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Go2 User Manual

Instrukcje bezpieczenstwa

Go2 to wysokowydajny, interaktywny robot czworonozny klasy konsumenckiej, ktérego obstuga wymaga
wprawy.

1) Ten produkt nie jest zabawka i nie jest przeznaczony do uzytku przez osoby ponizej 14 roku zycia. Nalezy
przechowywac¢ w miejscu niedostgpnym dla dzieci i zachowaé ostroznos¢ podczas obstugi w obecnosci dzieci.

2) Twoim obowiazkiem jest zapoznanie sie z przepisami obowiazujacymi w Twojej okolicy i przestrzeganie ich.

3) Niniejszy rozdzial stanowi wprowadzenie dla nowych uzytkownikow do obshugi robotéw. Po
przeczytaniu tej sekcji nowi uzytkownicy moga szybko opanowac obstuge uchwytu do sterowania robotem, aby
uzyska¢ doskonata wydajno$¢ ruchu.

4) Nie podno$ robota po wlaczeniu zasilania, aby unikna¢ wykonania przez niego nieprzewidzianych
czynnosci, ktére moga spowodowac jego uszkodzenie!

5) Go2 to catkowicie elektryczny robot czworonozny z pewnymi zabezpieczeniami przed zaktoceniami, ale gesto$é
energii silnika jest znacznie nizsza niz ci$nienie hydrauliczne. Nie nalezy nagle i energicznie popycha¢ robota ani
kopaé¢ go, poniewaz jeSli robot upadnie i ulegnie uszkodzeniu w wyniku naglego i silnego pchnigcia Iub
kopnigcia, nie bedzie objety gwarancja.

6) Robot psia z zamontowanymi urzadzeniami, takimi jak stacja dokujaca i LIDAR, nie moze wykonywa¢ ruchow
bocznych. Ruchy boczne sa dozwolone tylko wtedy, gdy z tylu robota psa nie ma zadnych urzadzen zewnetrznych.

Wymagane $rodowisko:

1) Nie nalezy uruchamia¢ robota w érodowisku, w ktorym wystepuja zaktocenia elektromagnetyczne. Zrodta
zaktocen elektromagnetycznych obejmuja migdzy innymi: linie wysokiego napigcia, stacje przesylu wysokiego
napigcia, stacje bazowe telefonii komorkowej 1 wieze telewizyjne.

2) Nie nalezy uzywa¢ robota w $rodowisku, w ktorym wystepuja zakldcenia sygnatu Wi-Fi. Zaklocenia sygnatu
Wi-Fi sa zazwyczaj spowodowane przez zaklocenia wspotkanalowe. W przypadku wystapienia zaktocen nalezy
wylaczy¢ niektore lub wszystkie zrodta sygnatu Wi-Fi innych urzadzen bezprzewodowych przed uzyciem pilota do
sterowania robotem.

3) Podczas korzystania z robota nalezy utrzymywaé go w zasiegu wzroku uzytkownika i zachowaé bezpieczna
odlegto$¢ co najmniej 2 metrow od przeszkod, trudnego terenu, thumow, wody i innych obiektow.

4) Uzywaj robota w temperaturze od 5°C do -35°C przy dobrych warunkach pogodowych. Nie uzywaj go w
ztych warunkach pogodowych, takich jak mgta, $nieg, deszcz, burza, burza piaskowa, burza wiatrowa, tornado itp.

5) Robot nie jest wodoodporny, dlatego nie nalezy go uzywac na mokrej powierzchni, podczas deszczu, $niegu lub
w wilgotnych warunkach! Robot nie jest pytoszczelny, dlatego nie nalezy go uzywaé na zwirowych podtogach ani w
zapylonych §rodowiskach!

6) Robot le$$ed ma okre§lone wymagania dotyczace podioza, po ktorym porusza si¢. Nie nalezy uzywaé
robota na podtozu o bardzo niskim wspoétczynniku tarcia, takim jak 16d. Nie nalezy uzywac robota na migkkim
podiozu, takim jak gruba, gabczasta ziemia. Jesli robot jest uzywany na gladkim podiozu, takim jak szklo lub plytki
ceramiczne, uzytkownicy musza ostroznie i plynnie sterowa¢ ruchem robota, unika¢ gwattownych ruchéw i

zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia robota, aby zapobiec poslizgnigciu si¢ i upadkowi stopy robota.
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Zrozumienie Go2

Wprowadzenie

Nowa, ulepszona wersja interaktywnego robota czworonoznego Go2 firmy Unitree posiada 12 stopni swobody
(sktadajacych sig z 12 precyzyjnych silnikow przegubowych ze stopu aluminium) i wykorzystuje technologi¢ kontroli
sity, aby zapewni¢ ztozona kontrolg sily i pozycji kazdego przegubu, co pozwala uzyska¢ kontrolg sity catej maszyny i
osiagna¢ doskonala wydajno$¢ ruchu. Caty robot jest wykonany ze stopu aluminium i wytrzymatych tworzyw
konstrukcyjnych, co znacznie poprawia stabilno$¢ i niezawodno$¢ maszyny; maksymalna predkos¢ biegu moze
osiagna¢ 5 m/s (zmierzona w laboratorium). Wyposazony w 4D LIDAR LI z 360°¢99° pétkulistym czujnikiem super
szerokokatnym, ktéry pomaga Go2 osiagna¢ pelny zasieg bez martwego pola. Osiaga wiodacy poziom w kraju i za

granica zarowno pod wzgledem konstrukcji, osiagdéw ruchowych, percepcji otoczenia, jak i §ledzenia bocznego.

Nazwa cze¢sci

[Glowa robota-psa]

YLD
[Unitree 4D LDAR

i

— [Foot]

Opis funkcji

Funkcja

Podstawowe ruchy i dziatania
Wskazanie stanu

Inteligentne aktualizacje OTA
Aplikacja Unitree Go

Wi-Fi 6 / Bluetooth

Inteligentne omijanie
Transmisja obrazu 4G
Inteligentny system §ledzenia bocznego
Interakcja glosowa
Automatycznie chowany pasek
Czujnik sity nacisku na stopy
Rozwoj wtorny
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Go2 User Manual

1) Wskazanie stanu
Dioda LED na glowicy Go2 moze emitowaé roézne $Swiatta, aby pokaza¢ aktualny stan pracy robota i
aktualny system operacyjny. Aby dowiedziec¢ si¢ wigcej o stanie pracy wskazywanym przez rozne tryby migania i

kolory, zapoznaj si¢ z ponizsza tabela:

Kolor Kolor i miganie Znaczenie
O Miga na zielono Wiaczenie
Stale $wiecenie na zielono Wiaczone zasilanie, domyslne omijanie przeszkod wlaczone

Stafe $wiecenie na niebiesko ~ Zamknigcie funkcji omijania przeszkod
Swieci sig na zotto Tryb zasiggu

State wiaczenie w kolorze Tryb towarzyszacy w stanie wiaczonym
fioletowym
Niska czgstotliwos¢ migania  Kalibracja silnika i IMU w toku

w kolorze niebieskim .. L .. .. . . . .
Ostrzezenie o niskim poziomie baterii, automatyczne przejscie w tryb czuwania w ciagu 10 minut

Niska czgstotliwos¢ btyskania

w kolorze z6ttym
Niska czgstotliwos¢ blyskania ~ Nieprawidlowo$¢ systemu, awaria ksiazki, awaria sprztu, nalezy skontaktowac si¢ z serwisem
na czerwono posprzedazowym.

Szybkie miganie na czerwono  Nie powiodta si¢ kalibracja silnika i IMU

Swieci sig na biato w trybie Kontrolka kierunkowskazu
stalym

r 0
. Priorytet §wiatel: tryb towarzyszacy ($wiatlo fioletowe zawsze wiaczone) > tryb wyprzedzania (Swiatlo zotte zawsze wlaczone) > omijanie
przeszkod (

wylaczenie omijania (niebieska lampka zawsze wlaczona) ,

2) Inteligentne omijanie

Wyposazony w opracowany przez Unitree 4D LiDAR L1 z 360° <90° poétkulistym ultraszerokokatnym
zasiggiem, charakteryzujacy sig¢ ultra niskim martwym polem, minimalna odlegto§¢ wykrywania wynosi zaledwie
0,05 m, co pomaga Go2 osiagnac zasigg bez martwego pola, dostgp w czasie rzeczywistym do trojwymiarowych
informacji o otaczajacym $rodowisku oraz, podczas jazdy zgodnie z danymi radaru, przeprowadzac inteligentne
manewry omijania (obsluguje tylko omijanie przeszkdéd przed pojazdem), aby uniknaé kolizji i zapewnié

bezpieczenstwo robota i otoczenia.
3) Inteligentny system $ledzenia bocznego 2.0 (ISS2.0) (nieobstugiwany przez AIR)

Dzigki zastosowaniu nowej technologii bezprzewodowego pozycjonowania wektorowego i sterowania,
doktadno$¢ pozycjonowania zostala technicznie zwigkszona o 5t1%, zasigg zdalnego sterowania wynosi ponad 30
m, a w polaczeniu z zoptymalizowana strategia omijania przeszkdd, robot moze lepiej poruszaé si¢ po ztozonym

terenie.
4) Interakcja glosowa (nieobstugiwana przez AIR)

Obstluguje interakcj¢ gtosowa i polecenia oraz wbudowany modut rozpoznawania glosu, a takze przeksztatca
jezyk ludzki na jezyk komputerowy w celu komunikacji z gléwnym chipem, umozliwiajac sterowanie robotem i
osiagnigcie interakcji jezykowej migdzy cztowiekiem a maszyna. Osiaga reakcje interakcji glosowej na poziomie
milisekund, wykorzystujac zaawansowana technologi¢ rozpoznawania glosu o wysokiej doktadnosci

rozpoznawania i szybkiej literackosci.

2023 All'rights reserved, Unitree Robotics 4



5) Zdalna transmisja obrazu za pomoca aplikacji

Dzigki nowej aplikacji Unitree Go zapewnia wielokierunkowa transmisj¢ obrazu w bardzo szerokim
zakresie, podglad zdje¢ w czasie rzeczywistym, wbudowany modut 4G i1 eSIM (nieobstugiwany przez AIR) dla
bardziej stabilnego potaczenia i zdalnego sterowania. Inteligentne aktualizacje OTA sprawiaja, ze obstuga w

zakresie ultra-widzenia jest tak prosta i wygodna, jak w terenie.
6) Automatycznie chowany pasek (tylko wersja PRO)

Wersja Go2-PRO posiada nowy, ulepszony automatycznie chowany pasek z wbudowanym
dwukierunkowym nawijaczem, dzigki czemu wysokos$¢ paska na rgk¢ mozna regulowaé zgodnie z potrzebami
uzytkownika. Automatycznie chowany pasek do przenoszenia jest napgdzany silnikiem, ktory powoduje jego
wysuwanie/skracanie, co sprawia, ze Go2 jest prostszy i bardziej estetyczny.

Sposob uzycia automatycznie zwijanajacego si¢ paska: Po wiaczeniu Go2 nalezy nacisna¢ przycisk zwijania
do tyhlu, po czym wyciagnaé pasek do odpowiedniej pozycji, aby go zamocowac, a nastgpnie nacisnaé przycisk

zwijania do przodu, co spowoduje automatyczne zwinigcie paska.

© 2023 “All rights reserved. Unitree Robotics 5



Go2 User Manual
Korzystanie z pudetka

transportowego Go2 Opis

Zdjecie stuzy wytacznie do zilustrowania rozmieszczenia czgéci. Prosz¢ zapoznac sig z zawartos$cia przesyiki.

Akcesoria roznych modeli beda si¢ r6znié, prosze¢ zapoznac si¢ z rzeczywistym modelem.

{Miejsce zarezerwowane]

[Intelligent Battery] —_ [Miejsce zarezerwowane]|

Umiejscowienie ladowarki JCharger]

S5 {Robot czworonozny]

budowa|

[Dolaczony pilot zdalnego sterowania] [Upper Box]

Rozpakowywanie

Umie$¢ pudetko strong przednia do gory na plaskiej powierzchni, a nast¢pnie otworz gorna czgs¢ pudetka.
Wyjmij robota z pudetka za pomoca paska i wyjmij akcesoria z pudetka w kolejnosci. Po zapoznaniu si¢ z
instrukcja obstugi robota, umies¢ robota czworonoznego ptasko na réwnej powierzchni i przygotuj go do

wlaczenia.

Packing
Przygotowanie do pakowania: Obr6é¢ nogi robota
czworonoznego do pozycji pokazanej na zdjeciu (cofnigcie

tylnej nogi: obré¢ silniki biodra tylnej nogi tak, aby tylne

uda znalazty si¢ w pozycji pokazanej na
ilustracji, a jednoczes$nie cofnij tylne dolne nogi do pozycji pokazanej na ilustracji.

Po zakonczeniu prac przygotowawczych do pakowania, zataduj robota czworonoznego do dolnej skrzyni w
kierunku pokazanym na zdj¢ciu (zwr6¢ uwage, aby glowa robota czworonoznego zostata umieszczona w miejscu
przeznaczonym na glowg). Po zatadowaniu robota czworonoznego, umie$¢ bateri¢ i fadowarke dostarczone wraz
z przesytka w odpowiednich miejscach w skrzyni transportowej, aby zadna z powyzszych czesci nie wypadta po

zamknigciu gornej skrzyni.

© 2023 All'rights reserved, Unitree Robotics 6



Instrukcja uzytkowania

Przygotowanie przed uzyciem

1) Nalezy uzywaé wylacznie oryginalnych czesci Unitree Robotics i upewnic sig, ze wszystkie czgsci sa w dobrym stanie
technicznym.

2) Upewnij sig, Ze oprogramowanie sprz¢towe zostato zaktualizowane do najnowszej wersji.
3) Uzytkownik zapewnia, Ze nie obstuguje robota w stanie nietrzezwym, pod wpltywem

dnigs 1 niezdolno$¢ do koncentracji.

4) Zapoznaj sig z charakterystyka kazdego trybu chodzenia. Zapoznaj si¢ z metoda hamowania awaryjnego robota
w przypadku utraty stabilnosci / kontroli.

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

6) Upewnij sie, ze powierzchnia kamery i LIDAR robota jest wolna od kurzu i nie jest otoczona przeszkodami

1) Instalowanie zestawéw akumulatorow

Pot6z Go2 na ptaskiej powierzchni, wtéz akumulator do komory akumulatora od strony robota, zwracajac
uwage na kierunek montazu, tak aby przycisk zasilania byt skierowany do gory. Jesli akumulator nie da sig
catkowicie wlozy¢, wyreguluj kierunek akumulatora i nie naciskaj go na sile, aby unikna¢ uszkodzenia ztacza

akumulatora i zatrzasku. Po ustyszeniu dzwigku ,.kliknigcia” montaz akumulatora jest zakonczony.

2023
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Go2 User Manual

2) Umieszczenie korpusu (wazne!)

Uruchomienie robota Hori zontal: Przed uruchomieniem upewnij sig, ze robot stoi na ptaskiej powierzchni,
podktadka podbrzusza robota jest ptasko oparta o podloze, korpus robota lezy poziomo na podtozu bez przechylania,
dolne nogi robota sa catkowicie schowane (jak pokazano na ponizszym rysunku) oraz ze wszystkie cztery przeguby i

konce stop sa ptasko osadzone na podtozu, aby uda i podudzia robota nie byly uciskane przez jego korpus.

3) Uruchom Go2

Po ustawieniu robota zgodnie z wymaganiami, uruchom go zgodnie z ponizszymi instrukcjami: Najpierw
nacisnij przycisk zasilania Go2 przez okoto 1 sekundg, a nastgpnie przytrzymaj przycisk zasilania przez co najmniej 2
sekundy, po czym robot Go2 zostanie uruchomiony. Podczas procesu uruchamiania dioda LED na glowicy Go2 miga
na zielono. Odczekaj 2 minuty, az kontrolka glowicy bedzie $wieci¢ na zielono, a korpus bedzie ustawiony

rownolegle do podtoza. W tym momencie robot jest uruchomiony.

© 2023 All'rights reserved, Unitree Robotics &



4) Polgcz aplikacje¢ Unitree Go

Pierwsze uzycie wymaga powiazania. Podczas procesu powiazania wlacz Bluetooth w telefonie i zbliz
telefon do urzadzenia Go2, aby zapewni¢ komunikacje¢ Bluetooth w czasie rzeczywistym.
a) Pobierz i zainstaluj aplikacje Unitree Go, a nastepnie zarejestryj si¢ i zaloguj.

b) Dodaj robota: Strona gtéwna — dodaj robota — otwodrz Bluetooth, aby potaczy¢ si¢ z Go2 — ustaw informacje o robocie.

Add robodog

m Go2_10001
' Go2_10013

W Go2_ 10012 e
S e o |
i 1w (]

Satup your robodog

¢) Sparuj robota: mozesz wybraé tryb routera AP i tryb potaczenia Wi-Fi, aby nawiaza¢ potaczenie. Po
pomysinym potaczeniu mozesz zapoznac si¢ z wbudowanym samouczkiem, aby szybko opanowaé obstuge

urzadzenia.

Router mode Wi-Fi connected mode

€ 2023 ~All rights reserved. Unitree Robotics 9



Go2 User Manual

Wi-Fi connected mode

Jak zmieni¢ powigzanie konta?
Strona gléwna — Ustawienia — Ustawienia robota — Przetacz potaczenie, wybierz opcje Odtacz, aby

odtaczy¢ potaczonego robota-psa. Po odlaczeniu robota-psa moze on zostaé potaczony przez innych uzytkownikow.

unbinded ?

Alter unbunding, the robot dog cannol be
contralled through the apn

swisch conhectian

unbinded ?

After unbinding, the robot dog cannot be

controlled through the app

unbinded

a) Podczas laczenia nalezy pozostawi¢ wlaczong funkcje Bluetooth w telefonie komorkowym!

b) Btad potaczenia Bluetooth: aplikacja Uiutree Go wymaga uprawnien Bliietoolli, prosze otworzy¢ uprawnienia
Bluetooth Unitree Go w aplikacji.

L Ofyou Dpp @FD yoMp poppd ammtoiip bseypuoniptusccatit hedlwanbbesel
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5) Obstuga urzadzenia Go2

0 Uzyj aplikacji Unitree Go, aby sterowa¢ urzadzeniem Go2

Po ukonczeniu wbudowanego samouczka w aplikacji Unitree Go mozesz uzywac aplikacji do sterowania

urzadzeniem Go2 zgodnie z wlasnymi preferencjami.

* Korzystaj z sterowania glosowego Go2
Obecnie funkcja glosowa Go2 w trybie offline obstuguje tylko rozmowy w jezyku chinskim. Jesli
uzytkownicy chca prowadzi¢ rozmowy w jezyku angielskim, moga poprosi¢ ich o skorzystanie z aplikacji
Benben Dog. Po zmianie systemu telefonu na angielski aplikacja moze komunikowac si¢ z Benben Dog w jezyku
angielskim i wydawac polecenia.
0 Sterowanie Go2 za pomocg pilota recznego (opcjonalnie)

Aby po raz pierwszy uzy¢ pilota zdalnego sterowania, nalezy sparowaé¢ go z aplikacja Unitree Go,

[Ustawienia] -&gt; [Ustawienia pilota zdalnego sterowania] - wlacz przetacznik pilota zdalnego sterowania,

wprowadz odpowiedni kod pilota, a nastgpnie sparuj go z modutem transmisji cyfrowej w psie-robocie.

Wszystkie diody sygnatu cyfrowego po lewej stronie pilota dwurgcznego sa wlaczone, co oznacza, ze polaczenie zostato
nawiazane.

Potaczenie. W tym momencie mozesz uzy¢ instrukcji na pilocie, aby sterowac psem-robotem i wykona¢ odpowiednie

czynnosci.
lub 0
Odwiedz aplikacje¢ Unitree Go, aby uruchomi¢ wigcej trybow sportowych!

0 2023 All rights reserved, Unitree Robotics 11



Go2 User Manual

K Go2 Uzyj pilota towarzyszacego, aby sterowaé¢ Go2 Krok 1:

Zat6z i uruchom pilota towarzyszacego.
a) Zapia¢ pilota po prawej stronie ciala na pasku, stana¢ po

lewej stronie robota i utrzymywac tutdéw w tym samym kierunku co

1y

L

h
robot. N :
[§ 15 /A
b) Naci$nij krotko przycisk zasilania na pilocie zdalnego l |
sterowania, gdy kontrolka §wieci si¢ §wiattem ciaglym, uruchamianie f S #4 osm
|

jest zakonczone, w tym momencie pilot zdalnego sterowania

znajduje si¢ w trybie kotyskowym.

Krok 2: Uruchom tryb Sledzenia bocznego (wazny krok!)

a) Naci$nij dwukrotnie przycisk M, aby uruchomi¢ tryb powolnego automatycznego podazania, maksymalna predkosé
wynosi 1,5 rifs.

b) W trybie powolnego automatycznego podazania naci$nij dwukrotnie przycisk M, aby wlaczy¢ tryb

szybkiego automatycznego podazania z maksymalng predkoscia 3,0 cali/s.
ybkieg y £0 pody: Y. 4 pre a

Krok 3: Wlgcz/wylacz funkcje omijania przeszkod
Naci$nij dwukrotnie przycisk L2, aby wiaczy¢ funkcje omijania przeszkod; nacis$nij raz, aby wylaczyé

funkcj¢ omijania przeszkad.

Krok 4: Wylacz funkcje¢ automatycznego Sledzenia
a) Krétko nacisnij przycisk M: zatrzymaj $ledzenie i przejdz do
trybu sterowania rockerem.

b) Wiacz przetacznik: Przelacz przetacznik, aby natychmiast

¢) Wylacz: Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania na pilocie
towarzyszacym przez 2 sekundy, aby wylaczy¢ urzadzenie.

[]
&
zatrzymac tryb $ledzenia i przejs$¢ do trybu przetacznika. i
X
d) Poziome ustawienie: Umies¢ pilota pomocniczego w (’
«

pozycji poziome;j.

Inne instrukcje obstugi (regulacja urzadzenia)

a) Sterowanie za pomoca przefacznika kotyskowego: Gdy pilot zdalnego sterowania przechodzi w tryb
kotyskowy, ruchem robota mozna sterowa¢ za pomoca przetacznika kotyskowego. W trybie sterowania za pomoca
przetacznika kolyskowego pilot zdalnego sterowania mozna zdja¢ z paska w celu sterowania. Jesli po zdjgciu
pilota zdalnego sterowania chcesz kontynuowac korzystanie z funkcji automatycznego $ledzenia, nalezy zatozy¢
pilota zdalnego sterowania, a nastgpnie wtaczy¢ funkcje towarzyszenia.

b) Tryb wstawania, opuszczania i thumienia: Naci$nij dwukrotnie przycisk P, a robot bedzie cyklicznie
przetaczat si¢ migdzy trybami opuszczania, ttumienia i wstawania.

¢) Przewrdcenie na bok: Gdy robot przewrdci sie na bok, naci$nij przycisk P i przytrzymaj go przez 1 sekunde, aby powroci¢ do
pozycji stojace;.

€ 2023 “All rights reserved, Unitree Robotics 2



6) Wylaczanie Go2

Przed wylaczeniem upewnij si¢, ze robot stoi na ptaskiej powierzchni i znajduje si¢ w stanie statycznego
stania (pozycja korpusu robota jest taka sama jak w stanie poczatkowym po wlaczeniu zasilania, korpus jest
poziomy, a robot znajduje si¢ w stanie statycznego stania).

a) Ustaw robota w pozycji lezacej;

b) Po przej$ciu robota do pozycji lezacej, naci$nij krotko przycisk zasilania, a nastepnie naci$nij i przytrzymaj
przycisk zasilania przez 2 sekundy, aby wytaczy¢ robota.

Po wylaczeniu robota nalezy postepowac zgodnie z wymaganiami dotyczacymi ustawienia ciala i ustawié¢
duze i mate nogi oraz punkty biodrowe Go2, aby przygotowac go do nastgpnego uruchomienia. Jesli nie bedziesz
uzywac Go2 przez dtuzszy czas, wyjmij akumulator i postepuj zgodnie z instrukcja pakowania, aby umiesci¢ Go2

w dedykowanej walizce.

Dlugie naci$nigcie + krotkie nacisnigeie przez 2 sekundy

A\ Please make sure that the robot turned off in a damping state, otherwise the robot will fall heavily on the |
ground after it is turn down and powered off, which may cause damage to the robot body and certain potential
hidden dangers! If the power on fails, please check if the robot body is placed correctly. 5
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Objasnienie nieprawidlowosci

Podczas korzystania z robota czworonoznego Go2 moga wystapi¢ nieprawidlowosci w dziataniu robota.
Wigkszo§¢ nieprawidtowosci mozna opanowac (istnieja rozwiazania), uzytkownicy nie powinni panikowaé w
przypadku wystapienia takich problemow, nalezy przeczyta¢ ponizsze informacje i postgpowac zgodnie z ponizszymi
instrukcjami, aby rozwigza¢ problem.

Jesli masz jakie$ pytania, skontaktuj si¢ z oficjalnym dziatem pomocy technicznej Unitree:
SUPPOTTENUNITIEE. CC |

1) Go2 nie wstaje po wlaczeniu, a dioda na glowie miga na czerwono

Glowica Go2 miga czerwonym S$wiatlem, co oznacza awari¢ zasilania. Sprawdz doktadnie, czy robot jest
prawidlowo podlaczony do zasilania, ustaw go ponownie, a nast¢gpnie uruchom ponownie. Jesli robot nadal nie
wstaje, moze to oznacza¢ nieprawidlowe dziatanie systemu lub awari¢ sprzgtu. W takim przypadku nalezy
skontaktowac si¢ z oficjalnym dzialem pomocy technicznej Unitree w celu rozwigzania problemu.

2) Blad polaczenia z aplikacja

Jesli korzystasz z trybu potaczenia AP, sprawdz, czy telefon komorkowy jest potaczony z hotspotem AP
wydanym przez Go2.

Jesli korzystasz z trybu potaczenia Wi-Fi, sprawdz, czy podtaczona sie¢ Wi-Fi dziata prawidtowo i czy mozna
polaczy¢ sig z siecia zewngtrzna.

Jesli korzystasz z trybu potaczenia 4G, sprawdz aktualna sytuacj¢ ruchu w aplikacji w sekcji [Ustawienia] -
&gt;[Sie¢ komoérkowa], aby upewnic sig, ze karta 4G [oT taczy si¢ z siecia zewngtrzna.

3) Nie mozna uzywaé aplikacji do sterowania Go2?

Go2 nie moze by¢ sterowany za pomoca pilota towarzyszacego, a aplikacja nie moze sterowa¢ Go2 w tym
samym czasie. Jesli chcesz uzywac aplikacji do sterowania Go2, najpierw wyjdz z trybu podazania za boku. Naci$nij
przycisk zasilania przez 2 sekundy, aby wylaczy¢ pilota. Nastepnie mozesz uzywac aplikacji do sterowania Go2.

4) Nieprawidlowa postawa stojaca po wlaczeniu

Po wlaczeniu Go2, jesli postawa podczas chodzenia jest nieprawidlowa i tatwo jest upas¢ itp., a ponowne
uruchomienie robota nie rozwigzuje problemu, nalezy ponownie skalibrowac przeguby robota zgodnie z odpowiednimi
krokami w aplikacji Unitree Go.

Uwaga: Go2 zostat skalibrowany w ustawieniach fabrycznych, nie nalezy kalibrowaé¢ przegubow podczas
normalnego uzytkowania! Aby ustali¢, czy po wystapieniu nieprawidtowosci w dziataniu Go2 konieczna jest ponowna
kalibracja przegubow, nalezy skontaktowac sig z oficjalnym dziatem pomocy technicznej Unitree.

Dostep do kalibracji potaczen w aplikacji znajduje si¢ w menu [Ustawienia] -&gt;[Dane] -&gt;[Machine
Dog]-&gt;[Informacje imu] -&gt;[Kalibracja].

S) Radar przestaje si¢ obracaé pod wplywem sily zewnetrznej

Zwykle po ustapieniu sity zewngtrznej radar automatycznie wznawia obrét. Jesli nadal nie dziala, mozna

sprobowac obrocic¢ radar recznie. Jesli problem nadal wystepuje
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, sprobuj ponownie uruchomi¢ Go2. Jesli problem nie zostanie rozwigzany po ponownym uruchomieniu, mozesz

sprawdzi¢ szczegoty awarii w aplikacji i skonsultowac si¢ z oficjalna pomoca techniczng Unitree

Ostrzezenia

1) Przed wylaczeniem robota upewnij si¢, ze lezy on plasko, w przeciwnym razie po wylaczeniu i
odtaczeniu zasilania robot upadnie cigzko na ziemig, co moze spowodowac uszkodzenie korpusu i pozostawié

pewne ukryte zagrozenia bezpieczenstwa!

2) Podczas wstawania, gdy tarcie o podloze jest niewystarczajace lub stopy robota nie sa stabilnie podparte,
nie nalezy intensywnie obshugiwaé robota w celu dostosowania jego pozycji (w tym pochylania, obracania,

skrecania, regulacji wysokosci kadtuba itp.), poniewaz moze to spowodowac upadek robota.

3) Prosze porusza¢ robotem po plaskim terenie. Je$li poruszasz sie po podiozu o niskim wspdtczynniku
tarcia, nie nalezy intensywnie eksploatowac robota, poniewaz moze to spowodowac poslizg i upadek koncowki
stopy.

4) Nominalna wytrzymatos$¢ robota wynosi okoto 1-2 godziny przy braku obciazenia, w pozycji statycznej
i podczas chodzenia w pozycji pionowej. Zalezy to od rzeczywistych warunkdéw pracy robota, takich jak
chodzenie z wigksza predkoscia przez dhuzszy czas, drastyczna zmiana pozycji ciata przez dluzszy czas podczas
stania, stanie z ugi¢tymi nogami, bieganie z obciazeniem, chodzenie przy nizszej wysokosci ciala oraz teren z
odpowiednimi nierdwnos$ciami i nachyleniami, co skraca czas wytrzymatosci. (Niska wysoko$¢ ciata i wigksze
zgigcie kolan powoduja wigksze obciazenie silnikow, a tym samym znacznie szybszy wzrost zuzycia energii i
towarzyszace mu nagrzewanie silnikow).

5) Poniewaz poziom umiej¢tno$ci operatora jest rozny. Ze wzgledow bezpieczenstwa nie zaleca sig
obecnie, aby robot chodzit po schodach wyzszych niz 16 cm, w przeciwnym razie istnieje ryzyko potknigcia si¢ o
stope z powodu nieprawidlowej obstugi. W przypadku napotkania pofatldowanego podioza operator powinien
rowniez zachowac ostrozno$¢ i zmniejszy¢ predkos¢ robota. (Wersja AIR ma maksymalna wysokos¢
pokonywania spadkéw wynoszaca 15 cm).

6) Go2 jest przystosowany do pozytywnego kata wspinaczki wynoszacego mniej niz lub réwne 40°. W
przypadku wigkszego kata wspinaczki (okolo 40° lub wigcej) korpus robota moze dryfowaé w bok, a
bezposrednie skrety na zboczach o duzym nachyleniu moga spowodowaé utrat¢ stabilnosci robota; nalezy
zmniejszy¢ predkos¢ chodzenia podczas wspinaczki; wymagana jest odpowiednia kontrola przez operatora

( maksymalne nachylenie wynosi 3()° dlawersji AIR).

7 Go2 moze osiagna¢ maksymalna predkos¢ 3,5 m/s na ptaskim terenie. (Maksymalna predko$¢ 2,5 cala/s w wersji
AIR

8) Koncowka stopy robota jest elementem zuzywalnym, a zapasowa koncdéwka stopy zostanie dotaczona
do dostawy. Szczegblnie podczas chodzenia po stosunkowo nierdéwnym podtozu ulega ona powaznemu zuzyciu.
W przypadku widocznego zuzycia podktadki stopy, uszkodzenia lub glosnego hatasu podczas chodzenia robota
po podlozu, nalezy niezwtocznie wymieni¢ koncowke stopy, aby uniknaé uszkodzenia stopy i nieprawidlowego

dzialania robota.
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9 Zabrania sie uzywania robota w miejscach o skomplikowanym terenie, na mokrej powierzchni, na
podtozu pokrytym réznymi przedmiotami, na terenie pofaldowanym (stopnie wyzsze niz 1 cm itp.) oraz na
pochytosciach o duzym nachyleniu (ponad 41°) i w poblizu ostrych przedmiotow.

10) Podczas ruchu w stawach, takich jak kolano, moze doj$¢ do przytrzasniecia dtoni, nalezy zachowaé ostrozno$¢.

Zastrzezenie

Aby uniknaé naruszenia przepisOw prawa, ewentualnych obrazen i szkdéd, nalezy przestrzegac
wszystkich ponizszych zasad:

1) Ten produkt nie jest zabawka i nie jest przeznaczony do uzytku przez osoby ponizej 14 roku zycia.
Przechowuj w miejscu niedostgpnym dla dzieci i zachowaj ostrozno$¢ podczas obstugi w obecnosci dzieci.

2) Przed uzyciem produktu nalezy uwaznie przeczytaé niniejszy artykul, zapoznaé si¢ z prawidtowym
sposobem uzytkowania produktu oraz przyshugujacymi prawami, obowiazkami i instrukcjami bezpieczenstwa.
Uzycie produktu oznacza, ze uzytkownik uwaznie przeczytal, zrozumiat, zaakceptowal i przyjal wszystkie
warunki i tre$¢ niniejszego artykutu. Uzytkownicy nie ponosza odpowiedzialno$ci za swoje dziatania i wszelkie
wynikajace z nich konsekwencje. Uzytkownicy zobowiazuja si¢ do uzywania tego produktu wylacznie do celow
zgodnych z prawem i wyrazaja zgod¢ na niniejsze warunki oraz wszelkie odpowiednie zasady lub wytyczne,
ktére moze ustanowi¢ firma Unitree.

3) W najszerszym zakresie dozwolonym przez prawo, firma Unitree nie udziela zadnych wyraznych ani
dorozumianych gwarancji dotyczacych tego produktu, w tym migdzy innymi dorozumianych gwarancji przydatno$ci
handlowej, przydatnosci do okreslonego celu lub nienaruszalno$ci praw. W najszerszym zakresie dozwolonym
przez prawo firma Unitree zrzeka si¢ wszelkiej odpowiedzialno$ci za szkody wynikajace z nieprawidtowego
uzytkowania produktu przez uzytkownika zgodnie z niniejszym dokumentem. Firma Unitree nie ponosi
odpowiedzialnos$ci za zadne szkody posrednie, wynikowe, karne, przypadkowe, szczegoélne lub przyktadowe, w
tym szkody poniesione w wyniku zakupu, uzytkowania lub niemozno$ci uzytkowania produktu (nawet jesli firma
Unitree zostata poinformowana o mozliwo$ci wystapienia takich szkod). W najszerszym zakresie dozwolonym
przez prawo, w zadnym wypadku catkowita odpowiedzialno§¢ Unitree wobec uzytkownika (na podstawie umowy
lub w inny sposob) za wszelkie szkody, straty i dziatania wynikajace z lub zwigzane z uzytkowaniem produktu
nie przekroczy kwoty zaptaconej przez uzytkownika na rzecz Unitree za produkt (jesli dotyczy).

4) Unitree Robotics nie gwarantuje, ze dostarczone produkty/ustugi sa catkowicie wolne od wad i w petni
spetniaja wymagania klienta.

5) Produkt nie moze by¢ rozbierany na cze$ci, modyfikowany ani konserwowany w sposob nieformalny.
Unitree nie ponosi zadnej odpowiedzialno$ci za wszelkie awarie i uszkodzenia spowodowane powyzszymi
dziataniami.

6) Niniejszy produkt jest surowo zabroniony w nietypowych warunkach (takich jak wysoka temperatura,
ekstremalne zimno, korozja chemiczna, pgcherze ogniowe) oraz w innych scenariuszach eksploatacji i
uzytkowania. Firma Unitree nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za wszelkie awarie i1 uszkodzenia

spowodowane powyzszymi czynnikami.
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7) W przypadku normalnego uzytkowania produktu, normalnego zuzycia cze$ci i komponentdw oraz
starzenia si¢ baterii spowodowanego awarig i ryzykiem obciazenia wynikajacym z normalnego uzytkowania
produktu, firma Unitree nie ponosi odpowiedzialnosci za odpowiednie konsekwencje i zobowiazania.

8) Przepisy prawa niektorych krajow moga zabrania¢ wylaczenia warunkow gwarancji, wiec prawa
uzytkownika w r6znych krajach moga si¢ réznic.

9) Unitree zastrzega sobie prawo do interpretacji powyzszych warunkéow zgodnie z obowiazujacymi
przepisami prawa. Unitree zastrzega sobie prawo do aktualizacji, zmiany lub wygasni¢cia niniejszych Warunkow

w dowolnym momencie bez uprzedniego powiadomienia.
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