Robot Humanoidalny Unitree GT1

Instrukcja obstugi




Ten produkt jest robotem humadoidalnym. Uprzejmie prosimy wszystkich
uzytkownikbw o powstrzymanie sie od dokonywania jakichkolwiek
niebezpiecznych modyfikacji lub uzywania robota w niebezpieczny sposob.

Odwiedz strone internetowg Unitree Robotics, aby uzyska¢ wiecej informacji na
temat warunkéw i zasad oraz przestrzegaj lokalnych przepiséw i regulacji.

Zastrzezenie

Aby unikna¢ nielegalnych zachowan, potencjalnych szkdd i strat, konieczne jest
przestrzeganie ponizszych zasad:

1) Przed rozpoczeciem korzystania z produktu nalezy uwaznie przeczytac niniejszy
artykut, zrozumie¢ sposéb prawidtowego korzystania z produktu oraz swoje
uzasadnione prawa, obowigzki i instrukcje dotyczgce bezpieczenstwa. W
przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia mienia, wypadkdw i zagrozenia
bezpieczehstwa osobistego. Uznaje sie, ze po skorzystaniu z produktu uzytkownik
uwaznie przeczytat, zrozumiat, uznat i zaakceptowat wszystkie warunki i tresc
niniejszego artykutu. Uzytkownicy sg odpowiedzialni za wtasne dziatania i ich
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
produktow/ustug oraz ze Unitree bedzie w stanie catkowicie naprawic te wady. W
zadnym wypadku Unitree nie ponosi odpowiedzialnosci za bezposrednie lub
posrednie straty ekonomiczne klienta wynikajgce z niniejszej instrukcji
serwisowej, a maksymalna rekompensata Unitree za straty klienta spowodowane
wiasng odpowiedzialnoscig za produkt nie moze by¢ wyzsza niz kwota zaptacona
przez klienta za zakup produktu/ustugi.

3) Przepisy niektorych krajéw moga zabraniac wytaczania klauzul gwarancyjnych,
wiec odpowiednie prawa uzytkownika moga sie rozni¢ w zaleznosci od kraju.

4) Z zastrzezeniem zgodnosci z prawem, Unitree zastrzega sobie prawo do
ostatecznej interpretacji powyzszych warunkéw. Unitree ma prawo do aktualizacji,
zmiany lub wypowiedzenia niniejszych  warunkéw bez uprzedniego
powiadomienia.

5) Unitree Robotics nie udziela zadnych wyraznych ani dorozumianych gwarancji
handlowych i technicznych, ktére nie sg zawarte w niniejszym artykule.

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 klientow w
zwigzku z niniejszg specyfikacjg ustug, a maksymalna kwota odszkodowania
Unitree Robotics za straty poniesione przez klientobw spowodowane witasng
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 koncowych i
akcesoriow. Ustuga serwisowa Swiadczona przez Unitree Robotics przez okres
dtuzszy niz jeden rok jest ustugg opcjonalng. Klienci mogg zdecydowaé, czy
zakupi¢ powigzane ustugi i 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 btedéw podczas Swiadczenia ustug. Unitree
Robotics bedzie uzyskiwa¢ dostep do odpowiednich informacji i przetwarzac je
zgodnie z zadaniem klientdw na podstawie ich 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 lub dane osobowe
klientéw, 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 naruszyta obowigzujacych
wymogow prawnych, polityki prywatnosci klientéw lub umowy miedzy klientem a
uzytkownikiem podczas $wiadczenia powigzanych ustug. Unitree podejmie
uzasadnione $rodki w celu zapewnienia bezpieczehstwa takich informacji o
uzytkownikach, ale Unitree Robotics nie ponosi bezposredniej lub posredniej
odpowiedzialnosci za uzyskanie i przetwarzanie takich informacji w procesie
Swiadczenia ustug.

Instrukcje bezpieczenstwa

G1 to zintegrowana humanoidalna inteligentna jednostka z zaawansowanymi
algorytmami kontroli ruchu, mozliwosciami uczenia sie Al i wysokim stosunkiem
ceny do wydajnosci. Dzieki wyjatkowej wydajnosci sportowej umozliwia
wykonywanie ztozonych dziatan, zaspokajajgc potrzeby sektoréw badan, edukacji
i rozrywki. Jest pionierem w popularyzacji i innowacji technologii robotéw
humanoidalnych.

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

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



3) Niniejszy rozdziat stanowi wprowadzenie dla nowych uzytkownikéw do obstugi
robotédw. Nowi uzytkownicy mogg szybko opanowac sposob korzystania z pilota
zdalnego sterowania do sterowania robotem, aby pokaza¢ doskonatg wydajnos¢
ruchu, czytajac ten rozdziat. Jest to réwniez 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 sg zalecane.

4) Gdy uzytkownicy uruchamiajg opracowany przez siebie program 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. Moze to spowodowac niestabilnos¢
robota. Nalezy pamieta¢, aby oceni¢, czy uzytkownicy muszg korzysta¢ z pilota
zdalnego sterowania w zaleznosci od stanu pracy robota. Polecenia zdalnego
sterowania nie dziatajg podczas programowania na niskim poziomie.

5) Podczas uzytkowania nalezy kontrolowa¢ robota w zasiegu wzroku, zachowac
bezpieczng odlegtos¢ od robota i nie dotykac robota rekami po jego wigczeniu.

6) Po wigczeniu robota, jesli musi on stac¢ przez dtuzszy czas, nalezy niezwtocznie
zawiesi¢ go na ramie ochronnej; gdy robot sie porusza, nalezy utrzymywaé obszar
wokét robota w czystosci lub uzy¢ liny ochronnej, aby zapobiec przypadkowemu
potknieciu sie i uderzeniu w przedmioty lub osoby.

7) Gdy robot lub maszyna jest w ruchu, zabrania sie dotykania robota i nalezy
uwazac, aby nie uszczypnac ragk w stawach, takich jak stawy kolanowe!

8) Gdy miga ostatnie ogniwo akumulatora, nalezy zatrzymac i wytgczy¢ robota na
czas, wyja¢ akumulator w celu natadowania i unikng¢ upadku robota i jego
uszkodzenia z powodu niskiego poziomu natadowania akumulatora.

Przeglad produktow
Wprowadzenie

Unitree G1 to potgczenie zwinnosci i inteligencji w humanoidalnym robocie,
zaprojektowanym z catkowicie pustym systemem okablowania wewnetrznego.
Wyposazony jest w podwdjne enkodery przegubdw i zlokalizowany system
wymuszonego chtodzenia powietrzem, co znacznie zwieksza precyzje dziatania i
stabilnos¢ pracy. Gtéwna konstrukcja korpusu wykonana jest z lekkich materiatéw o
wysokiej wytrzymatosci, takich jak stop aluminium klasy lotniczej i wtdkno weglowe,
wazac 35 kg. Wszystkie struktury materiatébw taczacych sg wykonane z
wysokowytrzymatego stopu aluminium, ktéry moze wytrzyma¢ upadek. G1 ma 23
stopnie swobody stawéw, kazda noga ma 6, podczas gdy kazde ramie ma 5 stopni
swobody, nadajgc mu niezwyklg sportowg zreczno$¢. Wyposazony w
o$miordzeniowy procesor o wysokiej wydajnosci, kamere gtebi i LiDAR 3D,
obstuguje bezprzewodowg komunikacje Wi-Fi 6 i Bluetooth 5.2, utatwiajgc wydajng
wymiane danych. G1-EDU zwieksza swoje rozszerzone atrybuty w stosunku do
zwyktej wersji, z opcjonalnym zakresem 23-43 stopni swobody.



Opis produktu

Korpus robota humanoidalnego G1_23 stopnie swobody jest taki, jak pokazano na
ponizszym rysunku, przy czym rzeczywisty produkt stuzy jako standard!
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Korpus robota humanoidalnego G1-EDU o 29-stopniowej swobodzie ruchu zostat
przedstawiony ponizej, a szczegétowe informacje mozna znalezé w opisie

produktu!
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Uwaga: Zastosowany tutaj radar jest oparty na technologii lidar, ktéra wykorzystuje

emisje w podczerwieni, a nie emisje fal radiowych.
Schemat rozmiaru otworu montazowego G1: jednostka: mm. Jes$li chcesz uzy¢

otworu montazowego Gl, najpierw usun etykiete z otworu.




Poréwnanie specyfikacji

MODEL G1 G1-EDU
Wysokos¢, szerokos¢ i grubos¢ (pozycja 1320x450x200mm 1320x450x200mm
stojaca)
Wysokos$¢, szeroko$¢ i grubosé (pozycja ,-$%8'$%"$S$(( 690x450x300mm
ztozona)
Waga (z akumulatorem) ok. 35 kg Ok. 35 kg
Catkowite stopnie swobody (swoboda #" 23-43
stawow)
Stopnie swobody pojedynczej nogi s s
Stopnie swobody w talii 1 1+
(Opcjonalnie 2 dodatkowe stopnie
swobody talii)
Stopnie swobody pojedynczego ramienia ! !
Stopnie swobody pojedynczej reki 7 7 (opcjonalnie sita przewyzszajaca
tréjpalczasty
zreczna dtoni Dex3-1) +2 (opcjonalnie 2
dodatkowe stopnie swobody nadgarstka)
Pelne polaczenie elektryczne Tak Tak

Wspdlny enkoder

Podwdjny enkoder

Podwdjny enkoder

System chtodzenia

Chtodzenie powietrzem

Chlodzenie powietrzem

Zasilanie

13-ogniwowy akumulator litowy

13-ogniwowy akumulator litowy

Podstawowa moc obliczeniowa

8-rdzeniowy procesor o wysokiej

wydajnosci

8-rdzeniowy procesor o wysokiej
wydajnosci

Czujnik

Kamera glebi + LiDAR 3D

Kamera glebi + LiDAR 3D

Uktad mikrofonéw

Redukcja szuméw, Eliminacja echa

Redukcja szuméw, Eliminacja echa

Glosnik

Stereo, moc 5 W

Stereo, moc 5 W

WiFi 6, Bluetooth 5.2 Tak Tak
Inteligentna aktualizacja OTA Tak Tak
Rozwéj drugorzedny Tak

Modul wysokiej mocy obliczeniowej

NVIDIA Jetson Orin




Zreczna dton z trzema palcami Dex3-1
Parametry elektryczne

Napiecie robocze: 12-58 V

Zakres percepcji: 10g-2500g

Stopnie swobody: Catkowita liczba stopni swobody: 7
1. Kciuk z 3 stopniami swobody,
2. Palec wskazujgcy i Srodkowy z 2 stopniami swobody.

Kat stawu: Kciuk: 0°~+100°, -35°~+60°, -60°~+60°;
Palec wskazujacy i Srodkowy: 0°~+90°, 0°~+100°.

Liczba czujnikbw matrycowych: 9

- Odwiedz centrum dokumentacji Unitree, aby uzyskac E
przewodnik rozwoju G1-EDU.

- Jesli chcesz uzyska¢ wiecej parametréw trojpalczaste;

zrecznej dtoni, skontaktuj sie z odpowiednim personelem 7.

Unitree! El




Pole widzenia radaru i kamery G1:

Gtowica G1 jest wyposazona w radar laserowy LIVOX-MID360, ktéry zapewnia
doskonate mozliwosci percepcji Srodowiska dla robotow. Lidar wykorzystuje
wielokierunkowsg i petnokgtowg technologie skanowania, z poziomem FOV do 360°
i maksymalnym katem pionowym 59 °, umozliwiajgc pozyskiwanie doktadnych
danych srodowiskowych w czasie rzeczywistym.

Moze szybko identyfikowac i mierzy¢ otaczajgce obiekty, zapewniajgc dane chmury
punktéw o wysokiej rozdzielczosci.

Pole widzenia radaru Pole widzenia
laserowego MID360 kamery gtebi
D435i

Gtowica G1 jest wyposazona w kamere gtebi D435i, ktéra zapewnia robotowi
doskonate mozliwosci percepcji wizualnej, umozliwiajgc mu doktadniejsze
postrzeganie i rozumienie otoczenia, precyzyjne postrzeganie przestrzenne i
wykrywanie przeszkéd, a takze umozliwiajgc robotowi interakcje z otoczeniem i
reagowanie na rézne scenariusze w bardziej inteligentny i elastyczny sposob.

MID360+D435i Merged FOV



tadowanie

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 akumu;atpra

1) Wyjmij akumulator z korpusu G1 2) Wejscie zasilania AC tadowarki
(Wyciggnij pasek akumulatora). (100-240V, 50/60 Hz)

3) Podtgcz akumulator G1.

4) Recznie odtgcz zasilanie po petnym
natadowaniu.



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

2) Przed rozpoczeciem tadowania akumulatora nalezy najpierw podtgczy¢ zasilanie
sieciowe, a nastepnie podtaczy¢ tadowarke do akumulatora.

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

4) Podczas tadowania akumulatora uzytkownik musi wyja¢ akumulator z robota.
5) W stanie tadowania wskaznik natadowania akumulatora bedzie migac z
czestotliwoscig 1Hz (1 sekunda/czas) i wskazywac¢ aktualny stan 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 i akumulator
nalezy natadowa¢ po obnizeniu temperatury akumulatora do temperatury
pokojowe;j.

- Surowo zabrania sie uzywania nieoficjalnych tadowarek do tadowania
akumulatoréw G1. Do tadowania nalezy uzywa¢ oficjalnych tadowarek!

tadowanie pilota zdalnego sterowania

Gdy wskaznik natadowania akumulatora pilota zdalnego sterowania wskazuje niski
poziom natadowania akumulatora, nalezy podtgczy¢ pilota zdalnego sterowania do
tadowarki w sposéb pokazany na ponizszym rysunku:

Zasilanie AC
100-240V  tadowarka
UsSB

9 IC]j:._ 0

z Kabel USB typu C




1) Zalecamy korzystanie z tadowarki USB 5V/2A spetniajgcej wymogi normy FCC/CE.
2) Przed rozpoczeciem tadowania nalezy upewnic sie, ze pilot zdalnego sterowania
jest wytgczony.

3) Kontrolka zasilania bedzie migac z czestotliwoscig 1 Hz (1 sekunda/czas) w stanie
tadowania i wskazywac aktualny poziom zasilania.

4) Gdy wskaznik zasilania zgasnie, oznacza to, ze akumulator jest petny i nalezy
odtgczyc¢ tadowarke, aby zakonczy¢ tadowanie.

Wskaznik tadowania

LED1 LED2 LED3 LED4 Aktualny poziom
O @) O @) 0%-25%
O D O O 25%-50%
O O O O 50%-75%
QO O Q O 75%-100%
Q Q Q Q Petne natadowanie

Instrukcje uzytkowania
Wymagane srodowisko

1) Uruchom robota w temperaturze 0°C -40°C przy dobrych warunkach
pogodowych. Robot nie jest wodoodporny, wiec nie nalezy uruchamiac go zwoda
na ziemi, w deszczu, Sniegu lub w mokrych warunkach! Robot nie jest
pytoszczelny, dlatego nie nalezy uruchamia¢ go na zwirowej podtodze ani w
zakurzonym otoczeniu!

2) Podczas korzystania z robota nalezy trzymac go w polu widzenia i w bezpiecznej
odlegtosci co najmniej 2 metrow od przeszkdéd, skomplikowanego terenu,
tlumow, wody i innych obiektow.

3) Nie wuzywaj robota w Srodowisku, w ktérym wystepujg zaktdcenia
elektromagnetyczne. Zrodta zaktécerr elektromagnetycznych obejmujg miedzy
innymi: linie wysokiego napiecia, stacje przesytowe wysokiego napiecia, stacje
bazowe telefonii komorkowej i wieze telewizyjne.

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



5) Ze wzgledu na roézne poziomy biegtosci operatoréw, dla zapewnienia
niezawodnosci i bezpieczenstwa, robota nalezy uzywac¢ w otwartym, ptaskim i
niezaktéconym Srodowisku. Jesli robot musi poruszac sie po skomplikowanym
terenie lub terenie z pewnymi wzniesieniami i spadkami, operator powinien
zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota i ostroznie nim sterowad, aby unikngc
potkniecia sie o przeszkody.

6) Robot ma okreslone wymagania dotyczace podtoza, po ktérym sie porusza. Nie
nalezy uzywac robota na podtozach o bardzo niskim wspoétczynniku tarcia, takich
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 sterowal robotem w celu poruszania sie
ostroznie i ptynnie, unika¢ gwattownych ruchéw i zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia
robota, aby zapobiec poslizgnieciu sie i upadkowi stopy robota.

Rozpakowywanie

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

Sprawdz przed wigczeniem zasilania

1) Uzywaj wytgcznie oryginalnych czesci Unitree Robotics i upewnij sie, ze
wszystkie czesci sg w dobrym stanie.

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

3) Uzytkownicy muszg upewnic sie, ze nie obstugujg robota w stanie nietrzezwosci,
pod wptywem narkotykéw lub gdy nie sg w stanie sie skoncentrowac.

4) Nalezy zapoznac 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 komponentéw 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) Sprawdz, czy wspornik ochronny jest prawidtowo zainstalowany i czy dolne koto
uniwersalne jest zablokowane.



Siedzenie w pozycji pionowej i wtgczanie urzgdzenia

1) Przygotowanie przed uruchomieniem

Jesli pozwalaja na to warunki, G1 obstuguje réwniez uruchamianie w pozycji
siedzacej na krzesle. Najpierw upewnij sie, ze G1 siedzi na krzesle z naturalnie
utozonymi rekami i nogami, jak pokazano na ponizszym obrazku.

2) Instalowanie akumulatoréw

Wt6z dwa akumulatory do komory akumulatoréw z boku robota, zwracajgc uwage
na kierunek instalacji. Przetgcznik zasilania powinien by¢ skierowany do tytu
robota. Jesli nie jest mozliwe catkowite wtozenie akumulatora, nalezy dostosowac
jego kierunek i nie wciska¢ go na site, aby unikng¢ uszkodzenia interfejsu
akumulatora i klamry. Po ustyszeniu dzwieku klikniecia instalacja akumulatora jest
zakonczona.

Upewnij sie, ze klamra jest na swoim miejscu!

}-J Upewnij sie, ze klamra
jest na swoim miejscu.
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3) Uruchomienie

Po zakorczeniu kontroli przed uruchomieniem i przygotowaniu robota, wigcz go,
wykonujgc nastepujace czynnosci: Nacisnij krotko przycisk zasilania akumulatora
jeden raz, a nastepnie nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad 2
sekundy, aby wtaczy¢ akumulator.

Nacisnij krotko i
przytrzymaj akumulator
przez ponad 2 sekundy.

4) Pomysine uruchomienie

Po nacisnieciu i przytrzymaniu przycisku zasilania w celu wigczenia urzadzenia
nalezy odczeka¢ okoto 1 minuty, az G1 przejdzie w stan zerowego momentu
obrotowego. Nacisnij L1+A, aby przejs¢ do stanu ttumienia. W tym momencie
przytrzymaj ramie G1 i nacisnij przycisk L1 + UP, aby poméc G1 wejs¢ w stan
gotowosci, jak pokazano na ponizszym rysunku. Po wyprostowaniu i ustawieniu G1
mozna nacisng¢ R1 + X, aby przej$¢ do stanu sterowania praca.




- Zatrzymanie awaryjne: Gdy G1 pojawi sie w nieoczekiwanym stanie, nacisnij L1+A,
G1 przejdzie w tryb ttumienia i powoli opadnie na ziemie.

Zawieszanie i witgczanie
1) Przygotowanie przed uruchomieniem

Umies¢ G1 stabilnie na ziemi, przewlecz line przez specjalne klamry zawieszenia na
obu ramionach i bezpiecznie zawigz jg na wezet martwy. Zawies line na klamrze
zawieszenia ramy ochronnej, stopniowo podno$ G1, regulujgc podpore,
upewniajac sie, ze ciato robota jest catkowicie zawieszone, a jego stopy nie dotykaja
podtoza.

2) Instalowanie akumulatoréw

Wt6z dwa akumulatory do komory akumulatoréw z boku robota, zwracajgc uwage
na kierunek instalacji. Przetgcznik zasilania powinien by¢ skierowany do tytu
robota. Jesli nie jest mozliwe catkowite wiozenie akumulatora, nalezy dostosowac¢
jego kierunek i nie weciska¢ go na site, aby unikna¢ uszkodzenia interfejsu
akumulatora i klamry. Po ustyszeniu dzwieku klikniecia instalacja akumulatora jest
zakonczona. Upewnij sig, ze klamra jest na swoim miejscul!



Upewnij sig, ze klamra
jest na swoim miejscu

Upewnij sig, ze klamra
jest na swoim miejscu

3) Utozenie ciata

Wiszenie i wstawanie: Ut6z rece i nogi naturalnie, upewniajgc sie, ze stawy nie sg
splatane.




4) Uruchomienie

Po zakonczeniu kontroli przed uruchomieniem i przygotowaniu robota, wtgcz go,
wykonujgc nastepujgce czynnosci: Nacisnij krotko przycisk zasilania akumulatora
jeden raz, a nastepnie nacis$nij i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad 2
sekundy, aby wigczy¢ akumulator.

Nacisnij i przytrzymaj
akumulator przez
ponad 2 sekundy

5) Pomysine uruchomienie

Caly proces uruchamiania trwa okoto 1 minuty. Gdy wszystkie przeguby znajdg sie
w stanie zerowego momentu obrotowego, oznacza to pomysing inicjalizacje.
Nacisnij przycisk L1+A na pilocie zdalnego sterowania, aby wprowadzi¢ ttumienie w
celu odblokowania sterowania, a nastepnie nacisnij L1+UP, aby przej$¢ do stanu
gotowosci. Postawa G1 jest pokazana na ponizszym rysunku.




6) Opusc line podwieszenia

Po opuszczeniu liny zawieszenia spraw, aby stopy G1 dotkngt ziemi. Nacisnij
ponownie R1+X na pilocie zdalnego sterowania. W tym momencie uruchomi sie
program sterujacy, G1 wejdzie w stan ruchu ze stanu gotowosci, a G1 zacznie
poruszac sie w miejscu.
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7) Odblokuj wiszacg line

Po ustabilizowaniu sie ruchu G1 mozna catkowicie zwolni¢ hak. W tym momencie
mozna sterowac ruchem G1 za pomocg lewego i prawego joysticka pilota zdalnego
sterowania. Nacisnij START na pilocie zdalnego sterowania, aby sterowa¢ G1 w celu
przetgczania miedzy stanem stojgcym i chodzgcym.




- Zatrzymanie awaryjne: Gdy G1 pojawi sie w nieoczekiwanym stanie, nacisnij
L1+A, G1 przejdzie w tryb ttumienia i powoli opadnie na ziemie.

tgczenie z aplikacjg Unitree Explore

Aby uzy¢ go po raz pierwszy, nalezy powigzac¢ urzgdzenie. Podczas procesu
wigzania nalezy wiaczy¢ Bluetooth w telefonie komérkowym i trzyma¢ go blisko
G1, aby zapewni¢ komunikacje Bluetooth w czasie rzeczywistym.

1) Pobierz i zainstaluj aplikacje Unitree Explore, a nastepnie zaloguj sie za pomoca
konta korporacyjnego i hasta dostarczonego przez Unitree.

Aplikacja Unitree
Explore do
pobrania

- Jesli nie masz konta biznesowego, skontaktuj sie z personelem dziatu sprzedazy
Unitree Robotics, aby otworzy¢ konto! Aplikacja Unitree Explore jest dostosowana
do robotow z serii B2, H1 i G1, zapewniajac doskonate wrazenia z kontroli i wsparcie
funkcjonalne!

2) Po uruchomieniu zasilania G1, dodaj robota w aplikacji Unitree Explore: Wtacz
Bluetooth w systemie telefonu -> Kliknij ,Dodaj robota” na stronie gtéwnej ->
Wybierz urzadzenie, ktére chcesz dodac.

3) taczenie G1: Mozna wybra¢ tryb bezposredniego potgczenia z punktem
dostepowym lub tryb potgczenia Wi-Fi. Po udanym potgczeniu mozesz uczy¢ sie z
wbudowanych samouczkéw, aby szybko opanowad techniki sterowania.



+ Add robot

+ Add robot

Connecting the robot

Turn off your ph ceflular network

Pl

Connection Successful




4) Jak zmieni¢ powigzanie konta?

Kliknij na stronie gtéwnej, aby przej$¢ do [Ustawienia] -> [Ustawienia robota], a
nastepnie wybierz Odblokuj, aby zwolni¢ powigzanie robota z biezgcym kontem.
Po odtaczeniu robota mozna go powigzac z innym kontem.

Change anoiher connection

Confirm to unbind
After unbinding, the robat cannot be
controlled through the app

- Podczas potaczenia Bluetooth w telefonie komorkowym powinien by¢ wigczony!
- Btad potaczenia Bluetooth: Aplikacja Unitree Explore musi uzyskac¢ dostep do
uprawnien Bluetooth. Otworz uprawnienia Bluetooth dla Unitree Explore w
ustawieniach aplikacji telefonu.

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



Obstuga G1

1) Uzyj aplikacji Unitree Explore do sterowania

Po ukonczeniu wbudowanego samouczka w aplikacji Unitree Explore mozna uzy¢
aplikacji do podtaczenia robota w celu potwierdzenia odpowiedniego stanu, takiego
jak informacje o silniku.

2) Uzyj pilota do sterowania

Najpierw nacisnij 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. Kliknij [,Modyfikuj"], aby
zmienic pilota zdalnego sterowania.

Po wigczeniu pilota zdalnego sterowania i pomysinym potgczeniu z G1, zaswieci sie
prawy wskaznik DL, wskazujac, ze pilot zdalnego sterowania jest potgczony z
modutem transmisji danych G1. W tym momencie mozna uzy¢ instrukgji na pilocie,
aby sterowac robotem w celu wykonania odpowiednich czynnosci.
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Nacisnij i przytrzymaj przez
ponad 2 sekundy



- Aby uzyska¢ dostep do instrukcji obstugi pilota zdalnego sterowania, nalezy uzy¢
polecen zdalnego sterowania umieszczonych na pilocie lub odwiedzi¢ aplikacje
Unitree Explore.

Instrukcje debugowania (dotyczy modeli serii EDU)

Gdy G1 znajduje sie w stanie zawieszenia i ttumienia, nacisnij jednoczesnie
kombinacje klawiszy L2+R2 na pilocie zdalnego sterowania, a G1 wejdzie w tryb
programowania. W tym czasie nacis$nij L2+A, G1 wejdzie w tryb pozycji i przyjmie
okreslong pozycje diagnostyczna.

Tryb pozycji Stan ttumienia



- W aktualnej wersji systemu, po wigczeniu G1, wbudowany program sterowania
ruchem uruchomi sie automatycznie, nawet jesli pilot zdalnego sterowania nie jest
uzywany. Program okresowo wysyta instrukcje z predkoscig 0. Jednak w przypadku
korzystania z zestawu SDK do programowania w tym stanie, moze to powodowac
konflikty instrukcji, powodujgc drgania G1.

- Dlatego tez, gdy konieczne jest uzycie SDK do programowania i debugowania,
nalezy upewnic sie, ze G1 wszedt w tryb programowania, aby zatrzymac wysytanie
instrukcji przez program sterowania ruchem, aby unikng¢ potencjalnych konfliktow
instrukcji. Mozna nacisng¢ L2+A, aby potwierdzi¢ przejscie do trybu Develop.

- Jesli zachowanie po naci$nieciu L2+A nie jest zgodne z filmem instruktazowym,
nalezy nacisng¢ L2+R2 kilka razy, aby upewnic¢ sie, ze urzadzenie weszto w tryb
Develop.

Wytgczanie G1

1) Siadanie i wytgczanie

Przed wytgczeniem robota nalezy stang¢ przed fotelem, tak aby G1 byt zwrécony
od siebie, upewniajac sie, ze robot jest nieruchomy. Przytrzymaj dtorimi tyt ramion
i nacisnij L1+LEFT, aby pomoc G1 usigsc.

a) Nacisnij L1+A, G1 ponownie wejdzie w tryb ttumienia;

b) Gdy robot wejdzie w tryb ttumienia, najpierw nacis$nij i przytrzymaj przycisk
wytgcznika zasilania akumulatorowego, a nastepnie nacisnij i przytrzymaj przez
ponad 2 sekundy, aby go wytaczyc.

Po wytgczeniu nalezy ustawi¢ limit przegubu ramienia robota i limit przegubu stopy
zgodnie z wymaganiami umieszczenia ciata, w ramach przygotowan do nastepnego
uruchomienia. Jesli G1 nie jest uzywany przez dtuzszy czas, nalezy wyja¢ akumulator
w odpowiednim czasie: przytrzymaj klips akumulatora obiema rekami, aby wyja¢
akumulator.




2) Wytagczanie w pozycji wiszacej

Przed wytgczeniem upewnij sie, ze G1 jest ponownie zawieszony na ramie
ochronnej, aby upewnic sie, ze robot jest w stanie stacjonarnym (pozycja robota
jest w stanie poczgtkowym po pomysinym uruchomieniu, uchwyt nie jest
obstugiwany i jest w stanie statycznym), a lina jest naprezona na G1.

a) Nacisnij L1+A, G1 ponownie wejdzie w tryb ttumienia;

b) Gdy robot wejdzie w tryb ttumienia, najpierw nacisnij i przytrzymaj przycisk
wytacznika zasilania akumulatorowego, a nastepnie nacisnij i przytrzymaj przez
ponad 2 sekundy, aby go wytgczy¢.

Po wytgczeniu nalezy ustawic limit przegubu ramienia robota i limit przegubu
stopy zgodnie z wymaganiami umieszczenia korpusu, w ramach przygotowan do
nastepnego uruchomienia. Jesli G1 nie jest uzywany przez dtuzszy czas, nalezy
wyja¢ akumulator w odpowiednim czasie: przytrzymaj klips akumulatora obiema
rekami, aby wyja¢ akumulator.

- Nalezy upewnic sie, ze robot jest zawieszony na ramie ochronnej i w pozycji
wiszgcej lub siedzacej na krzesle oraz wytgczony w stanie wyttumionym. W
przeciwnym razie, jesli robot wylaczy sie i straci zasilanie, spadnie mocno na ziemie,
co moze spowodowac uszkodzenie korpusu i stanowi¢ pewne zagrozenie dla
bezpieczenstwal! Jesli uruchomienie nie powiedzie sie, nalezy sprawdzi¢, czy korpus
robota jest prawidtowo umieszczony.

- Nalezy uwaza¢, aby nie przytrzasngc sobie rak na przegubach ruchowych!



Pakowanie

Etapy pakowania:

1) Zawie$ robota G1 pionowo i przygotu;j
pasujgce pudto transportowe.

2) Podnie$ duze i mate nogi robota G1,
zt6z je do tytu, az talia znajdzie sie na
poziomie, zwrd¢ uwage na kierunek.

3) Powoli opus¢ line zawieszenia tak, aby
tylna czes¢ robota G1 weszta do skrzyni
transportowej jako pierwsza i przesuneta
sie na odpowiednig strone skrzyni
transportowe].

4) Umies¢ robota G1 z gtowg i klatkg
piersiowg skierowanymi w dét, lezac
ptasko w skrzyni, zwracajac uwage na
Kierunek.

5) Umies¢ ramiona robota po obu
stronach ciata i obré¢ nadgarstki w pionie,
aby upewni¢ sie, ze zmieszczg sie w
skrzyni.

6) Zt6z nogi z powrotem w kierunku ciata i
umies¢ je w pudetku, upewniajac sie, ze
powierzchnia stop i tydek scisle przylega
do wysciotki.

7) Upewnij sie, ze buforujesz kolizje
kazdej powierzchni styku robota, witéz
odpowiednie akcesoria, takie jak pilot
zdalnego sterowania, tadowarka itp.,
dokoncz pakowanie i uwazaj, aby nie
przegapic kwadratowej wysciotki
umieszczonej na srodku G1.

Efekt umieszczenia robota




Opis nieprawidtowego stanu

Podczas korzystania z robota G1 moze on dziata¢ nieprawidtowo. Wiekszos¢
nieprawidtowych sytuacji mozna kontrolowac (istniejg rozwigzania). Uzytkownicy
nie powinni wpada¢ w panike, gdy napotkajg te problemy. Nalezy szczegdétowo
zapoznac sie z ponizszg trescig i rozwigzywac problemy krok po kroku.

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

1) Autotestowanie nie powiodto sie po uruchomieniu

Gdy robot jest zawieszony i wigczony, jesli po odczekaniu 2 minut nie stychac
dzwieku uderzenia kostki w limit, oznacza to niepowodzenie inicjalizacji. Robot nie
uruchomit sie i nalezy ponownie sprawdzi¢ jego ciato zgodnie z dwoma krokami
~Sprawdz przed wtgczeniem” i, Przygotowanie przed wigczeniem” przed ponowng
proba.

2) Zabezpieczenie robota przed upadkiem

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

3) Nieprawidtowe potgczenie z aplikacjg

W przypadku korzystania z trybu bezposredniego potaczenia AP sprawdz, czy
telefon jest potgczony z hotspotem AP emitowanym przez G1. 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 niemoznosci korzystania z modutu zdalnego sterowania z powodu
awarii modutu zdalnego sterowania (takiej jak wyczerpanie akumulatora w pilocie
zdalnego sterowania lub telefonie komdrkowym), robot zostaje zawieszony i
pozostaje w trybie gotowosci. Jego wytgczenie mozna wymusi¢ jedynie poprzez
nacisniecie przycisku zasilania akumulatora.

Wymuszone wytgczenie: Zawie$ robota na ramie ochronnej, z obiema stopami
zawieszonymi w powietrzu i zachowaj bezpieczng odlegtos¢ co najmniej 2 metréw
od przeszkdd, skomplikowanego terenu, ttumow, powierzchni wody i innych
obiektéw. Najpierw nalezy krotko nacisng¢ przetgcznik zasilania akumulatora, a
nastepnie przytrzymac przez ponad 2 sekundy, aby wytgczy¢ zasilanie.

5) Robot tatwo upada i nie moze stac¢ po wigczeniu zasilania

Roboty sg podatne na upadki podczas chodzenia, a jesli ponowne uruchomienie
robota nie rozwigze problemu, konieczne jest ponowne skalibrowanie przegubéw
robota zgodnie z odpowiednimi krokami w aplikacji Unitree Explore.



Uwaga: G1 zostat skalibrowany domysinie po opuszczeniu fabryki. Nie nalezy
ponownie kalibrowaé¢ przegubédw do normalnego uzytkowania! Jesli wystapi
jakakolwiek nienormalna sytuacja z G1, nalezy skonsultowac¢ sie z oficjalnym
wsparciem technicznym Unitree przed ustaleniem, czy konieczna jest ponowna
kalibracja przegubéw. Wejscie do kalibracji przegubu w aplikacji to [Ustawienia] ->
[Dane] -> [Robot] -> [Kalibracja].

6) Jak pozostawac w trybie gotowosci przez diugi czas?

Jesli potrzebny jest dtugi czas czuwania, nalezy zawiesi¢ robota i ustawi¢ go w stan
tlumienia (nacisng¢ klawisze L1+A), aby unikngé¢ automatycznego wytgczenia i
upadku robota z powodu niskiego poziomu natadowania akumulatoral!

- 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 ostroznoéci

1) Czas pracy akumulatora

Catkowity czas pracy robota wynosi okoto 2 godzin. Rzeczywista zywotnos¢
akumulatora bedzie zaleze¢ od réznych czynnikéw, takich jak chodzenie z duzg
predkoscig przez dtugi czas, intensywne dostosowywanie postawy robota podczas
stania, chodzenie ze zgietymi nogami, noszenie tadunku, chodzenie na niskiej
wysokosci ciata oraz chodzenie po terenie z odpowiednimi pofatdowaniami i
nachyleniami.

2) W odniesieniu do pofatdowanych nawierzchni drog

Gdy robot porusza sie po ztozonym terenie lub terenie z pewnymi pofatdowaniami
i nachyleniami, operator powinien zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota i
ostroznie go obstugiwac, aby unikna¢ potkniecia sie robota.

3) Predkos¢

Predkos$¢ moze osiggng¢ 2 m/s pod stabilng kontrolg na ptaskim terenie. Podczas
pracy nalezy trzymac sie z dala od thuméw!

4) Gdy robot sie porusza, nalezy pozostawi¢ otaczajacy go obszar otwarty i
sprobowac uzy¢ lin trakcyjnych lub ram ochronnych, aby zabezpieczy¢ go przed
potknieciem sie i uszkodzeniem maszyny lub otaczajgcego personelu i
przedmiotéw. Nie dotykac robota podczas przemieszczania lub transportu! Nalezy
uwazac, aby nie uszczypnac rak w stawach, takich jak staw kolanowy.

- Maksymalna predkos¢ robocza 2 m/s, realizowana w specjalnych konfiguracjach, w
praktyce istnieje ograniczenie predkosci ze wzgledoéw bezpieczenistwa



Pielegnacja i konserwacja
Czyszczenie catego robota

1) Czyszczenie: Po uzyciu G1, jesli na powierzchni znajdujg sie plamy, nalezy
wyczysci¢ powierzchnie korpusu na czas. Przed wytarciem korpusu nalezy
wytgczy¢ zasilanie, uzy¢ suchej i czystej miekkiej szmatki do wytarcia korpusu,
zwracajac szczegolng uwage na kamere i radar, czy nalezy je wyczyscic.

2) Przechowywanie: G1 nie jest pytoszczelny ani wodoodporny, nalezy go
przechowywa¢ w suchym i chtodnym pomieszczeniu, unikajgc Swiatta
stonecznego i deszczu, aby nie skroci¢ zywotnosci czesci z powodu wnikania wody
i korozji rdzy.

Kontrola i konserwacja

Przeprowadzanie rutynowych kontroli przed i po zakonczeniu pracy moze
znacznie poprawi¢ niezawodne dziatanie produktéw, zmniejszy¢ potencjalne
zagrozenia bezpieczenstwa i wydtuzy¢ zywotnosc.

Lista kontrolna

Typ Gléwne punkty

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

Struktura 1) Sprawdz wzrokowo i dotykowo, czy korpus, przeguby, potaczenia i czesci stopy sa w dobrym
stanie. Jesli wystepuja pekniecia lub uszkodzenia, nalezy je wymieni¢ na czas i skontaktowac sie z
serwisem posprzedazowym Unitree

Robotics.

2) Upewnij sie, ze Sruby wszystkich czesci taczacych sg zablokowane, zwlaszcza $ruby zlaczy i
pokretta blokujace akumulator.

3) Sprawdz, czy nie ma Zadnych przeszkéd we wlocie i wylocie wentylatora chlodzacego.

Czesci stopy Sprawdz, czy nie ma widocznych uszkodzen podndzka. Jesli jest uszkodzony, wymien go na czas.

Akumulatory 1) Sprawdz, czy na styku akumulatora z korpusem nie ma ciat obcych i odksztatcen.

2) Sprawdz, czy akumulator jest prawidlowo zainstalowany, aby upewnic sig, Ze nie poluzuje si¢
podczas pracy.

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

Pilot zdalnego sterowania 1) Sprawdz, czy przelacznik pilota zdalnego sterowania znajduje si¢ w potozeniu srodkowym i czy
do przelacznika nie dostaje sie piasek lub inne ciata obce.
2) Sprawdz, czy kazdy przycisk pilota zdalnego sterowania jest opéZniony.




Typ Gléwne punkty

Pilot zdalnego 1) Upewnij sie, ze podstawowa funkcja dzialania przelacznika dziata
sterowania prawidiowo.
2) Sprawdz, czy aktualna moc jest wystarczajaca.

Akumulator Sprawdz, czy aktualna moc jest wystarczajaca.

Wentylator chtodzacy |Stuchaj uwaznie, aby potwierdzi¢, ze wentylator chtodzacy dziata
normalnie i nie stycha¢ zadnych dzwiekoéw, 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
sprawdzac poziom natadowania akumulatora. Jesli poziom natadowania jest nizszy
niz 30%, nalezy natadowa¢ akumulator do 70% przed kontynuowaniem
przechowywania. Pozwoli to unikng¢ nadmiernego roztadowania i uszkodzenia
akumulatora.

- Zaleca sie przeprowadzenie powyzszej kontroli przed kazdym uzyciem!

- Jesli jakiekolwiek czesci sg uszkodzone i wymagajg wymiany, nalezy skontaktowac
sie z dziatem obstugi posprzedaznej Unitree Robotics na czas!

Historia zmian

Edycja Data Modyfikacja

1.1 2024/10/28 Nazwa czesci - Dodanie pozycji
otworu montazowego G1

1.0 2024/9/3 Wersja poczatkowa




Ostrzezenia i informacje dotyczace bezpieczenistwa

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

Przed uzyciem zapoznaj sie rowniez z ponizszymi informacjami:
Ostrzezenia dotyczgce uzytkowania
1. Bezpieczne uzytkowanie

+ Zalecenie: Roboty humanoidalne nie sg zabawka. Nalezy zapewni¢, aby osoby ponizej
18. roku zycia nie miaty dostepu do tych urzadzen bez nadzoru dorostych. Nalezy
przechowywac urzgdzenie w miejscu niedostepnym dla dzieci.

* Bezpieczenstwo operacyjne: Produkt powinien by¢ uzytkowany zgodnie z instrukcjg
obstugi i przepisami prawa. Niezastosowanie sie do zalecen moze prowadzi¢ do
uszkodzenia mienia, wypadkéw lub zagrozen zdrowotnych.

2. Zasady ogblne

+ Zakaz modyfikacji: Nie nalezy dokonywa¢ modyfikacji robota, ktére moga wptyna¢ na
jego bezpieczenstwo lub dziatanie. Nalezy przestrzegac zalecen producenta, aby unikng¢
niebezpiecznych sytuacji.

+ Bezpieczna odlegtos¢: Uzytkownik powinien utrzymywac bezpieczng odlegtos¢ od
robota, szczegdlnie po wigczeniu urzadzenia, ktére moze zaczg¢ dziata¢ automatycznie.
3. Instrukcje uzytkowania

+ Podstawowe zasady: Upewnij sig, ze robot jest ustawiony na stabilnej, poziomej
powierzchni. Unikaj korzystania z robota w trudnych warunkach pogodowych, takich jak
burze, silny deszcz lub ekstremalne wiatry.

+ Zdalne sterowanie: Zachowaj ostroznos¢ podczas uzywania zaawansowanych komend,
takich jak skakanie lub dynamiczne ruchy, aby nie doprowadzi¢ do kolizji z przeszkodami
lub osobami w poblizu.

4. Zasady bezpieczenstwa przy rozruchu i pracy

* Rozruch: Podczas uruchamiania robota upewnij sie, ze jest on w odpowiedniej pozycji,
aby unikng¢ btedéw przy rozruchu. Robot powinien znajdowac sie na poziomej
powierzchni.

* Zabezpieczenie przed upadkami: Jezeli poziom natadowania akumulatora spadnie do
minimalnego poziomu, robot powinien zosta¢ natychmiast wytgczony i natadowany, aby
zapobiec uszkodzeniu zwigzanym z upadkiem z powodu niskiego poziomu natadowania.
5. Utrzymanie i konserwacja

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

+ Czyszczenie: Robot nalezy wyczysci¢ miekka szmatka, unikajac uzywania metalowych
narzedzi, ktére moga uszkodzi¢ powierzchnie.

6. Odpowiedzialno$¢ prawna

+ Odpowiedzialnos$¢ za uzytkowanie: Uzytkownicy ponosza odpowiedzialnos¢ za wszelkie
dziatania zwigzane z uzytkowaniem robota, a takze za wszelkie szkody wynikte z
niewtasciwego uzytkowania.

7. Ostrzezenia dotyczgce przestrzegania prawa

« Zgodnos¢ z przepisami: Uzytkownicy muszg przestrzegac lokalnych przepisow
dotyczacych bezpieczenstwa produktéw. Niezastosowanie sie do tych przepisow moze
prowadzi¢ do odpowiedzialnosci prawne;j.



8. Zasady uzytkowania w trudnych warunkach

« Warunki pracy: Roboty humanoidalne powinny by¢ uzywane w odpowiednich
warunkach temperaturowych i unika¢ ekstremalnych warunkéw pogodowych, takich jak
burze czy tornada.

+ Srodowisko pracy: Uzywaj robota tylko na powierzchniach o odpowiedniej
przyczepnosci. Unikaj stosowania go na bardzo sliskich powierzchniach, jak 16d lub szkto.
9. Utrzymanie i przechowywanie

* Przechowywanie: Roboty humanoidalne powinny by¢ przechowywane w suchym,
chtodnym miejscu z dala od wilgoci i bezposredniego dziatania promieni stonecznych.

+ Wodoodpornos¢: Jesli robot jest odporny na wode, nalezy pamieta¢ o doktadnym
osuszeniu go po uzyciu w mokrym srodowisku, aby unikng¢ uszkodzen.
10. Srodki ostroznoéci przy programowaniu i testowaniu

* Bezpieczne programowanie: Programowanie robota powinno odbywac sie w
bezpiecznym otoczeniu, wolnym od przeszkdd, aby zapobiec uszkodzeniom i zapewnic
bezpieczne testowanie.

* Monitorowanie: Podczas testéw, szczegdlnie przy zaawansowanych komendach, robot
powinien by¢ monitorowany, aby unikng¢ przypadkowych wypadkow.
11. Akumulator i tadowanie

+ Zasady tadowania: Akumulatory nalezy tadowa¢ w odpowiednich warunkach

temperaturowych (0°C do 45°C). Unikaj tadowania w ekstremalnych temperaturach.
* tadowanie akumulatora: Podczas tadowania robot powinien by¢ wytgczony, aby

uniknac¢ uszkodzenia akumulatora.
12. Odpowiedzialno$¢ za uszkodzenia

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

+ Unikanie ekstremalnych warunkéw: Roboty humanoidalne powinny by¢ uzywane w
odpowiednich warunkach, aby unikng¢ ryzyka uszkodzenia w obszarach wysokiego ryzyka.

UPROSZCZONA DEKLARACJA ZGODNOSCI UE

Hangzhou Yushu Technology Co., Ltd niniejszym oswiadcza, ze typ urzgdzenia
radiowego [Robot humanoidalny G1, G1 EDU] 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, the People's Republic of China

Czestotliwos¢ radiowa:

4G: 700-3600 MHz

6G: 5925-7125 MHz

Maksymalna moc czestotliwosci radiowej: <20 dBm
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Ochrona $rodowiska

Zuzyty sprzet elektroniczny oznakowany zgodnie z dyrektywa Unii Europejskiej, nie moze by¢
umieszczany tacznie z innymi odpadami komunalnymi. Podlega on selektywnej zbio6rce i
recyklingowi 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 odpaddw. 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 bezpieczernstwem 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.

Szczegbtowe informacje o warunkach gwarancji dystrybutora / producenta dostepne na stronie
internetowe;j 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,
minimum raz na tydzien ocenia¢ odmiennos$¢ stanu fizycznego produktu od fizycznie nowego
produktu. W przypadku wykrycia lub stwierdzenia jakiejkolwiek odmiennosci nalezy pilnie podjac
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 wynikajace 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

Przedstawiciel w UE:

QUADRUPED Robotics GmbH
Ringstrasse 66, 51371 Leverkusen, Niemcy
e-mail: info@quadruped.de



Srodki bezpieczenstwa

Przed przystgpieniem do tadowania sprawdz czy styki urzadzenia sg czyste.

Nigdy nie pozostawiaj urzadzenia podczas uzytkowania i tadowania bez nadzoru.

Zadbaj o to, aby w sytuacji awaryjnej méc szybko odtgczy¢ urzadzenie od zrédta zasilania.
Nigdy nie wystawiaj urzadzenia na dziatanie wysokiej temperatury.

taduj urzadzenie w miejscu suchym i dobrze wentylowanym z dala od materiatow
tatwopalnych, zachowaj wolng przestrzeri 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, 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), ktéry z uwagi na swojg
fizyczng i chemiczng budowe starzeje sie z biegiem czasu i uzytkowania. Producent okresla
maksymalny czas pracy urzadzenia w warunkach laboratoryjnych, gdzie wystepujg
optymalne warunki pracy dla urzadzenia, a sam akumulator jest nowy i w petni natadowany.
Czas pracy w rzeczywistosci moze sie rozni¢ od deklarowanego w ofercie i nie jest to wada
urzadzenia a cecha produktu. Aby zachowa¢ maksymalng zywotnos$¢ akumulatora, nie
zaleca sie go roztadowywa¢ do poziomu ponizej 3,18V lub 15% ogblnej pojemnosci. Nizsze
wartosci, jak np. 2,5V dla ogniwa uszkadzajg je trwale i nie jest to objete gwarancja. 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 urzgdzenie w miejscu 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 uzytkowania. Producent
okresla maksymalny czas pracy urzadzenia w warunkach laboratoryjnych, gdzie wystepuja
optymalne warunki pracy dla urzadzenia, a sam akumulator jest nowy i w petni natadowany.
Czas pracy w rzeczywistosci moze sie rozni¢ od deklarowanego w ofercie i nie jest to wada
urzadzenia a cecha produktu. Aby zachowa¢ maksymalng zywotnos¢ akumulatora, nie
zaleca sie go roztadowywaé do poziomu ponizej 3,5V lub 5% ogblnej pojemnosci. Nizsze
wartosci, jak np 3,2V dla ogniwa uszkadzaja 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 urzgdzenie w miejscu suchym, z dala
od stonca i ujemnych temperatur.



