Robot czworonozny Go2

Instrukcja obstugi V3.1

Unitree

Ten produkt jest robotem cywilnym. Uprzejmie prosimy wszystkich
uzytkownikow 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 warunkoéw i zasad oraz postepuj zgodnie z lokalnymi przepisami
i regulacjami.



Instrukcje bezpieczenstwa

Go2 to interaktywny czworonozny robot klasy konsumenckiej o wysokiej wydajnosci, ktory wymaga
praktyki w celu opanowania umiejetnosci sterowania.

1) Ten produkt nie jest zabawka i nie jest przeznaczony do uzytku przez osoby ponizej 14 roku zycia.
Przechowywac poza zasiegiem dzieci i zachowad ostroznos¢ podczas obstugi w obecnosci dzieci.

2) Obowigzkiem uzytkownika jest zapoznanie sie z przepisami obowigzujgcymi na danym obszarze i ich
przestrzeganie.

3) Niniejszy rozdziat jest rozdziatem wprowadzajgcym dla nowych uzytkownikéw do obstugi robotéw.
Nowi uzytkownicy mogg szybko opanowac sposéb korzystania z uchwytu do sterowania robotem, aby
wykazac sie doskonatg wydajnoscig ruchu, czytajac te sekcje.

4) Nie nalezy podnosi¢ robota po wigczeniu zasilania, aby unikng¢ wykonania przez niego
nieoczekiwanych czynnosci, ktore mogltyby spowodowac jego uszkodzenie!

5) Go2 jest czysto elektrycznym robotem czworonoznym z pewnym zabezpieczeniem przed
zakleszczeniem, ale gestosc¢ energii silnika jest znacznie nizsza niz ciSnienie hydrauliczne. Nie nalezy
pchac robota gwattownie i energicznie, ani kopac go, wiec jesli robot upadnie i zostanie uszkodzony

w wyniku nagtego i silnego pchniecia lub kopniecia, nie bedzie to objete gwarancja.

6) Robot z zamontowanymi urzadzeniami, takimi jak stacja dokujgca i LIDAR, nie moze toczyc¢ sie na
boki. Toczenie boczne moze by¢ wykonywane tylko w przypadku, gdy z tytu robota nie ma zadnych
urzgdzen zewnetrznych.

Wymagania sSrodowiskowe:

1) Nie nalezy uruchamiac robota w srodowisku, w ktérym wystepujg zaktocenia elektromagnetyczne.
Zrédta zaktocen elektromagnetycznych obejmuja miedzy innymi: linie wysokiego napiecia, stacje
przesytowe wysokiego napiecia, stacje bazowe telefonii komdrkowej i wieze telewizyjne.

2) Nie nalezy uruchamiac robota w Srodowisku zakt6cen sygnatu Wi-Fi. Zaktdcenia sygnatu Wi-Fi sg
zwykle spowodowane interferencjg miedzykanatowg. W przypadku wystgpienia zaktocen nalezy
wytgczy¢ niektore lub wszystkie zrodta sygnatu Wi-Fi innych urzadzen bezprzewodowych przed uzyciem
pilota zdalnego sterowania do obstugi robota.

3) 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.

4) Robot powinien pracowac w temperaturze 5°C -35°C przy dobrych warunkach pogodowych. Nie
uzywaj robota w niesprzyjajgcych warunkach pogodowych, takich jak mgta, snieg, deszcz, btyskawice,
burze piaskowe, burze wiatrowe, tornada itp.

5) Robot nie jest wodoodporny, wiec nie nalezy uruchamia¢ go z wodg na ziemi, w deszczu, Sniegu lub
w mokrych warunkach!

Robot nie jest pytoszczelny, dlatego nie nalezy uruchamiac¢ go na zwirowej podtodze ani w zakurzonym
otoczeniu!

6) Robot ma pewne wymagania dotyczace podtoza, po ktérym sie porusza. Nie uzywaj robota na
podtozu o bardzo niskim wspoétczynniku 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 ruchéw

i zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota, aby zapobiec poslizgnieciu sie i upadkowi stopy robota.



Opis urzadzenia Go2

Wprowadzenie

Nowy interaktywny czworonozny robot bioniczny Go2 firmy Unitree ma 12 stopni swobody
(sktada sie z 12 precyzyjnych silnikdw przegubowych ze stopu aluminium) i wykorzystuje
technologie kontroli sity, aby zapewnic ztozong kontrole sity i pozycji dla kazdego przegubu,

w celu uzyskania kontroli sity catego urzgdzenia oraz osiggng¢ doskonatg wydajnos¢ ruchu. Catos¢
robota jest wykonana ze stopu aluminium i wysokowytrzymatych tworzyw konstrukcyjnych, co
znacznie poprawia stabilnos¢ i niezawodnos$c¢ robota; maksymalna predkosc jazdy moze
0siggna¢ 5m / s (mierzona w laboratorium). Wyposazony w 4D LIDAR L1 z pétkulistym super
szerokokgtnym wykrywaniem 360 ° * 90 °, ktéry moze pomoc Go2 w osiggnieciu zasiegu bez
Slepych arFactoryea. Osigga wiodgcy poziom w kraju i za granicg zaréwno pod wzgledem
struktury, wydajnosci ruchu, postrzegania sSrodowiska, jak i Sledzenia bocznego.
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Opis funkgji
Funkcja Go2 AIR Go2 PRO Go2 EDU
Podstawowe ruchy i dziatania O (@) @)
Wskazanie statusu O Q
Inteligentne aktualizacje OTA O @) @)
Aplikacja Unitree Go @) @) O
Wi-Fi 6 / Bluetooth @) @) @)
Inteligentne omijanie przeszkod O O O
Transmisja obrazu 4G O @) o
Inteligentny system podazania bokiem O @) @
Interakcja gtosowa O @) @]
Automatycznie zwijany pasek O Q O
Czujnik sity na koncu stopy O O @)
Rozwdj drugorzedny O O o



1) Wskazniki statusu

Wskaznik gtowicy Go2 moze emitowad rézne Swiatta, aby pokazac aktualny status pracy robota

i aktualny system operacyjny. Zapoznaj sie z ponizszg tabelg, aby dowiedzie¢ sie wiecej o statusie
pracy wskazywanym przez rozne tryby i kolory .

Kolor  Kolor i miganie Znaczenie

) Miga na zielono Wigczanie
Zasilanie wtgczone, domysine unikanie
przeszkod wigczone

0 Swieci sie na zielono
) Swiedi sig na niebiesko Zamkniecie funkgji unikania przeszkod
, Swieci sie na z6tto Tryb zasiegu

? Swieci sie na fioletowo Tryb asystenta wiaczony

Miga powoli na niebiesko Trwa kalibracja silnika i IMU

Ostrzezenie o niskim poziomie natadowania

Miga powoli na z6tto akumulatora, automatycznie wytgczy sie w ciggu 10 min.
#.Miga powoli na czerwono Nieprawidtowosc¢ systemu, awaria rozruchu, awaria sprzetu,
= nalezy skontaktowac sie z serwisem posprzedazowym
-Q-M'ga szybko na czerwono Kalibracja silnika i IMU nie powiodta sie

) Swieci sie na biato Wskaznik gtowy Swieci sie

' i

E Q Priorytet oswietlenia: wigczony tryb towarzyszacy (fioletowe Swiatto zawsze wigczone)> tryb wytrzymatosciowy
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(z6tte Swiatto zawsze wigczone)> wytgczone unikanie przeszkéd (niebieskie Swiatto zawsze wigczone).

2) Inteligentne omijanie przeszkéd

Wyposazony w opracowany przez Unitree 4D LiDAR L1 z pétkulistg ultraszerokokatng percepcja
360°x90°, szczycacy sie bardzo niskim martwym polem, minimalna odlegtos¢ wykrywania wynosi
zaledwie 0,05 m, co moze pomdc Go2 w osiggnieciu zasiegu bez martwego pola, dostep w czasie
rzeczywistym do tréjwymiarowych informacji o otaczajgcym srodowisku oraz w procesie podrézowania
zgodnie z danymi radarowymi w celu przeprowadzenia inteligentnego omijania przeszkod (obstuguje
tylko omijanie przeszkdd z przodu), aby unikngc kolizji i zapewnié¢ bezpieczenstwo robota i otaczajgcego
Srodowiska.

3) Inteligentny system podgzania bokiem 2.0 (ISS2.0) (nieobstugiwany przez AIR)

Dzieki zastosowaniu nowej technologii bezprzewodowego pozycjonowania i sterowania wektorowego,
doktadnos¢ pozycjonowania zostata technicznie zwiekszona o 50%, odlegtos¢ zdalnego sterowania
wynosi ponad 30 m, a w potgczeniu ze zoptymalizowang strategig omijania przeszkdéd moze sprawic, ze
robot bedzie lepiej przemierzat skomplikowany teren.

4) Interakcja gtosowa (nieobstugiwana przez AIR)

Obstuguje interakcje gtosowg i polecenia oraz wbudowany modut rozpoznawania gtosu, a takze
konwertuje jezyk ludzki na jezyk komputerowy w celu komunikacji z gtbwnym chipem, aby sterowac
robotem i osiggnac interakcje cztowiek-maszyna. Osigga reakcje na interakcje gtosowg na poziomie
milisekund, wykorzystujgc zaawansowang w branzy technologie rozpoznawania gtosu o wysokiej
doktadnosci rozpoznawania, szybkiej umiejetnosci czytania i pisania.



5) Zdalna transmisja obrazu przez aplikacje

Dzieki nowej aplikacji Unitree Go, kamera zapewnia wielokierunkowg transmisje ultraszerokokgtnego
obrazu, podglad zdjec¢ w czasie rzeczywistym, wbudowang karte 4G i eSIM (nieobstugiwang przez AIR)
dla bardziej stabilnego potgczenia i zdalnego sterowania. Inteligentne aktualizacje OTA sprawiajg, ze
obstuga w zakresie ultraszerokokatnym jest tak prosta i wygodna, jak w terenie.

6) Automatycznie zwijany pasek (tylko wersja PRO)

Wersja Go2-PRO ma nowy, ulepszony, automatycznie chowany pasek z wbudowanym
dwukierunkowym nawijaczem, dzieki ktéremu wysokos¢ paska mozna regulowad zgodnie

z potrzebami uzytkownika. Automatycznie zwijany pasek uchwytu jest napedzany silnikiem, ktory
napedza pasek uchwytu do rozciggania / zwijania, co sprawia, ze Go2 jest prostszy i ma tadniejszy
wyglad. Jak korzystac z automatycznie zwijanego paska: Po wtgczeniu Go2, nacisnij przycisk zwijania do
tytu, mozesz wyciggng¢ pasek do wiasciwej pozycji, aby go zamocowad, naci$nij przycisk zwijania do
przodu, pasek zostanie automatycznie zwiniety.
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Korzystanie z urzadzenia Go2

Opis opakowania transportowego

Rysunek stuzy wytgcznie do zilustrowania rozmieszczenia czesci, prosimy o zapoznanie sie z otrzymang
zawartoscia.

Akcesoria roznych modeli beda sie rozni¢, dlatego nalezy sprawdzi¢ rzeczywisty model.

[Przestrzen zapasowal]
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[Pilot zdalnego sterowania]

Rozpakowywanie

Umies¢ pudetko na ptaskiej powierzchni, a nastepnie otwdérz gérng czes¢ pudetka. Podnies$ robota
z pudetka za pomocg paska i wyjmij akcesoria z pudetka w odpowiedniej kolejnosci. Po zapoznaniu
sie z prawidtowym uzytkowaniem robota, umies¢ go ptasko na réwnej powierzchni i przygotuj do
uruchomienia.

Pakowanie

Przygotowanie do pakowania: Obroci¢ nogi robota

czworonoznego do pozycji pokazanej na rysunku (krok cofniecia ,Q)\
tylnych nég: obrdcic silniki biodrowe tylnych nog tak, aby tylne A\ l.
uda znalazty sie w pozycji jak na rysunku, a jednoczesnie cofngc

tylne dolne nogi do pozycji pokazanej na rysunku.

Po zakonczeniu prac przygotowawczych do pakowania, zatadu;j

robota czworonoznego do dolnej skrzyni w kierunku

pokazanym na rysunku (zwr6¢ uwage, aby gtowa robota

czworonoznego nie utkneta w miejscu umieszczenia gtowy). Po

zatadowaniu robota czworonoznego umies¢ akumulator i

tadowarke dostarczone wraz z przesytkg w odpowiednich

miejscach w skrzyni transportowej, aby upewnic sie, ze zadna

z powyzszych czesSci nie wypadnie po zamknieciu gérnej skrzyni.




Instrukcje uzytkowania

Przygotowanie przed uzyciem

1) Nalezy uzywad 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 wers;ji.

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

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

5) Upewnic¢ sie, ze wewnatrz robota i jego podzespotow nie ma ciat obcych (takich jak woda, olej, piasek,
ziemia itp.).

6) Upewnic sie, ze powierzchnia kamery robota i LIDAR sg wolne od kurzu i nie sg otoczone przeszkodami.

1) Instalacja akumulatorow

Pot6z Go2 na ptaskiej powierzchni, wtéz akumulator do gniazda akumulatora z boku robota, zwracajac
uwage na kierunek instalacji, z przyciskiem przetgcznika zasilania skierowanym do gory. Jesli akumulatora
nie mozna wtozy¢ do konca, nalezy wyregulowac kierunek wktadania akumulatoréw i nie naciska¢ na site,
aby unikna¢ uszkodzenia interfejsu akumulatora i klamry.

Przygotowanie przed uzyciem

1) Nalezy uzywad 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 nietrzezwosci, pod wptywem
narkotykdw i nie jest w stanie sie skoncentrowac.

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

5) Upewnic¢ sie, ze wewnatrz robota i jego podzespotéw nie ma ciat obcych (takich jak woda, olej, piasek,
ziemia itp.).

6) Upewnic sie, ze powierzchnia kamery robota i LIDAR sg wolne od kurzu i nie sg otoczone przeszkodami.

1) Instalacja akumulatorow

Pot6z Go2 na ptaskiej powierzchni, wt6z akumulator do gniazda akumulatora z boku robota, zwracajac
uwage na kierunek instalacji, z przyciskiem przetgcznika zasilania skierowanym do gory. Jesli akumulatora
nie mozna wtozy¢ do konca, nalezy wyregulowac kierunek wktadania akumulatoréw i nie naciska¢ na site,
aby unikna¢ uszkodzenia interfejsu akumulatora i zamkniecia.

Instalacja jest zakonhczona.




2) Umieszczenie korpusu (wazne!)

Uruchamianie poziome: Upewnij sie, ze robot jest umieszczony na ptaskiej powierzchni przed
uruchomieniem, ze podktadka wspierajgca brzuch robota jest ptasko na ziemi, ze ciato robota lezy na
ziemi poziomo bez zadnego przechylania, ze dolne nogi robota sg w stanie catkowicie schowanym (jak
pokazano na ponizszym rysunku) i ze wszystkie cztery stawy i kohce stop sg umieszczone na ziemi
ptasko, aby upewnic sie, ze uda i dolne nogi robota nie sg dociskane przez ciato robota.

e

3) Uruchomienie Go2

Po umieszczeniu robota zgodnie z wymaganiami, uruchom go zgodnie z ponizszymi krokami: Po
pierwsze, naci$nij krétko przycisk wytgcznika zasilania Go2 raz, a nastepnie nacisnij przycisk
wytgcznika zasilania przez 2 sekundy lub dtuzej, nastepnie Go2 moze zosta¢ uruchomiony. Podczas
procesu uruchamiania, wskaznik gtowy Go2 miga na zielono. Po odczekaniu 2 minut wskaznik gtowy
bedzie stale Swiecic¢ na zielono, a korpus bedzie ustawiony réwnolegle do podtoza, po czym robot
zostanie uruchomiony.




4) Powigzanie aplikacji Unitree Go

Pierwsze uzycie wymaga powigzania. Podczas procesu wigzania nalezy wigczy¢ Bluetooth w telefonie
i zblizy¢ telefon do Go2, aby zapewni¢ komunikacje Bluetooth w czasie rzeczywistym.

a) Pobierz i zainstaluj aplikacje Unitree Go, wykonaj sekwencje logowania rejestracji.

b) Dodaj robota: Strona gtéwna - dodaj robota - otwérz Bluetooth, aby podtgczy¢ Go2 - ustaw
informacje o robocie.

c) Nawigzywanie potgczenia z robotem: mozna wybrac tryb routera AP i tryb potgczenia Wi-Fi
w celu nawigzania potgczenia, mozna zapoznac sie z wbudowanym samouczkiem, aby szybko
opanowac umiejetnosci obstugi po udanym potaczeniu.

Router mode Wi-Fi connected mode




Jak zmieni¢ powigzanie konta?
Strona gtéwna - Ustawienia - Ustawienia robota - Przetgcz potgczenie, kliknij Odblokuj, aby odblokowac
powigzanego robota. Po odtgczeniu robota moze on zosta¢ powigzany przez innych uzytkownikdw.

Fobong Settings : tir
unbinded ?

_ B
eainalie droag

s
EE

swtich connecion .

odtgczony?
Po usunieciu powigzania nie
mozna sterowac robotem za
pomocg aplikacji.

unbimded

| & a) Podczas potaczenia Bluetooth w telefonie komérkowym powinien by¢ wigczony!

i b) Btad potaczenia Bluetooth: Aplikacja Unitree Go musi uzyska¢ uprawnienia Bluetooth, otwdrz uprawnienia
| Bluetooth Unitree Go w aplikagiji.

I ¢) Jesli zapomnisz swojego powigzanego konta lub jesli je utracisz, skontaktuj sie z odpowiednim personelem
: Unitree!




5) Obstuga Go2

-Uzyj aplikacji Unitree Go do sterowania Go2 Po ukonczeniu wbudowanego samouczka w aplikac;ji
Unitree Go, mozesz uzywac aplikacji do sterowania Go2 w dowolny sposéb.

- Sterowanie gtosowe Go2

Obecnie gtos Go2 offline obstuguje tylko rozmowy w jezyku chifiskim. Jesli uzytkownicy chcg
prowadzi¢ rozmowy w jezyku angielskim, mogg poprowadzi¢ je za pomocg aplikacji Benben Dog.
Zmieniajac system w telefonie komorkowym na angielski, aplikacja moze komunikowac sie

z Benben Dog w jezyku angielskim i wydawac polecenia.

- Uzywanie recznego pilota do sterowania Go2 (opcjonalnie)

Aby po raz pierwszy uzy¢ recznego pilota zdalnego sterowania, nalezy powigzac go w aplikacji
Unitree Go, [Ustawienia] -> [Ustawienia zdalnego sterowania] - wigczy¢ przetgcznik zdalnego
sterowania, wprowadzi¢ odpowiedni kod zdalnego sterowania, a nastepnie powigzac go

z cyfrowym modutem transmisyjnym na robocie.

Wskazniki sygnatu cyfrowego po lewej stronie dwurecznego pilota zdalnego sterowania zaswiecg
sie, wskazujgc na udane potgczenie. W tym momencie mozna uzyc instrukgcji na pilocie, aby
sterowac robotem w celu wykonania odpowiednich czynnosci.

e e e e e e e e e e e e e e e e e g

(). Zaloguj sie do aplikacji Unitree Go, aby uruchomi¢ wiecej trybéw sportowych! i
9 gul plikaq) !
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- Go2 Uzywanie pilota zdalnego sterowania do sterowania Go2
Krok 1: Zatéz i uruchom pilota zdalnego sterowania.
a) Zapnij pilota po prawej stronie ciata na pasku, stan po lewej

stronie robota i trzymaj tutéw skierowany w tym samym kierunku co o A
robot. Eg'l"‘ ¢
b) Nacisnij krétko przycisk zasilania na pilocie zdalnego sterowania, , . ...
gdy wskaznik zaswieci sie swiattem ciggtym, uruchomienie zostanie 1% ]
zakonczone.

Krok 2: Uruchomienie trybu podazania bokiem (wazny krok)

a) Nacisnij krétko przycisk M dwa razy, aby uruchomic tryb powolnego automatycznego podgzania
z maksymalng predkoscig 1,5 m/s.

b) W trybie wolnego automatycznego podgzania nacisnij krotko przycisk M dwa razy, aby przejs¢ do
trybu szybkiego automatycznego podgzania z maksymalng predkosciag 3,0 m/s.

Krok 3: Wigczanie/wytgczanie funkcji unikania przeszkéd
Krotkie dwukrotne nacisniecie przycisku L2 wigcza funkcje unikania przeszkéd; krotkie jednokrotne
nacisniecie wytgcza funkcje unikania przeszkod.

Krok 4: Wytgczenie funkcji automatycznego sledzenia
a) Kroétko nacisnij przycisk M: zatrzymaj sledzenie i przejdz do trybu
sterowania przetgcznikiem.

b) Wtacz przetacznik kotyskowy: Przetgcz przetgcznik kotyskowy, aby / 3
natychmiast zatrzymac tryb Sledzenia i przejs¢ do trybu d
przetgcznika kotyskowego.

c) Wytacz: Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania na pilocie z L
dalnego sterowania przez 2 sekundy, aby wytgczy¢ urzgdzenie. l’

d) Umieszczenie poziome: Umies¢ pilota zdalnego sterowania o
poziomo.
\\

Pozostate zasady obstugi (do regulacji urzadzenia)

a) Sterowanie rockerem: Gdy pilot zdalnego sterowania przejdzie w tryb sterowania kotyskowego,
ruch robota moze byc¢ kontrolowany przez kotyske. W trybie sterowania kotyskowego pilot
zdalnego sterowania mozna zdjgc¢ z paska w celu sterowania. Jesli po zdjeciu pilota zdalnego
sterowania konieczne jest dalsze korzystanie z funkcji automatycznego podgzania, nalezy zatozy¢
pilota zdalnego sterowania, a nastepnie wtgczy¢ wspomaganie.

b) Tryb Stand up, Down, Damped: Krétkie nacisniecie przycisku P 2 razy, robot przetgcza sie
cyklicznie miedzy trybami Down, Damped i Stand up.

) Przewro6t boczny: Gdy robot przewrdci sie na bok, nacisnij przycisk P i przytrzymaj przez

1 sekunde, aby powrdci¢ do pozycji stojgce;.



6) Wytgczanie Go2

Przed wytgczeniem nalezy upewnic sie, ze robot stoi na ptaskiej powierzchni i ze znajduje sie

w statycznym stanie spoczynku (pozycja ciata robota jest w stanie poczgtkowym po wigczeniu zasilania,
Ciato jest poziome, a stan jest w statycznym stanie spoczynku).

a) Ustaw robota w pozycji lezgcej;

b) Gdy robot znajdzie sie w stanie gotowosci, nacisnij krotko przycisk zasilania, a nastepnie nacisnij
dtugo przycisk zasilania przez 2 sekundy, aby wytgczy¢ robota.

Po wytgczeniu robota postepuj zgodnie z wymaganiami dotyczgcymi utozenia ciata i ustaw duze i mate
nogi oraz stawy biodrowe Go2, aby przygotowac sie do nastepnego uruchomienia. Jesli Go2 nie bedzie
uzywany przez dtuzszy czas, nalezy wyja¢ akumulator i postepowac zgodnie z instrukcjami pakowania,
aby umiesci¢ Go2 w przeznaczonym do tego celu opakowaniu.

" A\ Upewnijsie, ze robot jest wylaczony w stanie spoczynku, w przeciwnym razie robot spadnie na ziemie po wylaczeniu,

co moze spowodowac uszkodzenie korpusu robota i potencjalne ukryte niebezpieczenstwal! Jesli wigczenie zasilania
nie powiedzie sie, nalezy sprawdzi¢, czy korpus robota jest prawidtowo umieszczony.



Podczas korzystania z robota czworonoznego Go2 mogg wystgpi¢ nieprawidtowosci. Wiekszos¢
nieprawidtowosci mozna kontrolowac (z rozwigzaniami), dlatego nie nalezy wpadac w panike

w przypadku napotkania tych problemodw, nalezy przeczytad ponizszg tres¢ i wykonac nastepujgce
kroki, aby rozwigzac problem.

W razie jakichkolwiek pytan, prosimy o kontakt z oficjalnym wsparciem technicznym Unitree:
support@unitree.

1) Go2 nie wstaje po wigczeniu z migajgcg na czerwono gtowicg

Czerwone Swiatto gtowicy Go2 miga powoli, oznacza to awarie zasilania, nalezy doktadnie sprawdzic
potozenie zasilania robota, zmienic¢ potozenie, a nastepnie uruchomic¢ ponownie. Jesli robot nadal
nie wstaje, moze to oznaczad nieprawidtowosc systemu lub awarie sprzetu, wéwczas nalezy
skontaktowac sie z oficjalnym wsparciem technicznym Unitree w celu rozwigzania problemadw.

2) Btad potaczenia z aplikacja

W przypadku korzystania z trybu potgczenia AP nalezy sprawdzic, czy telefon komodrkowy jest
potgczony z hotspotem AP udostepnionym przez Go2.

W przypadku korzystania z trybu potgczenia Wi-Fi nalezy sprawdzi¢, czy podtgczona sie¢ Wi-Fi jest
normalna i moze tgczy¢ sie z siecig zewnetrzna.

W przypadku korzystania z trybu potgczenia 4G nalezy sprawdzi¢ biezgca sytuacje w sieci w menu
[Ustawienia] -> [Sie¢ komdrkowa] aplikacji, aby upewnic sie, ze karta 4G |oT tgczy sie z siecig
zewnetrzna.

3) Nie mozna uzywac aplikacji do sterowania Go2?

Go2 nie moze byc¢ sterowany za pomocg pilota zdalnego sterowania, a aplikacja nie moze sterowac
Go2 w tym samym czasie. Jesli chcesz uzywac aplikacji do sterowania Go2, najpierw wyjdz z trybu
podgzania bocznego. Nacisnij przycisk zasilania przez 2 sekundy, aby wytgczy¢ pilota. Nastepnie
mozna uzy¢ aplikacji do sterowania Go2.

4) Nieprawidtowa pozycja stojgca po wtgczeniu

Po wigczeniu Go2, jesli postawa podczas chodzenia jest nieprawidtowa i tatwo jest upasc itp.,

a ponowne uruchomienie robota nie rozwigzuje problemu, nalezy ponownie skalibrowad przeguby
robota zgodnie z odpowiednimi krokami w aplikacji Unitree Go.

Uwaga: Go2 zostat skalibrowany w domysinych ustawieniach fabrycznych, nie nalezy kalibrowac
przegubdw do normalnego uzytkowania! Nalezy skonsultowac sie z oficjalnym wsparciem
technicznym Unitree w celu ustalenia, czy konieczna jest ponowna kalibracja przegubdw po
wystgpieniu nieprawidtowej sytuacji w Go2!

Wejscie do kalibracji przegubdw w aplikacji to [Ustawienia ]->[Dane]->| Machine Dog]->[Informacje
imu]->[Kalibracja].

5) Radar przestaje sie obracad po napotkaniu sity zewnetrznej

W normalnych warunkach, po usunieciu sity zewnetrznej, radar automatycznie wznowi obroét. Jesli
nadal nie dziata, mozesz sprébowac obrécic radar, manipulujgc reka. Jesli problem nadal pozostaje
nierozwigzany, sprobuj ponownie uruchomi¢ Go2. Jesli problem nie zostanie rozwigzany po
ponownym uruchomieniu, mozesz sprawdzi¢ szczegdty usterki w aplikacji i skonsultowac sie

z oficjalnym wsparciem technicznym Unitree.



Srodki ostroznosci

1) Upewnij sie, ze robot znajduje sie w pozycji lezgcej podczas wytgczania, w przeciwnym razie robot
upadnie na ziemie po wytgczeniu i odtgczeniu zasilania, co moze spowodowac uszkodzenie ciata i pozostad
pewnym ukrytym zagrozeniem dla bezpieczeristwal!

2) W pozycji stojgcej, gdy tarcie o podtoze jest niewystarczajgce lub stopy robota nie s3 stabilnie podparte,
nie nalezy intensywnie regulowac postawy robota (w tym pochylania, przechylania, odchylania, regulacji
wysokosci kadtuba itp.

3) Robot powinien poruszac sie po ptaskim terenie. Jesli chodzisz po podtozu o niskim wspotczynniku
tarcia, nie obstuguj robota z duzg sitg, poniewaz moze to spowodowac poslizgniecie sie i upadek.

4) Nominalna wytrzymatos$¢ robota wynosi okoto 1-2 godzin bez obcigzenia, na przemian w pozycji stojgcej
i pionowej. Zalezy to od rzeczywistych warunkdw pracy robota, takich jak chodzenie z wiekszg predkoscia
przez dtuzszy czas, drastyczne dostosowywanie pozycji ciata przez dtuzszy czas, gdy robot stoi, stanie ze
zgietymi nogami robota, bieganie z obcigzeniem, chodzenie na nizszej wysokosci ciata oraz teren

z odpowiednimi pofatdowaniami i nachyleniami itp. (Nizsza wysokos¢ ciata i wiecej zgie¢ kolan bardziej
obcigzajg silniki, a zatem znacznie wczesniej zwiekszajg zuzycie energii i towarzyszy im nagrzewanie sie
silnika).

5) Poniewaz poziomy biegtosci operatora sg rézne. Ze wzgledow bezpieczenistwa nie zaleca sie obecnie,
aby robot chodzit po schodach wyzszych niz 16 cm, w przeciwnym razie moze potkngc sie o stope

z powodu niewtasciwej obstugi. W przypadku napotkania pofatdowanego podtoza operator powinien
rowniez zachowac ostroznos¢ i zmniejszy¢ predkosc robota. (Wersja AIR ma maksymalng wysokos¢ zjazdu
wynoszacg 15 cm).

6) Go2 jest przystosowany do dodatniego kgta wznoszenia mniejszego lub rownego 40°. Gdy uzywany jest
wiekszy kgt wznoszenia (w przyblizeniu rowny lub wiekszy niz 40°), korpus robota moze dryfowac na boki,
a bezposrednie skrety na zboczach o duzym nachyleniu mogg zdestabilizowac robota; zmniejsz predkos¢
chodzenia podczas wspinaczki; wymagana jest odpowiednia kontrola operatora. (Maksymalne nachylenie
wynosi 30° dla wers;ji AIR).

7) Go2 moze osiggna¢ maksymalng predkosc 3,5 m/s na ptaskim terenie. (Maksymalna predkos¢ 2,5 m/s
dla wersji AIR).

8) Koncowka stopy robota jest elementem eksploatacyjnym, a zapasowa konncowka stopy zostanie
dotgczona do dostawy. Zwtaszcza podczas chodzenia po stosunkowo nierownym podtozu ulega ona
powaznemu zuzyciu. Jesli podczas chodzenia robota po podtozu widoczne jest Scieranie, uszkodzenie lub
gtosny hatas, nalezy wymienic¢ koncéwke stopy w odpowiednim czasie, aby unikng¢ uszkodzenia stopy

i nieprawidtowego dziatania robota.

9) Zabrania sie korzystania z robota w miejscach, w ktérych teren jest skomplikowany, podtoze jest mokre,
na podtozu znajdujg sie rozne przedmioty, teren jest pofatdowany (stopnie wyzsze niz 16 cm itp.),
nachylenie jest duze (ponad 40°), a na podtozu lub jego obrzezach znajdujg sie ostre przedmioty.

10) Reka moze zostac SciSnieta w stawach ruchowych, takich jak staw kolanowy, nalezy zachowad
ostroznosc.



Klauzula o wytgczeniu odpowiedzialnosci

Aby unikng¢ naruszen prawa, mozliwych obrazen i szkdd, wazne jest przestrzeganie wszystkich
ponizszych zasad:

1) Niniejszy produkt nie jest zabawkg i nie jest przeznaczony do uzytku przez osoby ponizej 14 roku
zycia. Przechowywac poza zasiegiem dzieci i zachowac ostroznos¢ podczas obstugi w obecnosci dzieci.
2) Przed rozpoczeciem korzystania z produktu nalezy uwaznie przeczytac niniejszy artykut, aby
zrozumie¢ sposob prawidtowego korzystania z produktu oraz swoje prawa, obowigzki i instrukcje
dotyczace bezpieczenstwa. Uznaje sie, ze po skorzystaniu z produktu uzytkownik uwaznie przeczytat,
zrozumiat, uznat i zaakceptowat wszystkie warunki i tres¢ niniejszego artykutu. Uzytkownicy
zobowigzujg sie do ponoszenia odpowiedzialnosci za swoje dziatania i wszelkie wynikajgce z nich
konsekwencje. Uzytkownicy zobowigzujg sie do korzystania z tego produktu wytgcznie w celach zgod-
nych z prawem i zgadzajg sie z niniejszymi warunkami oraz wszelkimi odpowiednimi zasadami lub
wytycznymi, ktére Unitree moze ustanowic.

3) W najszerszym zakresie dozwolonym przez prawo, Unitree w zadnym wypadku nie udziela
jakiejkolwiek wyraznej lub dorozumianej gwarancji w odniesieniu do tego produktu, w tym miedzy
innymi dorozumianych gwarancji przydatnosci handlowej, przydatnosci do okreslonego celu lub
nienaruszania praw. W najszerszym zakresie dozwolonym przez prawo, Unitree zrzeka sie wszelkiej
odpowiedzialnosci za szkody wynikajgce z nieuzywania produktu przez uzytkownika zgodnie

z niniejszym dokumentem. Unitree nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody posrednie,
wtorne, karne, przypadkowe, specjalne lub przyktadowe, w tym poniesione w wyniku zakupu,
uzytkowania lub niemoznosci korzystania z Produktu (nawet jesli Unitree zostato poinformowane

o mozliwosci wystgpienia takich szkod). W najszerszym zakresie dozwolonym przez prawo, w zadnym
wypadku catkowita odpowiedzialno$¢ Unitree wobec uzytkownika (w ramach umowy lub w inny
sposbb) za wszelkie szkody, straty i dziatania wynikajgce z lub w zwigzku z korzystaniem z Produktu nie
przekroczy kwoty zaptaconej przez uzytkownika na rzecz Unitree za Produkt (jesli dotyczy).

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

i w petni spetniajg wymagania klienta.

5) Niniejszy produkt jest surowo zabroniony do prywatnego demontazu, modyfikacji, zakazu
nieformalnej konserwacji, powyzsze zachowanie spowodowato wszelkie awarie i uszkodzenia, Unitree
nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci.

6) Ten produkt jest surowo zabroniony w niekonwencjonalnych srodowiskach (takich jak wysoka
temperatura, ekstremalne zimno, korozja chemiczna, pecherze ognia) i innych scenariuszach dziatania
i uzytkowania, Unitree nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za wszelkie awarie i uszkodzenia
spowodowane przez powyzsze.

7) Podczas normalnego uzytkowania tego produktu, normalne naturalne zuzycie czesci i komponentow
i starzenie sie baterii spowodowane awarig i ryzykiem obcigzenia jako normalne uzytkowanie
produktu, Unitree nie ponosi odpowiednich konsekwencji i odpowiedzialnosci.

8) Prawo niektdrych krajéw moze zabrania¢ wytgczenia warunkéw gwarancji, wiec prawa uzytkownika
w roznych krajach mogg byc¢ rézne. w réznych krajach mogg by¢ inne.

9) Unitree zastrzega sobie prawo do interpretacji powyzszych warunkdéw zgodnie z obowigzujgcymi
przepisami prawa. przepisami prawa. Unitree zastrzega sobie prawo do aktualizacji, zmiany lub
rozwigzania niniejszych Warunkéw w dowolnym momencie bez wczesniejszego powiadomienia.



UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd niniejszym oswiadcza, ze typ urzgdzenia radiowego Robot czworonozny
G2 jest zgodny z dyrektywa 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

Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
ﬁ: umieszczany tgcznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbiorce 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 dotyczacymi usuwania odpaddéw. Szczegbtowe informacje na ten temat mozna
uzyska¢ w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat zaku-
piony.
C€ Produkt spetnia wymagania dyrektyw tzw. Nowego Podejscia Unii Europejskiej (UE), dotycza-
cych zagadnien zwigzanych z bezpieczenstwem uzytkowania, ochrong zdrowia i ochrong $rodo-
wiska, okreslajgcych zagrozenia, ktére powinny zosta¢ wykryte i wyeliminowane.

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

Szczegodtowe 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 tydzier ocenia¢ odmiennos¢ stanu fizycznego produktu od fizycznie nowego produktu.
W przypadku wykrycia lub stwierdzenia jakiejkolwiek odmiennosci nalezy pilnie podjag¢ 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:

. Podmiot odpowiedzialny:
INNPRO Robert Biedowski sp. z 0.0. QUADRUPED Robotics GmbH
44-200 Rybnik, Polska Ringstrasse 66, 51371 Leverkusen, Niemcy
tel. +48 533 234 303 Telefon: +49 (0) 2271 588 930
hurt@innpro.pl E-Mail: info@quadruped.de

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 moc szybko odtgczy¢ urzgdzenie od zrédta
zasilania.

Nigdy nie wystawiaj urzgdzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

taduj urzgdzenie w miejscu suchym i dobrze wentylowanym z dala od materiatow
tatwopalnych, zachowaj wolng przestrzern min 1m od innych obiektéw.

Nigdy nie zakrywaj urzadzenia podczas tadowania.

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

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

Akumulator LI-ION

Urzadzenie 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 urzadzenia w warunkach laboratoryj-
nych, gdzie wystepujg optymalne warunki pracy dla urzadzenia, a sam akumula-
tor jest nowy i w petni natadowany. Czas pracy w rzeczywistosci moze sie r6znic¢ od
deklarowanego w ofercie i nie jest to wada urzgdzenia a cecha produktu. Aby
zachowac 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 storica 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 urzgdzenia 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
rézni¢ 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% ogblnej 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 urzagdzenie w
miejscu suchym, z dala od stonca i ujemnych temperatur.



Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczeristwa

Wszelkie informacje dotyczgce obstugi urzagdzenia znajdujg sie w instrukcji obstugi. Zanim zaczniesz z niego

korzysta¢, zapoznaj sie z jej trescig i stosuj sie do zawartych w niej wskazéwek.

Przed uzyciem zapoznaj sie réwniez 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
szczegblnej ostroznosci przy uzytkowaniu w ich obecnosci.

- Bezpieczenstwo operacyjne: Produkt powinien by¢ uzytkowany zgodnie z przepisami prawa oraz

instrukcjami w podreczniku uzytkownika. Niezastosowanie sie do zaleceh moze prowadzi¢ do uszkodzen, wypadkdw lub zagrozen
zdrowotnych.

2. Zasady og6lne

- Zakaz modyfikacji: Uzytkownicy nie powinni dokonywa¢ modyfikacji robota ani uzywac¢ go w sposéb

niezgodny z przeznaczeniem, 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 uzytkowania. 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 sig, ze znajduje sie on na stabilnej powierzchni. W
przypadku awarii rozruchu sprawdz ponownie ustawienie robota.

- Zabezpieczenie przed upadkami: Gdy poziom natadowania spadnie do minimalnego poziomu, nalezy

wytaczy¢ robota i natadowa¢ akumulator.

5. Utrzymanie i konserwacja

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

- Czyszczenie: Nalezy wytgczyc robota przed jego czyszczeniem. Uzywaj miekkiej szmatki, unikajgc metalowych narzedzi,
ktére mogg zarysowac powierzchnie.

6. Odpowiedzialno$¢ prawna

- Odpowiedzialno$¢ za uzytkowanie: Uzytkownicy sa odpowiedzialni za wszelkie dziatania zwigzane

z uzytkowaniem robota czworonogiego oraz za szkody wynikte z niewtasciwego uzytkowania.

7. Ostrzezenia dotyczgce przestrzegania prawa

- Zgodnos¢ z przepisami: Uzytkownicy muszg przestrzegac¢ lokalnych przepiséw dotyczgcych bezpieczenstwa produktéw.
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 $liskich 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 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 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 przeszkod.

- Monitorowanie: Robot powinien by¢ monitorowany przez caty czas podczas testéw, szczegélnie przy

uzywaniu zaawansowanych komend sterujgcych.

11. Akumulator i tadowanie

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



