OriginBot 机器人快速上手指南
一、上电启动
1.  确认已将烧录好对应版本系统的 SD 卡插入机器人。
2.  打开电源总开关。
3.  观察状态指⽰灯：
。扩展板电源灯点亮。
。RDK X3: 红色电源指⽰灯亮起 ，说明供电正常。
。RDK X5: 绿色电源指⽰灯亮起（供电正常） ；3.1.0 版本后 ，橙色状态指⽰灯会闪烁（ 系统运行正常）。
4.  如果连接了雷达 ，雷达将开始旋转。
5.  稍等 5~10 秒 ，机器人启动成功。


二、登录机器人系统
[image: ]您可以通过有线、无线或串口三种方式连接到机器人。
[!!] 重要提⽰ (Warning)
OriginBot 功能默认在  root 用戶下运行。 后续所有开发使用过程中 ，请确保使用   root 用戶操作。
如果您当前不是 root 用戶 ，请使用  su root 命令切换。


方式一： 有线网络 (Ethernet) 连接这是最稳定和推荐的首次连接方式。
1.  使用套件中的网线 ，一端连接机器人 RDK X3 / RDK X5 的网口。
2.  将网线另一端连接到您 PC 端的网口。
3.  配置 PC 的 IP 地址：
[image: ]。机器人的有线网络默认采用静态 IP ，您需要将 PC 设置为同一网段。
[!] IP 地址注意 (Attention)
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	192 .168 .127 .10


。以 RDK X3 为例： 您需要将您电脑的有线网卡 IP 设置为静态 IP ，例如  192 .168 .1 .100  ，
 (
子网掩码为
) (
255.255.255.0
 
。
)
4.  SSH 登录：
。启动 MobaXterm 软件。
。点击左上角Session ，然后选择 SSH。
。在 Remote host 中输入机器人的 IP 地址（例如  192 .168 .1 .10 ）。
。点击 "OK" ，MobaXterm 将会提⽰您输入用户名和密码。
。用户名：  root
。密码：  root
。登录成功后 ，即可进入机器人的系统终端。


方式二： 无线网络 (Wi-Fi) 连接
配置 Wi-Fi 后 ，您可以摆脱网线约束 ，通过无线方式 SSH 登录。
1.  首先 ，使用 方式一 (有线) 或 方式三 (串口) 登录到机器人终端。
2.  在终端中输入以下命令配置Wi-Fi：

	Bash
1  # 扫描  Wi-Fi 网络
2   sudo nmcli device wifi rescan
3
4  # 列出扫描到的  Wi-Fi 网络
5  sudo nmcli device wifi list
6
7  # 连接到您的  Wi-Fi (请替换  "SSID" 和   "PASSWD")
8  sudo wifi_connect "您的WIFI名称 " "您的WIFI密码 "


3.  等待终端返回  successfully activated 信息 ，即表⽰ Wi-Fi 连接成功。
[image: ]4.  您可以  ping 一个网站来测试网络连通性（例如： [image: ]ping www .baidu .com ）。
5.  连接成功后 ，您可以使用  ifconfig 命令查看  wlan0 网卡获取到的 IP 地址 ，然后即可使用该IP 进行无线 SSH 登录（步骤同方式一 ，仅 IP 地址不同）。


方式三： 串口 (Serial) 连接


串口连接通常用于调试或在网络尚未配置时使用。
1.  硬件连接：
。RDK X3: 使用套件中的串口模块按下图所⽰进行连接。
。RDK X5: 使用 MicroUSB 线缆连接到下图所⽰的 USB 口。
2.  软件连接 (MobaXterm)：
。启动 MobaXterm。
。点击左上角 Session ，然后选择 Serial。
。Serial port: 选择您的电脑识别到的 COM 端口。
。Speed (Baud rate): 设置为 115200。
。点击 "OK"。
3.  此时即可进入系统界面。如果机器人已开机 ，直接输入账号密码；如果先连接再开机 ，则会显⽰完整的开机 LOG 信息。
4.  输入用戶名 (  root ) 和密码 (  root ) 即可登录。



三、首次登录配置：扩展 SD 卡空间
系统镜像默认压缩了空闲空间 ，首次登录后建议执行此操作以使用 SD 卡的全部容量。
1.  通过任意方式登录到机器人终端。
2.  根据您的 RDK 版本 ，执行对应的命令：

	Bash
1  # RDK X3
2  sudo growpart /dev/mmcblk2 2
3  sudo resize2fs /dev/mmcblk2p2 4
5   # RDK X5
6  sudo growpart /dev/mmcblk1 2
7  sudo resize2fs /dev/mmcblk1p2


3.  运行成功后 ，重启 机器人使配置生效。
4.  重启后重新登录 ，使用  df -h 命令确认系统空间是否已成功扩展。


四、⽰例运行： 键盘遥控


熟悉了连接之后 ，我们来运行一个⽰例 ，用电脑键盘控制机器人运动。重要： 此操作需要打开 两个 SSH终端连接。
1.  启动机器人底盘驱动 (终端 1)：
。在第一个 SSH 终端中 ，输入以下指令：

	Bash
1   ros2 launch originbot_bringup originbot.launch.py


[image: ]  •  (提⽰: 启动成功后 ，可以听到机器人控制器的蜂鸣器短鸣 0.5 秒。)
2.  启动键盘控制节点 (终端 2)：
。再打开一个新的 SSH 终端并登录。
。在新终端中 ，输入以下指令：

	Bash
1   ros2 run teleop_twist_keyboard teleop_twist_keyboard


3.  开始控制：
。在 终端2 中 ，您会看到控制提⽰ （如 [image: ] 为前进, [image: ] 为后退等）。
[image: ]。根据终端中的提⽰ ，按下相应按键即可控制机器人运动。
•  (提⽰: 如果关闭了自动停车功能（默认） ，松开按键后机器人不会自动停止 ，必须按 [image: ] 键才能使其停车。)



五、断电关机
[image: ]为保护系统文件 ，请使用以下命令安全关机。
[!!] 重要提⽰ (Attention)
请勿直接关闭电源开关。 这样做有可能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.  在终端中输入如下指令 ，关闭软件系统：

	Bash
1  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 ，机器人关机完成。
[image: ]

附：其他重要信息
•  从 Linux / 虚拟机 (VM) 登录：
◦  您也可以在 PC 端的 Ubuntu 环境中直接使用终端登录：  ssh root@192 .168 .31 .246 (注
意将 IP 地址修改为机器人的实际地址)
◦  如果使用虚拟机 ，请务必将虚拟机的网络模式设置为 桥接模式。
•  查询 IP 地址：
◦  登录机器人后 ，可使用  ifconfig 命令查询 IP。
◦    eth0 对应有线网卡。
◦    wlan0 对应无线网卡。

[bookmark: _GoBack]补充说明
OriginBot智能机器人开源套件独立官网：http://originbot.org/ ，使用手册和源码等产品信息将持续更新
OriginBot智能机器人开源套件配套课程：https://sdv.xet.tech/s/1Vj28j
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