
OriginMan操作指南​

一、上电启动

在开始连接之前，请先启动机器人。

1. 打开电源总开关。

2. 观察状态指示灯：

◦ OriginMan 背部扩展板电源灯点亮。​

◦ RDK X5 主控电源指示灯点亮。​

◦ OriginMan 胸口开始亮起白色光芒。​

3. 等待约 10 秒钟。​

4. 当您看到 OriginMan 胸口的灯环从白色变成了彩色，并听到机器人说出“你好，我是

OriginMan”，即代表机器人镜像启动成功。​

二、登录系统

系统启动后，您可以通过以下两种方式登录 OriginMan。​

方式一：远程连接 (SSH)​

此方式要求 OriginMan 已完成联网配置。​

1. 在您的电脑上启动 MobaXterm 软件。​

2. 使用 SSH 远程登录 OriginMan（输入机器人的IP地址）。​

3. 在提示时输入用户名和密码：

◦ 用户名： root ​

◦ 密码： root ​

4. 成功登录后，您将进入系统的终端（命令行界面）。



方式二：串口登录​

此方式适用于无法使用网络或初次配置时。

1. 连接线缆：

◦ 准备一根 MicroUSB 线缆。​

◦ 将 MicroUSB 一端接入 OriginMan 主控 RDK X5 从左至右数的第三个 USB 口。​

◦ 另一端连接到您的笔记本电脑。

2. 打开电源： 打开 OriginMan 电源开关（如已在“上电启动”步骤中打开，则忽略此步）。​

3. 配置MobaXterm：​

◦ 在您的电脑上打开 MobaXterm。​

◦ 点击左上角的 Session。​

◦ 在弹出的窗口中选择 Serial。​

◦ 设置 波特率 (Baud rate) 为 115200。​

◦ （请确保 "Serial port" 选择了正确的 COM 端口）。​

◦ 点击 "OK" 即可成功登录系统。​

三、示例运行



前提条件： 请使用 方式一：远程连接 (SSH) 登录到 OriginMan。​

示例 1：模仿动作​

让 OriginMan 模仿您的手臂动作和手势。​

1. 在 SSH 终端中，输入以下指令启动程序：​

Bash​

ros2 launch originman_action_imitation action_imitation.launch.py

2. 重要： 打开机器人头部的摄像头保护盖。​

3. 您可以对着机器人执行以下手势：

额外提示： 在比出 "OK" 手势启动功能后，您可以试着举起您的双手，看看 OriginMan 会有什么反

应。

示例 2：跟机器人一起跳舞​

1. 在 SSH 终端中，输入以下指令：​

Bash​

python3 /userdata/dev_ws/src/originman/originman_pydemo/action_dance.py
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2. 程序启动后，快来和 OriginMan 一起舞动吧！​

四、断电关机

请遵循以下步骤安全关闭机器人，以保护系统文件。

[!!] 重要提示 (Attention)​

请勿直接关闭电源开关。

直接断电关机有可能会损坏软件系统正在读写的文件，导致系统出现意外问题。

推荐关机步骤：

1. 在 SSH 终端或串口终端中，输入以下指令来关闭软件系统：​

Bash​

halt

2. 稍等 5 秒左右，等待系统完成关闭。​

3. 此时，再关闭机器人控制器上的电源开关，机器人即完成安全关机。
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