1. Instrukcje bezpieczennstwa

1.1 Wprowadzenie

Uzytkownicy ramion robotycznych powinni w petni rozumieé zwigzane z nimi ryzyko i przed uzyciem uwaznie prze-
czytac niniejszg instrukcje, $cisle przestrzegajac zawartych w niej specyfikacji i wymagan. Unitree Technology doktada
wszelkich staran, aby dostarcza¢ doskonate produkty, jednak ze wzgledu na wysokie ryzyko zwigzane z uzytkowaniem
ramion robotycznych, nawet w przypadku wykonywania wszystkich operacji zgodnie z instrukcjami, nie mozna za-
gwarantowac braku szkéd dla oséb lub mienia. Unitree Technology nie ponosi za to odpowiedzialnosci.

1.2  Przestrogi

1. Podczas instalacji ramienia robota i podtgczania kabli nalezy bezwzglednie przestrze-
gac zalecen zawartych w niniejszej instrukcji.

2. Nalezy upewnic¢ sie, ze ramie robota nie koliduje z ludzmi ani innymi obiektami w
swoim zasiegu, aby unikng¢ wypadkow.

3. Przed uzyciem konieczne jest przeprowadzenie debugowania przez wykwalifikowany personel.

4. Podczas korzystania z SDK nalezy upewnic sie, ze parametry wejsciowe i przebieg operacji sg prawidtowe.

5. Podczas pracy ramie robota generuje ciepto. Nie dotyka¢ ramienia robota w trakcie
pracy ani bezposrednio po jej zakonhczeniu.

6. Prosze zwrdci¢ uwage na predkos¢ pracy ramienia robota i zachowa¢ ostroznos¢,

gdy jest ona zbyt duza.

7. Po zakonczeniu pracy z ramieniem nalezy bezwzglednie odtgczy¢ zasilanie.

8. Nalezy unika¢ uzywania ramienia w wilgotnym lub zapylonym Srodowisku.

9. Nalezy przechowywac i instalowa¢ ramie w miejscu niedostepnym dla dzieci, aby

unikng¢ potencjalnego zagrozenia.

2. Instalacja sprzetu

21 Komponenty sprzetowe
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2.2 Specyfikacja techniczna
2.2.1 Parametry produktu

Produkt z1
Dof 6
Wysokos¢ 4.5kg
Maksymalne obcigzenie 2kg
(w powietrzu)
Max-load (pro) 3-5kg
Maksymalny zasieg 730mm
ramienia
Zasilanie Napiecie 24V Prad >20A
Powtarzalno$¢ ~0.1mm
pozycjonowania
doktadnos¢
J1 +150°
12 0—180°
Zakres ruchu prze- | J3 -165° —0
gubéw 14 +380°
J5 +85°
J6 +160°
Maksymalna 180°/s
predkos¢
obrotowa
przegubéw
33N'm
Maksymalny
moment obrotowy
przegubéw
Moc szczytowa | 500 W
Interfejs bazowy | Ethernet
Materiat Stop aluminium
System Ubuntu




2.2.2 Rozmiar

2.3 Instalacja
23.1  Srodowisko
Nie nalezy uzywac ramienia robota w wilgotnym i zapylonym Srodowisku.
Przed instalacjg nalezy sprawdzi¢ dokrecenie wszystkich Srub.
2.3.2 Instalacja ramienia robota Z1
2.3.2.1 Nalezy uwzglednic¢ zakres ruchu ramienia robota.
Podczas instalacji ramienia robota nalezy uwzglednic jego zakres ruchu, aby unikng¢

niepotrzebnych uszkodzen. Zakres ruchu ramienia robota przedstawiono na rysunku.
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2.3.2.2 Montaz ramienia robota
Podczas mocowania ramienia robota uzytkownicy mogg zaprojektowa¢ wtasny stét montazowy, uwzgledniajgc wy-
miary otworéw montazowych w podstawie ramienia oraz specyfike srodowiska pracy. Stét mocujgcy ramie robota

musi wytrzymac nie tylko ciezar wtasny ramienia, ale réwniez chwilowe sity dynamiczne wystepujace podczas



ruchu z maksymalnym przyspieszeniem. Do montazu ramienia uzywane sg cztery
Sruby M6, dokrecane kluczem imbusowym. Nalezy zachowa¢ ostroznosc¢.

Nalezy upewnic sie, ze podczas ruchu ramienia robota nie dochodzi do kolizji.
Nalezy upewnic sie, ze w zasiegu pracy ramienia nie przebywajg ludzie, aby zapobiec
potencjalnym zagrozeniom.

Schemat montazu podstawy przedstawiono ponizej:

(87.13)

2.3.2.3 Podtaczanie kabli

W6z kabel zasilajgcy ramienia robota do gniazda zasilania ramienia. Ztgcze posiada zabezpie-
czenie przed nieprawidtowym podtgczeniem. W6z jeden koniec kabla sieciowego do odpowied-
niego portu sieciowego ramienia robota i zablokuj go, a drugi koniec podtacz do komputera.

Schemat potgczen kablowych przedstawiono ponizej:
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2.5 Wymiary kotnierza korhcowego
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3. Przygotowanie do pracy

3.1 Pozycja zerowa ramienia robota
Pozycja zerowa ramienia robota jest nastepujaca: linie po obu stronach szczelin przegubéw J1iJ6

doktadnie sie pokrywajg, a pozostate przeguby mozna ustawi¢ w odpowiednich pozycjach.
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Nalezy pamieta¢, ze przed kazdym uzyciem kazdy przegub ramienia robota powinien by¢ ustawiony w pozycji zerowej,
co oznacza doprowadzenie do zgodnosci teoretycznej pozycji zerowej w algorytmie sterowania z
rzeczywista, mechaniczng pozycja zerowg. Dodatkowo, czarno-biaty przewdd zasilajacy silnika na
koricu ramienia robota jest pod napieciem DC24V. Jesli przewdd nie jest pod napieciem, nalezy go
zabezpieczy¢, owijajac tasma izolacyjna, aby zapobiec zwarciom i innym zagrozeniom.

3.2 SDK

Gtéwna plyta sterujgca podstawy robota posiada gtéwny i pomocniczy port sieciowy. Czestotliwos¢
sterowania gtéwnego portu wynosi 300 Hz, czestotliwos¢ sterowania pomocniczego portu wynosi 1
00 Hz, a domyslny adres IP to 192.168.123.110.

Informacje na temat SDK znajdujg sie w dokumencie "Unitree Z1 Robotic Arm SDK Instructions".
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Ochrona srodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywg Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tgcznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbidrce i
recyklingowi 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 dotyczgcymi usuwania odpadoéw. Szczegdtowe informacje na ten temat mozna
uzyska¢ w urzedzie miejskim, zaktadzie oczyszczania lub sklepie, w ktérym produkt zostat
zakupiony.

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

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

Produkt nalezy regularnie konserwowacl (czysci¢) we wiasnym 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, minimum raz na tydzien ocenia¢ odmiennos¢ stanu fizycznego
produktu od fizycznie nowego produktu. W przypadku wykrycia lub stwierdzenia jakiejkolwiek
odmiennosci nalezy pilnie podja¢ kroki konserwacyjne (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.
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Producent: Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd
Adres: Room 306, Building 1, No. 88 Dongliu
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City, Zhejiang Province, the People's Republic of
China
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QUADRUPED Robotics GmbH
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Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczenstwa
Wszelkie informacje dotyczace obstugi urzadzenia znajdujg sie w instrukcji obstugi. Zanim zaczniesz z
niego korzystac, zapoznaj sie z jej trescig i stosuj sie do zawartych w niej wskazéwek.

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 odbywa¢ sie w miejscu
niedostepnym dla dzieci, z zachowaniem szczegélnej ostroznosci przy uzytkowaniu w ich obecnosci.

@ Bezpieczenstwo operacyjne: Produkt powinien by¢ uzytkowany zgodnie z przepisami prawa oraz
instrukcjami w podreczniku uzytkownika. Niezastosowanie sie do zaleceii moze prowadzi¢ do uszkodzen,
wypadkéw lub zagrozen zdrowotnych.

2. Zasady ogélne

@ Zakaz modyfikacji: Uzytkownicy nie powinni dokonywaé modyfikacji robota ani uzywac go w sposéb
niezgodny z przeznaczeniem, co moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

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

3. Instrukcje uzytkowania

@ Podstawowe zasady: Upewnij sie, Zze robot czworonozny znajduje sie na ptaskiej powierzchni przed
rozpoczeciem uzytkowania. 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 bezpieczenstwa przy rozruchu i pracy

@ Rozruch: Podczas uruchamiania robota czworonoznego upewnij sie, 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
wytaczyc robota i natadowaé 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 wytaczy¢ robota przed jego czyszczeniem. Uzywaj miekkiej szmatki, unikajac
metalowych narzedzi, ktére moga zarysowac powierzchnie.

6. Odpowiedzialno$¢ prawna

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

7. Ostrzezenia dotyczagce przestrzegania prawa

@ Zgodnosc¢ z przepisami: Uzytkownicy muszg przestrzega¢ lokalnych przepiséw dotyczacych
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 unikaé uzywania w ekstremalnych warunkach, takich jak silny deszcz czy wysokie wiatry.
@ Srodowisko pracy: Robot powinien byé uzywany na powierzchniach o odpowiedniej przyczepnosci.
Unikaj uzywania go na sliskich powierzchniach, jak 16d czy szkto.

9. Utrzymanie i przechowywanie

@ Przechowywanie: Roboty nalezy przechowywaé w chtodnym, suchym miejscu, z dala od wilgoci i
promieni stonecznych. W przypadku dtugotrwatego przechowywania nalezy wyjaé baterie.

@ Wodoodpornos¢: Jesli robot ma certyfikat wodoodpornosci, po uzywaniu w deszczu nalezy go wysuszyc,
zZwracajgc uwage na miejsca, w ktérych moze gromadzic sie woda.

10. Srodki ostroznosci 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 byé monitorowany przez caty czas podczas testéw, szczegélnie przy
uzywaniu zaawansowanych komend sterujacych.

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¢ wytaczony podczas tadowania akumulatora, aby unikngé
jego uszkodzenia.

12. Odpowiedzialnos¢ za uszkodzenia

@ Utrata kontroli nad robotem: Jesli robot traci kontrole, nalezy go natychmiast wytaczy¢ 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.
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