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Cyber 1 — przewodnik operacyjny

Bezpieczne uruchomienie, sterowanie i podstawowa obstuga

NOTE

Tlumaczenie pomocnicze. W razie rozbieznosci pierwszenstwo ma pelna instrukcja producenta w jezyku angielskim.

NORWA ROBOTICS - 1



[Q norwa

ROBOTICS CYBER 1 - SUPPORT

W tym przewodniku

*  Przygotowanie stanowiska

®  Pierwsze uruchomienie

® Sterowanie i zatrzymanie awaryjne

e  Aplikacja i Wi-Fi

® Ladowanie, transport i przechowywanie

e Diagnostyka i wsparcie

1. Zanim uruchomisz robota

Cyber 1 jest dynamiczng platforma o ruchomych stawach. Stanowisko i operator musza by¢ przygotowani przed
kazdym uruchomieniem.

e Uzywaj wylacznie pod nadzorem osoby pelnoletniej i przeszkolone;.

®  Zapewnij co najmniej 3 m wolnej, réwnej przestrzeni do pierwszego uruchomienia i testow SDK.

* Nie uzywaj robota na podwyzszeniu bez zabezpieczen, w poblizu schodow, krawedzi ani os6b stojacych ponizej
pochytosci.

®  Trzymaj dzieci, zwierzeta i luzne przedmioty poza obszarem ruchu. Nie siadaj i nie ktadz przedmiotéw na robocie.

® Nie wkladaj dloni w zakres pracy stawow. Metalowe elementy silnikow mogg by¢ gorace po dluzszej pracy.

e  Zakres temperatury pracy: 0-40°C. Unikaj wilgoci, cieczy, silnych zakltocen elektromagnetycznych oraz zakiocen
Wi-Fi/2,4 GHz.

Kontrola przed startem

® Sprawdz stawy, wigzki i stopki — bez cial obcych, luzéw i uszkodzen.
e  Sprawdz poziom baterii i czysto$¢ obiektywu. Soczewke czy$¢ wylacznie sucha, miekka Sciereczka.
e  Ustaw nogi w naturalnym polozeniu, bez obcigzenia. Nie uruchamiaj robota odwréconego.

® Potwierdz, ze przycisk zasilania, port tadowania i droga ruchu sa dostepne.

EMERGENCY STOP

W przypadku gwattownych, nieprzewidywalnych ruchéw lub silnych drgan natychmiast uzyj zatrzymania awaryjnego.

Robot przejdzie do pozycji ochronne;.

2. Pierwsze uruchomienie

1. Naladuj baterie oryginalnym zasilaczem. Nie uzywaj uszkodzonego ani nieoryginalnego zasilacza lub przewodu.
Umies¢ robota centralnie na przygotowanym stanowisku i odsun osoby oraz przedmioty od planowanej trajektorii.
Wiacz kontroler, jezeli korzystasz ze sterowania recznego. Przy testach SDK postepuj zgodnie z przewodnikiem DEV
— w czeSci procedur kontroler powinien pozosta¢ wylaczony.

4. Naci$nij i przytrzymaj przycisk zasilania robota przez ponad 3 sekundy. Zaczekaj na komunikat zakonczenia
uruchamiania.

Wykonaj reset pozycji, nastepnie polecenie wstania. Zacznij od najnizszej predkosci i prostych ruchéw.
Przez caly czas utrzymuj robota w polu widzenia. Na $liskim, nieré6wnym lub nieznanym podtozu ogranicz predkosé¢

i unikaj gwaltownych skretow.
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3. Sterowanie i zatrzymanie awaryjne

Robot moze by¢ sterowany z kontrolera, zgodnej aplikacji lub przez SDK. Dostepne funkcje zaleza od wersji

oprogramowania i konfiguracji.

®  Przycisk L na kontrolerze uruchamia miekkie zatrzymanie awaryjne.

*  Po zatrzymaniu nie wznawiaj pracy, dopoki nie ustalisz przyczyny nieprawidtowego zachowania.

* Nie wydawaj polecen ruchu, gdy osoba dotyka robota, wymienia bateri¢ lub pracuje przy osprzecie.

® Maksymalna predko$¢ 3 m/s dotyczy odpowiedniego, plaskiego podioza. Nie traktuj jej jako bezpiecznej predkosci
w kazdej sytuacji.

¢ ladunek nie moze przekracza¢ 8 kg i powinien by¢ umieszczony mozliwie centralnie.
4. Aplikacja, Wi-Fi i aktualizacje
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Zainstaluj oficjalng aplikacje Cyber 1 z App Store albo plik APK przekazany przez NORWA Robotics.
Polacz telefon i robota z wlasciwa siecia Wi-Fi zgodnie z pelng instrukcja.

9. W aplikacji wybierz polaczenie z urzadzeniem i sprawdz stan baterii, sieci oraz platformy.

10. Przed uruchomieniem ruchu sprawdz obraz z kamery i otoczenie robota, a nastepnie wybierz wlasciwy tryb
predkosci i omijania przeszkod.

11. Aktualizacje OTA uruchamiaj przy stabilnym zasilaniu i polaczeniu. Nie wylaczaj robota podczas aktualizacji.

APP
Aplikacja moze obstugiwac wirtualny joystick, podglad kamery, nagrywanie, dzwiek, zatrzymanie awaryjne, wstawanie,

kladzenie, reset oraz wybrane ruchy. Zakres funkeji zalezy od wersji.

5. Bateria, tadowanie i przechowywanie

* Laduj wylacznie oficjalnym zasilaczem i nie przekraczaj 24 godzin cigglego tadowania.

e  Jesli bateria wydziela zapach, dymi, odksztalca si¢ lub wycieka, odlgcz zasilanie i zaprzestan uzywania. W
przypadku kontaktu elektrolitu z oczami ptucz czysta woda i skorzystaj z pomocy medyczne;j.

e  Zasilacz moze si¢ nagrzewac. Nie dotykaj go przez dluzszy czas podczas tadowania.

®  Przed czyszczeniem wylacz robota i odlgcz zasilanie. Nie uzywaj wilgotnej Sciereczki, alkoholu ani srodkéw

zracych.
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®  Przy dluzszym przechowywaniu nataduj baterie, wylacz robota i przechowuj go w chtodnym, suchym miejscu.
Dotaduj co najmniej raz na 3 miesigce.
* Do transportu wylacz platforme i uzyj oryginalnej walizki lub opakowania, zabezpieczajac stawy przed

obcigzeniem.

6. Szybka diagnostyka

Zalecane dzialanie

Robot nie wstaje ?pranii poziom F)aterii, pozycje nog, koTnunikaty bledoéw i wykonaj reset. Jesli staw
jest luzny lub glosny — wylacz urzadzenie.

Zatrzymaj robota, ] kody, iejsz predkosé i dz podloze, stopki
Niestabilny ruch atrzymaj rf) ota, usun przeszkody, zmniejsz predko$¢ i sprawdz podtoze, stopki oraz
zamocowanie tadunku.

Brak polaczenia z aplikaca Sprawdi,,czy telefon i rol‘)ot sa W‘Pra\fvi(%lowej sieci, wylacz zaklocajace polaczenia
oraz ponéw procedure z instrukcji Wi-Fi.

Sprawdz Ethernet, adresy 192.168.96.2 / 192.168.96.3, konfiguracje interfejsu oraz

Brak polaczenia SDK i ) 7

zakonczenie uruchamiania serwera robota.
Przegrzewanie lub Natychmiast zatrzymaj prace, wylacz zasilanie i skontaktuj sie ze wsparciem. Nie
nietypowy zapach otwieraj baterii ani silnikow.

7. Wersja DEV i Research Kit

Port rozszerzen udostepnia Gigabit Ethernet, a ztacze XT60 napiecie z modutu baterii w zakresie 22,4-33,6 V. Nie
odwracaj polaryzacji i podlaczaj osprzet przy wylaczonym zasilaniu. Research Kit dodaje Jetson Orin NX 16 GB,
LiDAR Livox MID360 i Intel RealSense D435i. Integracja ROS 2, SLAM, nawigacji oraz wilasnych algorytméw

pozostaje zadaniem zespoltu nabywecy.

Wsparcie NORWA Robotics

W zgloszeniu podaj wariant robota, numer seryjny, wersje aplikacji lub SDK, opis objawu i dzialania wykonane
przed wystapieniem problemu.

sales@norwarobotics.com - contact@norwarobotics.com

IMPORTANT
Niniejszy przewodnik nie zastepuje pelnej instrukcji uzytkownika, dokumentacji DEV ani instrukeji bezpieczenstwa

producenta. Dokumenty zgodnosci i zakres wsparcia potwierdzamy dla konkretnej konfiguracji B2B.
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