znajdowac sie w zasiegu o srednicy 1 metra, aby unikngc ofiar lub
szkdd materialnych spowodowanych niestandardowymi operacjami. Unitree Robotics nie ponosi
odpowiedzialnosci za jakiekolwiek straty lub konsekwencje wynikajgce z takich incydentow.

2) Odnosnie bezpiecznego odzyskiwania pozycji stojgce;

Nalezy upewnic sie, ze jest miejsce, aby robot mogt wstac, a w okregu o srednicy 2 metrow wokot
robota nie powinny znajdowac sie zadne osoby ani przedmioty. Aby unikng¢ niepotrzebnych ofiar

i szkdéd materialnych, Unitree Robotics nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek straty lub
konsekwencje wynikajgce z takich incydentéw.

3) Instrukcje bezpieczenstwa dotyczgce ztozonych polecen

Podczas uruchamiania polecenia skoku do przodu, funkcja skoku do przodu jest uwazana za dziatanie
niebezpieczne. Nalezy upewnic sie, ze w potokregu o srednicy 2 metréw przed robotem nie ma
zadnych przeszkdd (w szczegdlnosci zadnych ludzi). Unitree Robotics nie ponosi odpowiedzialnosci za
jakiekolwiek straty lub konsekwencje wynikajgce z wypadkéw lub uszkodzen mienia spowodowanych
niestandardowymi operacjami.

4) Zywotno$¢ akumulatora

Catkowity czas pracy robota wynosi okoto 4-6 godzin, przy obcigzeniu 20 kg czas pracy wynosi okoto 4
godzin, a zasieg ponad 15 km. Podczas chodzenia bez obcigzenia czas ciggtego chodzenia wynosi okoto
5 godzin, a zasieg ponad 20 km. Rzeczywista zywotnos¢ akumulatora bedzie zaleze¢ od r6znych
czynnikdw, takich jak chodzenie z duza predkoscia przez dtugi czas, intensywne dostosowywanie
postawy robota podczas stania, chodzenie ze zgietymi nogami, noszenie tadunku, chodzenie na niskiej
wysokosci ciata oraz chodzenie po terenie z odpowiednimi pofatdowaniami i nachyleniami.

5) Kroki i nieréwne powierzchnie

Podczas korzystania ze zwyktego sterowania ruchem zaleca sie, aby klienci unikali krokow
przekraczajgcych 20 cm, a w przypadku sterowania ruchem Al nalezy unika¢ krokéw przekraczajgcych
25 cm, aby zapobiec potknieciu. W przypadku napotkania nieréwnego terenu operatorzy powinni
zachowac ostroznosc i zmniejszy¢ predkosc robota.

6) Pokonywanie wzniesien

W zwyktym trybie sterowania ruchem znamionowy kat podjazdu jest mniejszy niz 20°, a w trybie
sterowania ruchem Al znamionowy kat podjazdu na niskim biegu jest mniejszy niz 45°, a na wysokim
biegu jest mniejszy niz 30°. Podczas korzystania z wiekszego kata wznoszenia (w przyblizeniu réwnego
lub wiekszego niz 45°), robot moze dryfowac na boki, a podczas skrecania bezposrednio na stromych
zboczach, robot moze stac sie niestabilny. Operatorzy musza odpowiednio sterowac robotem.

7) Pokonywanie przeszkod

W zwyktym trybie sterowania ruchem odlegto$¢ pokonywania przeszkéd jest mniejsza lub réwna 20
cm, a w trybie sterowania ruchem Al odlegtos¢ pokonywania przeszkdd jest mniejsza lub rowna 25 cm.
Operatorzy powinni zachowac ostroznosc¢ i zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia podczas pokonywania
przeszkod.

8) Predkos¢

Podczas biegu po gtadkim terenie nalezy trzymac sie z dala od ttumow.

9) Elementy stopy

Elementy stop robota sg materiatami eksploatacyjnymi, a zapasowe elementy stdp zostang
dostarczone wraz z produktem. Zuzycie bedzie wieksze podczas jazdy po nierdwnym terenie.

W przypadku zaobserwowania znacznego zuzycia lub uszkodzenia podnézkéw, lub w przypadku
zauwazalnego wzrostu hatasu uderzeniowego podczas chodzenia, elementy podndzkdéw nalezy
niezwtocznie wymieni¢, aby zapobiec nieprawidtowemu ruchowi lub uszkodzeniu robota.

10) Ochrona IP67

Przed rozpoczeciem pracy nalezy upewnic sie, ze interfejs akumulatora, interfejs komory akumulatora,
powierzchnia akumulatora i powierzchnia komory akumulatora sg suche i wolne od wody. Po pracy

w wodzie lub przy deszczowej pogodzie nalezy wytrze¢ powierzchnie robota do czysta.

11) Nie dotykaj robota, gdy jest w ruchu! Nalezy uwazac na przytrzasniecie palcéw na przegubach, np.
takich jak staw kolanowy.



-Maksymalna predkos$¢ pracy 6 m/s, realizowana w specjalnych konfiguracjach, w praktyce obowigzuje
ograniczenie predkosci ze wzgledoéw bezpieczenstwa.

Codzienna konserwacja

Czyszczenie catego urzadzenia

1) Czyszczenie

Gdy B2 jest uzywany w trudnych warunkach (deszczowych, zakurzonych, mokrych), nalezy na czas
wyczysci¢ powierzchnie korpusu robota.

Przed czyszczeniem korpusu robota nalezy wytgczyc zasilanie, uzy¢ czystej, miekkiej Sciereczki do wytarcia
korpusu, a w szczegdlnosci zwréci¢ uwage na to, czy kamera gtebi z wieloma widokami zostata
wyczyszczona. Surowo zabrania sie uzywania do czyszczenia metalowych szczotek, papieru sciernego itp.
w celu unikniecia zarysowania powierzchni czesci. Po wyczyszczeniu nalezy osuszy¢ obudowe miekka
Sciereczka. Po wysuszeniu uzyj wentylatora lub pistoletu powietrznego, aby wysuszy¢ nagromadzong wode
na powierzchni robota i szczelinie miedzy ztgczami, aby unikng¢ pozostawienia sladow wody.

- Uwaga! Caty robot B2 (tgcznie z akumulatorem) posiada klase wodoszczelnosci IP67. Nie wyjmuj
akumulatora podczas czyszczenia!

2) Przechowywanie
B2 nalezy przechowywac w suchym i chtodnym pomieszczeniu, z dala od stonca i deszczu, aby unikngc
korozji czesci i skrécenia zywotnosci. Przed dtuzszym przechowywaniem nalezy wyjg¢ akumulator.

Kontrola i konserwacja
Przeprowadzanie rutynowych kontroli przed i po zakoriczeniu pracy moze znacznie poprawic¢ niezawodne
dziatanie produktow, zmniejszy¢ potencjalne zagrozenia bezpieczenstwa i wydtuzy¢ zywotnosc.

Lista kontrolna

Typ Gtéwne elementy
Wyglad 1) Czy wyglad korpusu jest czysty i wolny od $ladow uszkodzen lub deformacji.
catego 2) Czy obiektyw na powierzchni kamery nie zawiera ciat obcych.
robota 3) Sprawdz, czy wokdt montowanego na gtowie LiDAR nie ma zadnych przeszkod.

Struktura | 1) Sprawdzi¢ wzrokowo i dotykowo, czy korpus, przeguby, potgczenia i czesci stopy s3
w dobrym stanie. W przypadku pekniec¢ lub uszkodzen nalezy je wymienic¢ na czas

i skontaktowac sie z serwisem posprzedazowym Unitree Robotics.

2) Upewnij sie, ze Sruby wszystkich czesci tgczgcych sg zablokowane, zwtaszcza Sruby
ztgczy i pokretta blokujgce akumulator.

3) Sprawdzi¢, czy wlot i wylot wentylatora chtodzacego nie sg zablokowane.

Czeéci Sprawdz, czy nie ma widocznych uszkodzen stopki. Jesli jest uszkodzona, wymien jg na
stopy czas.

1) Sprawdzi¢, czy na styku akumulatora z korpusem nie znajdujg sie ciata obce lub
Akumulatory| odksztatcenia.

2) Sprawdzi¢, czy akumulator jest prawidtowo zainstalowany, aby upewnic sie, ze nie
poluzuje sie podczas pracy.

3) Sprawdzi¢, czy obudowa akumulatora nie jest uszkodzona. Uzywanie akumulatora
z widocznymi uszkodzeniami jest zabronione.

Pilot 1) Sprawdzi¢, czy przetgcznik zdalnego sterowania znajduje sie w potozeniu sSrodkowym
zdalnego_ i czy do przetgcznika nie dostaje sie piasek lub inne ciata obce.
sterowania | 2) Sprawdz, czy kazdy przycisk pilota zdalnego sterowania jest opdzniony.




Typ Gtéwne elementy

Pilot 1) Upewnij sie, ze podstawowa funkcja dziatania przetgcznika dziata prawidtowo.
zdalnego 2) Sprawdz, czy aktualna moc jest wystarczajgca.
sterowania

Akumulator | Sprawdz, czy aktualna moc jest wystarczajaca.

Wentylator | stuchajac uwaznie, upewnij sie, ze wentylator chtodzacy dziata normalnie i nie stycha¢
chtodzacy | zadnych dzwiekéw, takich jak drapanie.

Konserwacja akumulatora

1) Nigdy nie tadowa¢ akumulatora w srodowisku o zbyt wysokiej lub zbyt niskiej temperaturze.

2) Nie wolno przechowywac¢ akumulatora w temperaturze pokojowej powyzej 40°C.

3) Nie nalezy przetadowywac akumulatora, poniewaz spowoduje to uszkodzenie ogniw.

4) Jesli akumulator nie jest uzywany przez dtuzszy czas, nalezy regularnie sprawdzac¢ poziom
natadowania akumulatora. Jesli poziom natadowania akumulatora jest nizszy niz 30%, nalezy
natadowac akumulator do 70% przed dalszym przechowywaniem. Pozwoli to unikng¢ nadmiernego
roztadowania akumulatora i jego uszkodzenia.

UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd niniejszym oswiadcza, ze typ urzgdzenia radiowego Robot czworonozny
B2 jest zgodny z dyrektywg 2014/53/UE. Petny tekst deklaracji zgodnosci UE jest dostepny pod nastepujgcym
adresem internetowym:https://files.innpro.pl/unitree

Adres producenta:Room 306, Building 1, No. 88 Dongliu Road, Xixing Street, Binjiang District, Hangzhou City,
Zhejiang Province, Chiny

Czestotliwos$¢ radiowa:700MHz-7125 MHz
Maksymalna moc czestotliwosci radiowej:<20dBm

Producent: Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd

Adres:Room 306, Building 1, No. 88 Dongliu Road, Xixing Street, Binjiang
District, Hangzhou City, Zhejiang Province, Chiny

Podmiot odpowiedzialny:

QUADRUPED Robotics GmbH

Ringstrasse 66, 51371 Leverkusen, Niemcy
Telefon: +49 (0) 2271 588 930

E-mail: info@quadruped.de



Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczenstwa

Wszelkie informacje dotyczace obstugi urzadzenia znajdujg sie w instrukgji obstugi. Zanim zaczniesz z niego korzysta¢, zapoznaj sie z
jej trescig i stosuj sie do zawartych w niej wskazéwek.

Przed uzyciem zapoznaj sie rowniez z ponizszymi informacjami:

Ostrzezenia dotyczace uzytkowania

1. Bezpieczne uzytkowanie

- Zalecenie: Roboty czworonozne nie sg zabawkami i nie sg przeznaczone do uzytku przez osoby ponizej 18. roku zycia bez
nadzoru dorostych. Przechowywanie urzgdzenia powinno odbywa¢ sie w miejscu niedostepnym dla dzieci, z zachowaniem szczegél-
nej ostroznosci przy uzytkowaniu w ich obecnosci.

- Bezpieczenstwo operacyjne: Produkt powinien by¢ uzytkowany zgodnie z przepisami prawa oraz instrukcjami w podreczniku
uzytkownika. Niezastosowanie sie do zalecen moze prowadzi¢ do uszkodzen, wypadkoéw lub zagrozeh zdrowotnych.

2. Zasady og6lne

- Zakaz modyfikacji: Uzytkownicy nie powinni dokonywac¢ modyfikacji robota ani uzywac go w sposéb niezgodny z przeznacze-
niem, co moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

- Bezpieczna odlegtos¢: Nalezy zachowac bezpieczng odlegtos¢ od robota, zwtaszcza gdy robot przechodzi w tryb Al i wstaje
automatycznie po wiaczeniu.

3. Instrukcje uzytkowania

- Podstawowe zasady: Upewnij sig, ze robot czworonozny znajduje sie na ptaskiej powierzchni przed rozpoczeciem uzytkowa-
nia. Unikaj uzywania robota w trudnych warunkach pogodowych, takich jak burze lub tornada.

- Zdalne sterowanie: Uzywajgc zaawansowanych komend, takich jak skakanie do przodu, upewnij sie, ze w promieniu 2
metréw od robota nie ma przeszkéd ani ludzi.

4. Zasady bezpieczenstwa przy rozruchu i pracy

- Rozruch: Podczas uruchamiania robota czworonoznego upewnij sie, ze znajduje sie on na stabilnej powierzchni. W przypad-
ku awarii rozruchu sprawdz ponownie ustawienie robota.

- Zabezpieczenie przed upadkami: Gdy poziom natadowania spadnie do minimalnego poziomu, nalezy wytgczy¢ robota i
natadowac akumulator.

5. Utrzymanie i konserwacja

- Zalecenia konserwacyjne: Regularnie sprawdzaj stan robota, w tym akumulatory i czesci ruchome, jak nogi. Wymieniaj zuzyte
elementy, aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie robota.

- Czyszczenie: Nalezy wytgczy¢ robota przed jego czyszczeniem. Uzywaj miekkiej szmatki, unikajgc metalowych narzedzi, ktére
moga zarysowac powierzchnie.

6. Odpowiedzialno$¢ prawna

- Odpowiedzialno$¢ za uzytkowanie: Uzytkownicy sg odpowiedzialni za wszelkie dziatania zwigzane z uzytkowaniem robota
czworonogiego oraz za szkody wynikte z niewtasciwego uzytkowania.

7. Ostrzezenia dotyczace przestrzegania prawa

- Zgodnos¢ z przepisami: Uzytkownicy musza przestrzegac lokalnych przepiséw dotyczgcych bezpieczehstwa produktow.
Niezastosowanie sie do przepisdw moze prowadzi¢ do konsekwencji prawnych.

8. Zasady uzytkowania w trudnych warunkach

- Warunki pracy: Roboty czworonozne przystosowane sg do pracy w temperaturach od -20°C do 55°C, jednak nalezy unika¢
uzywania w ekstremalnych warunkach, takich jak silny deszcz czy wysokie wiatry.

- Srodowisko pracy: Robot powinien by¢ uzywany na powierzchniach o odpowiedniej przyczepnosci. Unikaj uzywania go na
Sliskich powierzchniach, jak 16d czy szkio.

9. Utrzymanie i przechowywanie

- Przechowywanie: Roboty nalezy przechowywa¢ w chtodnym, suchym miejscu, z dala od wilgoci i promieni stonecznych. W
przypadku dtugotrwatego przechowywania nalezy wyja¢ baterie.

- Wodoodpornos¢: Jesli robot ma certyfikat wodoodpornosci, po uzywaniu w deszczu nalezy go wysuszy¢, zwracajgc uwage na
miejsca, w ktérych moze gromadzi¢ sie woda.

10. Srodki ostroznoséci przy programowaniu i testowaniu

- Bezpieczne programowanie: Podczas korzystania z trybu deweloperskiego i testéw upewnij sie, ze robot znajduje sie w
kontrolowanym otoczeniu, z dala od przeszkéd.

- Monitorowanie: Robot powinien by¢ monitorowany przez caty czas podczas testow, szczegdlnie przy uzywaniu zaawansowa-
nych komend sterujgcych.

11. Akumulator i tadowanie

- Zasady tadowania: Nalezy tadowa¢ akumulator w odpowiednich warunkach temperaturowych (0°C do 40°C). Unikaj tadowa-
nia w ekstremalnych temperaturach.

- tadowanie akumulatora: Robot powinien by¢ wytaczony podczas tadowania akumulatora, aby unikng¢ jego uszkodzenia.
12. Odpowiedzialno$¢ za uszkodzenia

Utrata kontroli nad robotem: Jesli robot traci kontrole, nalezy go natychmiast wytgczy¢ i skontaktowac sie z serwisem technicznym.
13. Ochrona przed uszkodzeniem robota

Unikanie ekstremalnych warunkéw: Roboty czworonozne powinny by¢ uzywane w odpowiednich warunkach, aby unikna¢ ryzyka
uszkodzen w obszarach wysokiego ryzyka.



Cce

Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tacznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbidrce i recy-
klingowi w wyznaczonych punktach. Zapewniajac jego prawidtowe usuwanie, zapobiegasz
potencjalnym, negatywnym konsekwencjom dla srodowiska naturalnego i zdrowia ludzkiego.
System zbierania zuzytego sprzetu zgodny jest z lokalnie obowigzujgcymi przepisami ochrony
Srodowiska dotyczgcymi usuwania odpadow. Szczegbtowe informacje na ten temat mozna
uzyska¢ w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat zaku-
piony.

Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii Europejskiej (UE), dotyczga-
cych zagadnien zwigzanych z bezpieczeristwem uzytkowania, ochrong zdrowia i ochrong srodo-
wiska, okreslajgcych zagrozenia, ktére powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane.

Niniejszy dokument jest ttumaczeniem oryginalnej instrukcji obstugi, stworzonej przez produ-
centa.

Szczegotowe informacje o warunkach gwarancji dystrybutora / producenta dostepne na stronie
internetowej https://serwis.innpro.pl/gwarancja

Produkt nalezy regularnie konserwowac (czysci¢) we wtasnym zakresie lub przez wyspecjalizowane
punkty serwisowe na koszt i w zakresie uzytkownika. W przypadku braku informacji o koniecznych
akcjach konserwacyjnych cyklicznych lub serwisowych w instrukcji obstugi, nalezy regularnie, mini-
mum raz na tydzien ocenia¢ odmiennosc¢ stanu fizycznego produktu od fizycznie nowego produktu.
W przypadku wykrycia lub stwierdzenia jakiejkolwiek odmiennosci nalezy pilnie podjgc¢ kroki konser-
wacyjne (czyszczenie) lub serwisowe. Brak poprawnej konserwacji (czyszczenia) i reakcji w chwili
wykrycia stanu odmiennosci moze doprowadzi¢ do trwatego uszkodzenia produktu. Gwarant nie

ponosi odpowiedzialnosci za uszkodzenia wynikajgce z zaniedbania.

Importer:

INNPRO Robert Btedowski sp. z o.0.
ul. Rudzka 65c

44-200 Rybnik, Polska

tel. +48 533 234 303
hurt@innpro.pl

www.innpro.pl



Srodki bezpieczenstwa

Przed przystgpieniem do tadowania sprawdz czy styki urzgdzenia sg czyste.
Nigdy nie pozostawiaj urzgdzenia podczas uzytkowania i tadowania bez nadzoru.
Zadbaj o to, aby w sytuacji awaryjnej moéc szybko odtgczy¢ urzadzenie od zrédta
zasilania.

Nigdy nie wystawiaj urzgdzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

taduj urzadzenie w miejscu suchym i dobrze wentylowanym z dala od materiatéw
tatwopalnych, zachowaj wolng przestrzet min 1m od innych obiektow.

Nigdy nie zakrywaj urzgdzenia podczas tadowania.

Nigdy nie uzywaj zasilacza, stacji tadowania, kabli itp bez rekomendacji i atestu
producenta.

Zadbaj o swoje mienie, urzgdzenie wyposazone jest w ogniwa ktore sg trudne do
ugaszenia, wyposaz sie w ptachte gasnicza.

Akumulator LI-ION

Urzgdzenie wyposazone jest w akumulator LI ION (litowo-jonowy), ktory z uwagi
na swojg fizyczng i chemiczng budowe starzeje sie z biegiem czasu i uzytkowania.
Producent okresla maksymalny czas pracy urzgdzenia w warunkach laboratoryj-
nych, gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzgdzenia, a sam akumula-
tor jest nowy i w petni natadowany. Czas pracy w rzeczywistosci moze sie rézni¢ od
deklarowanego w ofercie i nie jest to wada urzgdzenia a cecha produktu. Aby
zachowad¢ maksymalng zywotnos¢ akumulatora, nie zaleca sie go roztadowywac
do poziomu ponizej 3,18V lub 15% ogdlnej pojemnosci. Nizsze wartosci, jak np.
2,5V dla ogniwa uszkadzajg je trwale i nie jest to objete gwarancjg. W przypadku
zaniechania uzywania akumulatora lub catego urzgdzenia przez czas dtuzszy niz
jeden miesigc nalezy akumulator natadowac do 50% i sprawdzac cyklicznie co dwa
miesigce poziom jego natadowania. Przechowuj akumulator i urzgdzenie w miej-
scu suchym, z dala od stonca i ujemnych temperatur.

Akumulator LI-PO

Urzgdzenie wyposazone jest w akumulator LI PO (litowo-polimerowy), ktéry z
uwagi na swojg fizyczng i chemiczng budowe starzeje sie z biegiem czasu i uzytko-
wania. Producent okresla maksymalny czas pracy urzgdzenia w warunkach labo-
ratoryjnych, gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzadzenia, a sam
akumulator jest nowy i w petni natadowany. Czas pracy w rzeczywistosci moze sie
rozni¢ od deklarowanego w ofercie i nie jest to wada urzgdzenia a cecha produk-
tu. Aby zachowac¢ maksymalng zywotnos¢ akumulatora, nie zaleca sie go roztado-
wywac do poziomu ponizej 3,5V lub 5% ogdlnej pojemnosci. Nizsze wartosci, jak
np 3,2V dla ogniwa uszkadzajg je trwale i nie jest to objete gwarancjg. W przypad-
ku zaniechania uzywania akumulatora lub catego urzgdzenia przez czas dtuzszy
niz jeden miesigc nalezy akumulator natadowac do 50% i sprawdzac cyklicznie co
dwa miesigce poziom jego natadowania. Przechowuj akumulator i urzgdzenie w
miejscu suchym, z dala od stonica i ujemnych temperatur.



