B2-W

Robot Czworonozny Unitree B2

Unitree

Ten produkt jest robotem cywilnym. Uprzejmie prosimy wszystkich
uzytkownikéw 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 regulacji.



Klauzula o wytgczeniu odpowiedzialnosci

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

1) Przed rozpoczeciem korzystania z produktu nalezy uwaznie przeczytac niniejszy artykut, zrozumiec
sposéb 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 sig, 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 wystgpig 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 mogg zabrania¢ wytgczania klauzul gwarancyjnych, w zwigzku

z czym odpowiednie prawa uzytkownika moga sie rézni¢ w zaleznosci od kraju.

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

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

wypowiedzenia niniejszych warunkdéw bez uprzedniego powiadomienia.

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

i technicznych, ktére 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
klientéw 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 produktéw terminalowych i akcesoriéw. Ustuga
serwisowa Swiadczona przez Unitree Robotics przez okres dtuzszy niz jeden rok jest ustuga 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 bteddéw podczas Swiadczenia ustug. Unitree Robotics bedzie uzyskiwac dostep do
odpowiednich informacji i przetwarzac je zgodnie z zgdaniem 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 klientéw lub dane osobowe, a klienci gwarantujg, ze uzyskajg
lub zachowajg wszystkie niezbedne zgody, licencje, upowaznienia (,Zgoda"), aby umozliwi¢ Unitree
Robotics Swiadczenie tej ustugi, tak aby Unitree Robotics nie naruszyt obowigzujgcych wymogéw
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 Swiadczenia ustug.



Instrukcje bezpieczenstwa

B2-W to czworonozny robot charakteryzujgcy sie pracg w kazdych warunkach pogodowych, duzym obcig-
zeniem 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 zachowad ostroznos¢ podczas obstugi w obecnosci dzieci,

2) Uzytkownik jest zobowigzany do zapoznania sie z przepisami obowigzujgcymi w jego regionie oraz do
przestrzegania odpowiednich przepiséw 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, czytajgc ten rozdziat. Jest to rowniez
rozdziat, do ktérego 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 s3 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 pamieta¢, 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 odlegtos¢ od
robota i nie dotykac robota rekami po jego wtgczeniu,

6) 6) Podczas korzystania ze ztozonych polecen zdalnego sterowania, takich jak skoki do przodu, nalezy
upewnic sie, ze w poblizu nie znajduja sie zadne przeszkody (zwtaszcza ludzie). upewnic sie, ze

w promieniu poétkola o Srednicy 2 metrow przed robotem nie znajdujg sie zadne przeszkody

(w szczegolnosci ludzie).

Jesli w wyniku niestandardowych operacji dojdzie do wypadkow lub uszkodzenia mienia, Unitree Robotics
nie bedzie odpowiedzialna za wynikajgce z tego straty i konsekwencje!

7) Przypomnienie dotyczgce bezpieczehstwa przy przywracaniu pozycji stojgcej: Przywrocenie pozycji
stojgcej wymaga przestrzeni dla robota psa do przewrdcenia sie. Upewnij sie, ze w okregu o Srednicy

2 metréw wokét robota nie znajdujg sie zadne osoby ani przedmioty. aby unikng¢ niepotrzebnych ofiar

i szkdéd materialnych. W przeciwnym razie Unitree Robotics nie bedzie odpowiedzialna za wynikajgce

z tego straty i konsekwencje.

8) Gdy poziom natadowania akumulatora wynosi tylko jeden poziom, nalezy zatrzymac i wytgczy¢ robota
na czas, wyjg¢ akumulator i natadowac go, aby unikng¢ uszkodzenia.



Prezentacja produktu

Wprowadzenie

Czterokotowy robot kotowy B2-W klasy przemystowej charakteryzuje sie wyjgtkowg mobilnoscia,
wyposazong w silniki kot o duzej mocy. Platforma osigga maksymalng predkos$¢ poruszania sie 15 km/h,
a jej gtéwna konstrukcja korpusu wykonana jest ze stopu aluminium klasy lotniczej i wtékna weglowego -
wysokowytrzymatych, lekkich materiatéw. Platforma wazy 85 kg, a stosunek sity nacisku do masy wynosi
6,25 i jest w stanie przeskakiwac na odlegtos¢ od 0,5 m do 1,2 m, dostosowujac sie do réznych
skomplikowanych terendéw. Wszystkie tgczgce elementy konstrukcyjne wykorzystujg stop aluminium
6061-T6, podczas gdy krytyczne elementy wykorzystujg stop 7075-T6 w celu zapewnienia odpornosci na
uderzenia podczas upadkdw.

Standardowa konfiguracja obejmuje ultraszerokokatny dookadlny lidar, z kamerami gtebi i kamerami
optycznymi zamontowanymi z przodu / z tytu, aby zapewni¢ B2-W zaawansowane mozliwosci unikania
przeszkdd i adaptacji terenu. W potgczeniu z algorytmami gtebokiego uczenia, umozliwia to elastyczne,
dynamiczne unikanie przeszkdd. Opcje procesordédw obejmujg Intel Core i5 (funkcjonalnos¢ platformy),
Intel Core i7 (rozwdj uzytkownika), z opcjonalnymi Intel Core i7 i NVIDIA Jetson Orin NX (do 3 jednostek)
dla doskonatej mocy obliczeniowej Al, aby sprosta¢ roznorodnym wymaganiom aplikacji przemystowych.
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Nazwy elementéw robota

Gtéwny korpus robota czworonoznego B2-W 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.

B2-W Opony:

156,00
220,00
205,00

140,00

8.5¢ 62.50

Opona zewnetrzna Detka

Najwazniejsze funkcje

1) Wyjatkowa nosnos¢, wszechstronny, uniwersalny pomocnik

B2-W zapewnia bezprecedensowg no$nos¢ przy maksymalnym obcigzeniu wynoszacym 120 kg i ciggtym
obcigzeniu przekraczajgcym 40 kg. Spetnia réznorodne wymagania dotyczgce obcigzenia
w specjalistycznych i ztozonych operacjach, stuzac operatorom jako wszechstronny pomocnik
w sytuacjach awaryjnych.

2) Doskonata wytrzymatos¢, ciggta praca

Wyposazony w akumulator o duzej pojemnosci 45 000 mAh i opatentowany przez Unitree zaawansowany
system zarzgdzania akumulatorem (BMS), B2-W osigga ponad 4 godziny bezczynnosci i maksymalny
dystans 25 km przy obcigzeniu 40 kg. Opcjonalne stykowe podktadki tadujgce umozliwiajg autonomiczne
tadowanie, znacznie wydtuzajac czas pracy i wydajnosc¢ - w petni wspierajgc catodobowe misje w kazdych
warunkach pogodowych!

3) Najwyzsza moc, wyjgtkowa wydajnos¢ sportowa

Z maksymalng predkoscig przekraczajgcg 15 km/h, B2-W szybko wykonuje zadania, aby zwiekszy¢
wydajnos¢ pracy. Jego solidna mobilno$¢ umozliwia ptynng nawigacje po ztozonym terenie, w tym po
schodach o wysokosci 20-25 cm i pionowych przeszkodach o wysokosci 40 cm.

4) Zdolnos$¢ adaptacji do wielu powierzchni, zaawansowane unikanie przeszkod

Wykorzystujgc ultraszerokokatny dookdlny lidar, podwdjne kamery gtebi i kamery optyczne (przéd/tyt),
B2-W taczy percepcje dalekiego zasiegu z mozliwosciami przeciwzaktéceniowymi. Zintegrowany

z opracowanymi przez Unitree algorytmami kontroli ruchu, umozliwia rozpoznawanie otoczenia

w wysokiej rozdzielczosci w celu zwinnego dynamicznego unikania przeszkod. Zdolny do wspinania sie
po schodach i przemierzania trudnego terenu (np. ruin, torow kolejowych), wykazuje doskonatg
zwrotnosc i elastycznos¢ w niebezpiecznych Srodowiskach - zastepujgc pracownikéw w scenariuszach

wysokiego ryzyka.



5) Stopien ochrony przed pytem/wodg IP67, wzmocniona ochrona

Wykonany z uszczelnionych materiatdw o wysokiej wytrzymatosci i specjalnie obrobionych potgczen,
B2-W zapewnia wodoodpornos$¢ nawet podczas pracy w zanurzeniu. Certyfikowany zgodnie z normami
IP67, wytrzymuje deszcz na zewngatrz, ekstremalne temperatury i trudne warunki.

6) Modutowe rozszerzenia, aplikacje o zwiekszonej precyzji

B2-W oferuje wiele interfejsow I/0: 1000M Base-Ethernet x4, USB3.0 x4, 12V x4, 5V x1, 24V x4, BAT *1.
Kompatybilnos¢ z ramieniem robotycznym Z1 firmy Unitree umozliwia wykonywanie ztozonych zadan.
Uzytkownicy mogg integrowac urzadzenia zewnetrzne, takie jak czujniki gazu, czujniki temperatury,
moduty sieciowe 5G, kamery PTZ i kamery przemystowe do zastosowan takich jak inspekcje
energetyczne, ratownictwo przeciwpozarowe i automatyzacja logistyki - zwiekszajgc bezpieczenstwo,
wydajnosc i precyzje w tradycyjnych przeptywach pracy.

Opis interfejsu
Kadtub B2-W zapewnia port rozszerzen SDK z boku, dzieki czemu programisci mogg nadal rozwijac wiecej
funkcji rozszerzen, jak pokazano na ponizszym schemacie.
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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-W

(Wyciagnij pasek akumulatora) 2) Wejscie zasilania AC tadowarki

(100-240V, 50/60H7)

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

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

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

a nastepnie podtgczyc¢ tadowarke do akumulatora.

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

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

5) W stanie tadowania wskaznik natadowania akumulatora bedzie migac 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 podtaczy¢
pilota zdalnego sterowania do tadowarki w sposéb pokazany na ponizszym rysunku:

Zasilanie AC
tadowarka
100-240V USB (q
D El

Z Kabel USB typu C

1) Zalecamy korzystanie z tadowarki USB 5V/2A 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%

O
O

25%-50%

50%-75%

75%-100%

[OROR O O;

o000
¢ O O O
¢ 0 O

Petne natadowanie



Zasady uzytkowania

Wymagania dotyczgce srodowiska pracy

1) Robot powinien pracowa¢ w temperaturze -20°C -55°C przy dobrych warunkach pogodowych. Nie
nalezy pracowac przy ztych warunkach pogodowych, takich jak wytadowania atmosferyczne i tornada.
Podczas pracy w wodzie uzytkownicy muszg przestrzega¢ wymagan opisanych w instrukcji dotyczacej
stopnia ochrony IP67.

2) Podczas korzystania z robota nalezy mie¢ go pod kontrolg i utrzymywac w bezpiecznej odlegtosci co
najmniej 3 metréw od przeszkdd, skomplikowanego podtoza, ttumow, wody i innych obiektow.

3) Nie uzywaj robota w $rodowiskach, w ktérych wystepujg zaktdcenia elektromagnetyczne. Zrodta zakto-
cen elektromagnetycznych obejmujg miedzy innymi: linie wysokiego napiecia, podstacje wysokiego napie-
cia, wieze telefonii komdrkowej i telewizyjne.

4) Nie nalezy uruchamiac robota w Srodowisku zaktdcen sygnatu WiFi. Zaktécenia sygnatu WiFi sg zwykle
spowodowane interferencjg miedzykanatowa. W przypadku wystgpienia zaktécen nalezy wytgczy¢ niektd-
re lub wszystkie zrédta sygnatu WiFi innych urzadzen bezprzewodowych przed uzyciem pilota zdalnego
sterowania do obstugi robota.

5) Ze wzgledu na rézne poziomy biegtosci operacyjnej wsrod personelu, w celu zapewnienia niezawodnej i
bezpiecznej pracy, robota nalezy uzywac na otwartym, niezaktéconym i ptaskim terenie. Podczas obstugi
robota nalezy pamietac, ze stopnie muszg by¢ nizsze niz 20 cm, a nachylenie mniejsze niz 20°. Niespetnie-
nie tych warunkéw moze spowodowac upadek robota. Gdy robot porusza sie po ztozonym terenie o
nierownych powierzchniach lub pochytosciach, operatorzy powinni zmniejszy¢ jego predkosc chodzenia i
manewrowac ostroznie, aby zapobiec potknieciu sie o przeszkody.

6) Roboty na nogach maja okreslone wymagania dotyczgce podtoza. Nie nalezy uzywac robota na
powierzchniach o bardzo niskim wspotczynniku tarcia, takich jak 16d. Nalezy unika¢ uzywania go na miek-
kim podtozu, w tym na grubych powierzchniach ggbczastych. Podczas pracy na gtadkich powierzchniach,
takich jak szkto lub ptytki, nalezy kontrolowac ruchy robota delikatnie i ptynnie, unika¢ gwattownych
ruchow i zmniejszy¢ predkosc chodzenia, aby zapobiec poslizgnieciu sie stopy i potencjalnemu upadkowi.
Rozpakowywanie

Umies¢ pudetko na ptaskiej powierzchni zgodnie z wymaganiami dotyczgcymi umieszczenia (przednig
strong do gory), a nastepnie otwoOrz 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 witgczenia.

Sprawdzenie przed wigczeniem zasilania

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

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

3) Uzytkownik powinien upewnic sig, ze nie obstuguje robota w stanie nietrzezwym, pod wptywem
narkotykdw i nie jest w stanie sie skoncentrowac.

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

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

6) Upewnij 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 wtgczeniem zasilania

1) Instalowanie akumulatorow

Umies¢ B2-W na ptaskiej powierzchni, wtéz pakiet akumulatoréow do gniazda akumulatorow z boku
robota, zwracajgc uwage na kierunek instalacji z interfejsem zapobiegajgcym odwroéceniu
skierowanym do gory. Jesli akumulatora nie mozna wtozy¢ do konca, nalezy wyregulowac jego
orientacje. Nie nalezy wktada¢ 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!

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 powinny by¢ catkowicie schowane (jak pokazano na ponizszym
rysunku). Cztery stawy kolanowe i konce stép powinny leze¢ ptasko na ziemi, aby zapewni¢, ze
ani uda, ani nogi robota nie sg naciskane przez korpus urzgdzenia.




Uruchomienie B2-W

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

i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad 3 sekundy, aby aktywowac¢ akumulator (gdy
akumulator jest aktywowany wskaznik bedzie Swiecit na zielono, wskazujgc aktualny poziom
natadowania akumulatora), Po aktywowaniu akumulatora odczekaj 2 minuty, a robot
automatycznie wstanie z korpusem rownolegtym do podtoza, wskazujgc pomysine uruchomienie.

Krotkie nacisniecie+ Dtugie nacisniecie przez
ponad 3 sekundy

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

tgczenie z aplikacjg Unitree Explore

Aby uzy¢ go po raz pierwszy, nalezy powigzac¢ urzagdzenie. Podczas procesu wigzania nalezy wigczy¢
Bluetooth w telefonie komdrkowym i trzymac go blisko B2-W, aby zapewni¢ komunikacje Bluetooth
W czasie rzeczywistym.

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

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

service personnel.




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

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

<
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3) Powigzanie B2-W: Mozesz wybrac tryb bezposredniego potaczenia z punktem dostepowym lub
tryb potagczenia Wi-Fi.

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

AP Mode Wi-Fi Mode

oo g )




Connecting the robot dog

Turn off your phone's 4G/[5G cellular network
Please connect to Wi-Fi:1004

£ Connect

Connection Successful

4) Jak zmieni¢ powigzanie konta?

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

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

Robot Dog Settings < Robot Dog Settings

SN AP Mode D

Model

w7 bl ]
a, 1)
Ao Viode o

Potwierdz roztaczenie
Po odtgczeniu powigzania nie mozna

sterowac urzadzeniem za pomocg
aplikacji.

A - Podczas potaczenia Bluetooth w telefonie komdrkowym powinien by¢ wigczony!
- Btad potaczenia Bluetooth: Aplikacja Unitree Explore musi uzyska¢ dostep do uprawnien Bluetooth.
Otworz uprawnienia Bluetooth dla Unitree Explore w ustawieniach aplikacji telefonu.
- Jedli zapomnisz powigzac swoje konto lub je utracisz, skontaktuj sie z odpowiednim
personelem Unitree!




Obstuga B2-W

1) Uzyj aplikacji Unitree Explore do sterowania

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

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 wigczony.
Aby uzy¢ pilota po raz pierwszy, nalezy powigzac¢ 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 zasilania pilota zdalnego sterowania i pomyslnym nawigzaniu potgczenia

z B2-W zaswieci sie prawy wskaznik DL. Oznacza to, ze pilot zdalnego sterowania nawigzat
potgczenie z modutem transmisji danych B2-W. W tym momencie mozna obstugiwac robota
w celu wykonania odpowiednich czynnosci, korzystajac z instrukcji na etykiecie pilota
zdalnego sterowania.

Wskaznik DL $wieci sie

Krétkie nacisniecie i dtugie nacisnigcie przez ponad 2 sekundy

Aby uzyskac¢ dostep do instrukcji obstugi pilota zdalnego sterowania, nalezy uzy¢ polecen
zdalnego sterowania umieszczonych na pilocie lub wejs¢ na strone aplikacji Unitree Explore.




Wytgczanie B2 -W

Przed wytgczeniem upewnij sie, robot stoi na ptaskim podtozu i znajduje sie

w statycznym stanie spoczynku (pozycja korpusu robota jest w stanie poczgtkowym 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 stawow

i ktadzenia sie.

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

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

a akumulator wyskoczy i bedzie 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 spowodowaé uszkodzenie
korpusu robota i pewne potencjalne ukryte niebezpieczehstwal
- Nalezy uwaza¢, aby nie przytrzasnac 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 nog tak, aby
tylne uda znalazty sie w w pozycji pokazanej na rysunku, i jednocze$nie cofnij tylne dolne nogi do
pozycji pokazanej na obrazku.

W
i

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 elementdéw nie wypadnie po
zamknieciu goérnej czesci walizki.



Opis nieprawidtowego dziatania urzgdzenia

Podczas korzystania z robota czworonoznego B2-W robot moze dziata¢ nieprawidtowo. Wiekszos¢
nieprawidtowych sytuacji mozna kontrolowac (istniejg rozwigzania). Uzytkownicy nie powinni wpadac¢
w panike w przypadku napotkania takich probleméw. Nalezy szczegétowo zapoznac sie z ponizszg
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 proéba.

2) Funkcja ochrony robota podczas upadku

W przypadku korzystania z oficjalnego programu sterowania ruchem Unitree Robotics (sterowanie
ruchem robota za pomocg pilota zdalnego sterowania) pilota zdalnego sterowania), robot przetgczy sie
w stan samoobrony w wyniku upadku spowodowanego przyczynami srodowiska (brak tarcia, itp.) na
powierzchni lub niewtasciwej obstugi, silnik robota bedzie automatycznie przetgczy sie w stan
hamowania, aby chroni¢ r6zne czesci.

3) Nieprawidtowe potgczenie z aplikacjg

W przypadku korzystania z trybu bezposredniego potgczenia AP nalezy sprawdzi¢, czy telefon jest
potgczony z hotspotem AP emitowanym przez B2-W. Jesli konfiguracja hotspotu nie powiedzie sie,
upewnij sie, ze nazwa hotspotu nie zawiera specjalnych symboli i spacji. Upewnij sie rowniez, 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 przeszkaod,
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 opus¢ robota na ziemie.

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

Jesli robot nie wstaje po uruchomieniu z powodu nieprawidtowej pozycji startowej prowadzacej do
nieprawidtowych katéw 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-W zostat skalibrowany domysinie po opuszczeniu fabryki. Nie nalezy ponownie kalibrowac¢
przegubdw do normalnego uzytku! Jesli wystgpi jakakolwiek nienormalna sytuacja z B2-W, nalezy
skonsultowac sie z oficjalnym wsparciem technicznym Unitree przed ustaleniem, czy konieczna jest
ponowna kalibracja przegubow.

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¢ rak na przegubach, takich jak przegub biodrowy,
aby unikng¢ uszczypniecia. Jesli robot zostanie zmuszony do wytgczenia sie podczas stania bez
zabezpieczenia, upadnie ptasko na ziemie po utracie zasilania.



Srodki ostroznosci

1) Zasady bezpiecznego powrotu do pozycji stojgcej

Wznowienie pozycji stojgcej wymaga przestrzeni do obrdcenia sie. Nalezy upewnic sie, ze w okregu

o srednicy 3 metrow wokét robota nie znajdujg sie zadne osoby ani przedmioty, aby unikng¢
niepotrzebnych obrazen i strat materialnych.Unitree Technology nie ponosi odpowiedzialnosci za
jakiekolwiek straty i konsekwencje z nich wynikajace.

2) Zasady bezpieczenstwa dotyczgce ztozonych polecen

Podczas uruchamiania komendy skoku do przodu, funkcja skoku do przodu jest uwazana za dziatanie
niebezpieczne.

Nalezy upewnic sie, ze w potokregu o Srednicy 4 metrow przed robotem nie znajdujg sie zadne
przeszkody (w szczeg6lnosci ludzie). Jesli w wyniku niestandardowego dziatania dojdzie do wypadkéw
lub strat materialnych, Unitree Technology nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek straty

i konsekwencje z tego wynikajgce!

3) Zywotno$¢ akumulatora

Catkowity czas pracy robota na akumulatorze wynosi okoto 4-6 godzin. Podczas pracy z obcigzeniem
obcigzeniem 20 kg, czas pracy wynosi okoto 4 godzin, a zasieg wynosi ponad 15 km. Podczas pracy bez
obcigzenia i chodzgc w sposéb ciggly, czas pracy wynosi okoto 5 godzin, a zasieg przejazdu przekracza
ponad 20 km. W szczegblnosci zalezy to od rzeczywistych warunkdw pracy robota.

Na przyktad, chodzenie ze stosunkowo duzg predkoscia przez dtugi czas, robot dokonujacy
drastycznych korekt pozycji ciata przez dtugi czas podczas stania, robot stojgcy z ugietymi nogami,
biegnacy z obcigzeniem, chodzenie na nizszej wysokosci ciata i dziatanie na terenach z odpowiednimi
pofatdowaniami i nachyleniami itp. skracaja zywotnos¢ akumulatora. (Gdy wysokos¢ ciata jest niska,

a stawy kolanowe sg znacznie zgiete, obcigzenie silnikow jest stosunkowo duze, wiec obcigzenie
silnikow jest stosunkowo duze, wiec zuzycie energii znacznie wzrosnie, a silniki beda sie nagrzewac).
4) Kroki i nierbwne powierzchnie

Ze wzgledu na zréznicowany poziom umiejetnosci operatoréw, w celu zapewnienia niezawodnosci

i bezpieczenstwa, zaleca sie pokonywanie stopni o wysokosci nieprzekraczajacej 20 cm. W przeciwnym
razie istnieje wysokie prawdopodobienstwo potkniecia sie z powodu nieprawidtowej obstugi.

W przypadku napotkania pofatdowanego podtoza operator powinien rowniez zachowac ostroznos¢

i zmniejszy¢ predkos¢ ruchu robota.

5) Katy wznoszenia

Znamionowy kat wznoszenia do przodu jest mniejszy niz 20°. Podczas korzystania ze stosunkowo
duzego kata wznoszenia (w przyblizeniu rownego lub wiekszego niz 45°), ciato robota moze dryfowac
na boki; podczas wykonywania bezposredniego skretu na zboczu o stosunkowo duzym nachyleniu,
robot moze straci¢ stabilnos¢; podczas wspinania sie po zboczu nalezy zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia;
operator musi go odpowiednio kontrolowac.

6) Pokonywanie przeszkod

Odlegtos¢ pokonywania przeszkdd przez B2-W jest mniejsza lub réwna 20 cm. Nie nalezy przekraczac
przeszkdd wyzszych niz 25 cm. Podczas obstugi robota w celu pokonywania przeszkéd nalezy
zachowac ostroznosc¢ i odpowiednio zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia.

7) Predkos¢

Przy stabilnej pracy na ptaskim terenie maksymalna predkos$¢ poruszania sie platformy wynosi

15 km/h. Podczas pracy nalezy trzymac sie z dala od ttumow!

8) Komponenty stopy robota

Komponenty koto-stopa robota sg materiatami eksploatacyjnymi. W szczegélnosci, gdy robot pracuje
na stosunkowo nieréwnym podtozu, zuzycie bedzie stosunkowo duze. W przypadku stwierdzenia
widocznego zuzycia lub uszkodzenia lub jesli hatas uderzenia o podtoze jest znacznie zwiekszony
podczas chodzenia robota, nalezy w odpowiednim czasie wymieni¢ elementy stopy kota, aby zapobiec
nieprawidtowemu ruchowi lub uszkodzeniu robota spowodowanemu uszkodzeniem elementow stopy
kota. Jednocze$nie wraz z produktem dostarczymy w prezencie odtgczane elementy stopy.

9) Stopien ochrony IP67

Przed rozpoczeciem pracy nalezy upewnic sig, ze interfejs akumulatora, interfejs komory akumulatora,
powierzchnia akumulatora i powierzchnia komory akumulatora sg suche i wolne od wody, a nastepnie
witozy¢ akumulator do korpusu robota. Po pracy w wodzie lub przy deszczowej pogodzie nalezy
wytrzec powierzchnie korpusu robota do czysta.

10) Nie dotykaj robota, gdy jest w ruchu! Nalezy uwaza¢, aby nie przytrzasng¢ palcow na przegubach,
takich jak przegub kolanowy.

A Maksymalna predkos$¢ poruszania sie platformy wynosi 15 km/h, co jest osiggane w specjalnych
konfiguracjach. W rzeczywistosci, ze wzgleddw bezpieczenstwa, predkos¢ bedzie ograniczona.




Codzienna konserwacja

Czyszczenie catego urzadzenia

1) Czyszczenie

Gdy B2-W 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 zwrdéci¢ 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 miekkg
Sciereczka. Po wysuszeniu uzyj wentylatora lub pistoletu powietrznego, aby wysuszy¢ nagromadzong wode
na powierzchni robota i szczelinie miedzy ztgczami, aby unikng¢ pozostawienia sladoéw wody.

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

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

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

Lista kontrolna

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

Struktura |1) Sprawdzi¢ wzrokowo i dotykowo, czy korpus, przeguby, potgczenia i czesci stopy sg
w dobrym stanie. W przypadku peknie¢ lub uszkodzenh 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.

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

1) Sprawdzi¢, czy na styku akumulatora z korpusem nie znajduja 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 przetacznik zdalnego sterowania znajduje sie w potozeniu Srodkowym
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 | Sprawd?, 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 tadowac akumulatora w srodowisku o zbyt wysokiej lub zbyt niskiej temperaturze.

2) Nie wolno przechowywa¢ 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 sprawdza¢ 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.

Q - Zaleca sie przeprowadzenie powyzszej kontroli przed kazdym uzyciem!
- Jesli jakiekolwiek czesci sg uszkodzone i wymagaja wymiany, nalezy skontaktowac sie z dziatem
obstugi posprzedazowej Unitree Robotics na czas!

UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd niniejszym oswiadcza, ze typ urzgdzenia radiowego Robot czworonozny
B2-W 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 bezpieczeristwa

Wszelkie informacje dotyczgce obstugi urzadzenia znajdujg sie w instrukgcji obstugi. Zanim zaczniesz z niego korzysta¢, zapoznaj sie z
jej trescig i stosuj sie do zawartych w niej wskazdwek.

Przed uzyciem zapoznaj sie rowniez z ponizszymi informacjami:

Ostrzezenia dotyczgce 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 urzadzenia powinno odbywac sie w miejscu niedostepnym dla dzieci, z zachowaniem szczegol-
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 zalecern moze prowadzi¢ do uszkodzen, wypadkow lub zagrozen zdrowotnych.

2. Zasady ogblne

- Zakaz modyfikacji: Uzytkownicy nie powinni dokonywa¢ modyfikacji robota ani uzywa¢ 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 wigczeniu.

3. Instrukcje uzytkowania

- Podstawowe zasady: Upewnij sie, 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: Uzywajac zaawansowanych komend, takich jak skakanie do przodu, upewnij sie, ze w promieniu 2
metréw od robota nie ma przeszkéd ani ludzi.

4, Zasady bezpieczehstwa 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 bezpieczenstwa produktow.
Niezastosowanie sie do przepiséw 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 szkto.

9. Utrzymanie i przechowywanie

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

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

10. Srodki ostroznoéci 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, szczegblnie przy uzywaniu zaawansowa-
nych komend sterujacych.

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¢ wytgczony 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 unikng¢ ryzyka
uszkodzen w obszarach wysokiego ryzyka.



Ce

Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tgcznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbidrce i recy-
klingowi w wyznaczonych punktach. Zapewniajgc 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 dotyczacymi usuwania odpadow. Szczegbétowe informacje na ten temat mozna
uzyskac w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat zaku-
piony.

Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii Europejskiej (UE), dotycza-
cych zagadnien zwigzanych z bezpieczenstwem 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.

Szczego6towe 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 podjg¢ 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 0.0.
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 zrddta
zasilania.

Nigdy nie wystawiaj urzgdzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

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

Nigdy nie zakrywaj urzgdzenia podczas tadowania.

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

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

Akumulator LI-ION

Urzagdzenie 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
zachowa¢ 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 urzadzenia przez czas dtuzszy niz
jeden miesigc nalezy akumulator natadowac do 50% i sprawdzac cyklicznie co dwa
miesigce poziom jego natadowania. Przechowuj akumulator i urzagdzenie w miej-
scu suchym, z dala od stonca i ujemnych temperatur.

Akumulator LI-PO

Urzadzenie 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 urzadzenia w warunkach labo-
ratoryjnych, gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzgdzenia, 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 urzadzenia 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 stonca i ujemnych temperatur.



