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① 机器人整体 ② 机器人运输箱

③ 电池 ④ 充电座 ⑤ DC 输出线/控制线

⑥ 平衡充电器 ⑦ AC 电源线 ⑧ 电源适配器
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ROBAN

( ) ROBAN

Roban 机器人的控制系统本质上就是一台安装的 Linux 系统的

计算机， 该计算机上安装了机器人专用的软件系统， 配合机器人本体

上的其他软硬件系统即可达到机器人的控制目标。

( )

( )
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( )

6.60kg

( )

英特尔 NUC8i3BEH

CPU：第八代智能英特尔酷睿 i3-8109U

内存： DDR4 SO-DIMM 8G 内存（最高 32G）

存储容量：120G SSD

( )

磁吸传感器接口 x2

USB3.0接口 x2

有线网络接口 x1

标准 HDMI2.0A接口×1

Type-C x1

( )

Ubuntu 16.04 LTS ROS- Kinetic Python2.7

( )

Intel RealSensed435
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工作环境：室内/室外

深度图像最大分辨率： 1280×720@30fps 848×480@90fps

USB

分辨率 2592*1944/自动曝光/自动白平衡/自动消除灯光条

纹/自动黑电平校准/自动带低通滤波器/支持子自动对焦

支持自动对焦

自带嵌入式微处理器

( ) 22

头部 2 个关节

肩部 1个关节（共两只）

手臂 2个关节（共两只）

机械手爪 1个关节（共两只）

腿部 5个关节（共两只）

脚部 1个关节（共两只）

( )

电芯：锂聚合物动力电芯

容量： 4000mAh

电压： 11.1V

持续放电倍率： 25C/30C

( )

INPUT(输入)：110~240V-50~60Hz 1.46A

OUTPUT(输出)：12V-10A

DC 线长：总长 3.1米
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ROBAN

( )

1. 开始使用前请详细阅读使用说明。

2. 十五岁以下未成年人请在成年人指导下观看使用。

3. 不建议对机器人内部进行拆装，对擅自改装所造成的问题生产商

不负责任。

4. 当机器人运行动作时请与其保持适当距离。

5. 当用手接触机器人时，请务必避免机器人关节运动造成夹手的可

能。

6. 请确保机器人远离火源，腐蚀性物质，潮湿环境。

7. 请避免机器人摔倒， 坠落，碰撞及其他可能对机器人造成损害的

情况出现。

8. 请正确使用生产商配备的电池，电源适配器供电。

( )

1.

（1） 打开后背提手盖板，绑上提手带。
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（2） 机器人开机前， 请利用其脖子后方的提带提起机器人， 使其处

于半蹲或站立状态，各个舵机位置位于初始状态。如下图所示：

2.

使用配套的电源适配器（AC220V DC12V）给机器人供电（此操作仅

给机器人供电， 并不会给电池充电）。

（1） 将 AC 电源线的三插圆头插到适配器三插孔上， 另一头三角插

头插到插座上。

（2） 将电源适配器的 DC插头插到机器人背面的 DC插座上，将电

源开关开启，机器人开机。
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3.

上电开机后，机器人主机将会开机运行，大概需要 40 秒左右的等待

时间， 全部舵机将会加锁（无法摆动各关节），机器人姿态将恢复到初始

站立姿态。

( )

在你确认要关闭机器人时，请利用其脖子后方的提带将机器人提起，

然后将机器人背部的电源开关向左拨动关闭电源， 机器人全部舵机将马

上解锁（各关节可任意活动），主机关闭。

( ) WiFi

控制机器人之前，需要配置机器人连接互联网。
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Roban 机器人支持：有线 WLAN 连接和无线 WiFi 连接两种方式。

建议使用 WiFi连接网络，下面介绍配置方式。

将机器人开机。

将 Roban机器人连接鼠标、键盘、显示器。

鼠标点击系统右上角的WiFi按钮， 选择想要连接的WiFi 网

络。

输入 WiFi 密码并点击“Connect”连接该WiFi。
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WiFi连接成功后， 在系统的右上角有一个弹窗提示， “你已

成功连接到名为 12345678 的WiFi”

再次点击 WiFi按钮，找到“Connection information”并点击。
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该页面为WiFi 的信息界面，需要将该WiFi 下机器人的 IPv4

地址记录下来， 方便后续利用 VNC、VScode 等软件远程控制机器人。

如： 172.20.10.4。

如果身边没有显示器、键盘、鼠标，你也可以通过Windows10

笔记本或 Ubuntu 笔记本外加一根网线配置机器人连接 WiFi。详细操作

步骤请参考官方论坛说明（链接： Https://www.bbs.lejurobot.com/ ）

( )

1. Roban

点击链接下载： Roban 机器人 Windows 桌面软件

下载并安装 Roban桌面端软件。下图是桌面端软件各个区域的功能

划分：

https://talosrelease.lejurobot.com/win_1.1.2-65-gef329991_talos_installer_beta.exe
Exist
Underline
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①

⑤

菜单栏

拖拽编程区

② 时间控制轴

⑥ 3D模拟窗口

③

⑦

时间轴

consol 区

④

⑧

积木块列表

标准动作库

2. Roban

以安卓设备安装 Roban 软件为例，介绍软件下载安装步骤：

提示：建议使用平板电脑进行下载安装和使用。

（1）打开浏览器 App或微信扫描下图二维码，进入 App 下载界面。
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（2）进入 App 下载界面， 选择“Android 下载”，点击弹出的“下载”

按钮。

（3）下载完毕后， 点击“继续安装”，安装 Roban App。
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（4）安装完毕后， 将“信任此应用”选项勾选并打开 App。

（5）打开 RobanApp，看到软件的机器人连接界面， 表明 Roban 软

件已安装成功。
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( )

此处以移动端 Roban 软件展开说明。

下载并安装移动端 Roban 软件后，需要将平板电脑和 Roban机器人

连接到同一个网络才能够控制。若机器人连接了错误的网络，可以连接

鼠标、键盘和显示器，在机器人系统里进行修改。

下面是 Roban 移动端软件的使用操作步骤：

1. 打开 Roban App，点击“搜索机器人”。

2. 可以看到，每个机器人有对应的 IP地址， 选择自己想要控制的机

器人。
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3. 连接机器人之后，可以看到以下界面。文件管理器里有各个已下

载的案例，点击案例右侧的三角形按钮即可运行该案例。

① 菜单栏 ② 文件管理器 ③ 控制台

4. 在案例运行的过程中，点击白色的“停止”按钮，即可终止案例运

行。
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5. 点击左上角的菜单按钮，可以进入“虚拟遥控器”功能。

6. 可以通过控制“虚拟遥控器”左右两个虚拟手柄，来控制机器人行

走。点击“监控模式”，即可看到机器人实时的头部画面回传。

① 断开/连接机器人

④ 虚拟手柄（R）

②

⑤

监控模式

暂停模式

③ 虚拟手柄（L）
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( ) VNC

VNCviewer这款软件，可以通过机器人的 IP地址， 远程连接并控制

机器人系统，实时回传机器人系统的画面。

VNCviewer软件的下载链接：点击下载

VNCviewer软件使用教程：VNC教程参考

下载并安装 VNCviewer软件后， 打开该软件。在顶部文本框输入机

器人的 ip 地址（可以在机器人的 WiFi 设置里查看 IPv4 地址），在弹出

的会话框中输入 ssh 密码， 密码为 softdev。

https://www.realvnc.com/en/connect/download/viewer/windows/
https://blog.csdn.net/yushaoyyds/article/details/133926519
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登录成功后可以看到机器人的系统桌面，即可远程操控机器人。

( ) VScode
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VSCode（Visual Studio Code）是一款由微软开发且跨平台的免费

源代码编辑器。安装下载 VScode 软件并连接机器人的步骤如下：

1. 下载、安装 VScode 软件 ：点击下载

2. 打开安装好的 VScode程序，在左侧找到“拓展”，先安装“Chinese”

插件，再安装“Remote-Ssh”插件。

https://code.visualstudio.com/download
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3. 安装完扩展后， 点击 vscode 窗口左下角的绿色小按钮， 并在窗口

顶部的弹出栏中选择“Connect Current Window to Host”。

4. 在框中输入 ssh lemon@机器人 IP，如：ssh lemon@172.16.30.25。

5. 选择 Linux 平台

6. 输入 ssh 连接密码。待左下角的小绿标更新成远程连接的 IP 号

即为远程连接成功。
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7. 点击左侧工具栏的“资源管理器”，可打开当前远程连接的Linux系

统的文件目录及文件，选择进入的文件目录，进入目录前会需要

再次输入远程连接的密码。
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8. 进入到相应的目录中，便可以打开代码文件进行编辑。

( )

关于更进阶的参考内容请前往官方网站或论坛查阅相关资料。

官方网站：http://www.lejurobot.com/cn/

官方论坛：https://bbs.lejurobot.com/
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ROBAN

( )

1. VNC

（1） 启动机器人并使用 VNC viewer 软件远程连接机器人。

（2） 机器人启动之后， 按 Ctrl+Alt+T，开启一个新终端， 在新终端

输入指令（一个$代表一行，无需输入$）：$ firefox localhost:8080。

回车。

（3） 弹出以下界面：
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（4） 点击/chin_camera/下的“image”，可以看到下巴摄像头的画面：

（5） 点击/camera/color/下的“image_raw”，可以看到深度视觉摄像头

的画面：

2. WiFi

（1） 将机器人与查看视频流的电脑连接至同一个 WiFi。

（2） 打开任意浏览器软件，在网址栏输入该机器人的 IP和“:8080”，

例如： 172.16.30.26:8080。点击回车，跳转页面。
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（3） 打开任意浏览器软件，在网址栏输入该机器人的 IP和“:8080”，

例如： 172.16.30.26:8080。点击回车，跳转页面。

( )

1. VNC

(1) 启动机器人并使用 VNC viewer 软件远程连接机器人

(2) 机器人启动之后， 按 Ctrl+Alt+T，开启一个新终端， 在新终端

输入指令（一个$代表一行， 无需输入$）：

$ cd ~/robot_ros_application/catkin_ws/

$ source devel/setup.bash

$ rosrungait_command key_tele.py
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(3) 分别输入上述三行指令之后， 机器人进入走路状态， 此时，按

键盘的对应按键可以控制机器人行走。

W：前进一步 S：后退一步 A：左移一步 D右移一步

Z：向左踏步 C：向右踏步 X：原地踏步 Q：退出程序

(4) 在机器人行走过程中，请尽量确保机器人不发生摔倒， 可以轻

微手提机器人脖子后部的提手。退出走路程序，则按“Q”键。
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2. VScode

（1） 启动机器人并使用 VScode 软件远程连接机器人

（2） 机器人启动之后，按 Ctrl+Shift+`（Esc 键下面），开启一个新

终端，在新终端输入指令（一个$代表一行，无需输入$）：

$ cd ~/robot_ros_application/catkin_ws/

$ source devel/setup.bash

$ rosrungait_command key_tele.py
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（3） 分别输入上述三行指令之后， 机器人进入走路状态， 此时，按

键盘的对应按键可以控制机器人行走。

W：前进一步 S：后退一步 A：左移一步 D右移一步

Z：向左踏步 C：向右踏步 X：原地踏步 Q：退出程序

（4） 在机器人行走过程中，请尽量确保机器人不发生摔倒， 可以轻

微手提机器人脖子后部的提手。退出走路程序，则按“Q”键。
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( )

1. VNC

（1） 启动机器人并使用 VNC viewer 软件远程连接机器人

（2） 机器人启动之后，按 Ctrl+Alt+T，开启一个新终端，在新终

端输入指令（一个$代表一行，无需输入$）：

$ cd ~/robot_ros_application/catkin_ws/src/ros_socket_node/scripts/

$ python execute_demo_programe.py

（3） 分别输入上述两行指令之后，机器人进入案例执行程序。
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（4） 输入对应案例的序号并回车，可以执行对应的案例。机器

人执行案例过程中，输入“666”即可终止案例；输入“999”即可退

出该程序。

2. VScode

（1） 启动机器人并使用 VScode 软件远程连接机器人

（2） 机器人启动之后，按 Ctrl+Shift+`（Esc 键下面），开启一个新

终端，在新终端输入指令（一个$代表一行，无需输入$）：

$ cd ~/robot_ros_application/catkin_ws/src/ros_socket_node/scripts/

$ python execute_demo_programe.py



34

（3） 分别输入上述两行指令之后，机器人进入案例执行程序。

（4） 输入对应案例的序号并回车， 可以执行对应的案例。机器人执

行案例过程中，输入“666”即可终止案例；输入“999”即可退出该程

序。
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Roban

即可以在不关机的情况下更换电池，为了在机器人开机状态下更

换电池， 请严格遵循以下操作完成电池的更换。插上电源适配器给机

器人供电，取下电池，插入满电量电池，拔掉电源适配器。

1. 用十字螺丝刀拧开电池盖上的两颗小螺丝。

2. 取出电池盖和电池放在一边。
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3. 将满电量的电池插入电池槽内。

4. 装上电池盖，拧紧两颗螺丝固定。

1. 接线介绍

插上平衡充电器 DC输出线，需要注意插头方向，一面为斜面，

一面为平面。
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插上平衡充电器控制线。

将平衡充电器控制线和 DC输出线分别插到充电底座接口。

将 AC 电源线插到电源适配器 AC接口内。
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将 AC 电源线插头插到电源插座上，通电后电源适配器上蓝色

指示灯会亮起。

2. 参数设置

平衡充电器界面介绍

充电参数设置流程
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3. 电池充电

将电池插座和充电座插头插接在一起。

插上 AC 电源线、控制线和 DC输出线。

设置完成后长按 Enter键，当界面变为图示界面时开始充电。



40

电池充电中。

充电完成： 当电池充满时，平衡充电器会发出滴滴的提示音，

界面上显示充电完成提示“LiPoDONE”、本次充电时间和本次

充电电量。


