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一、总体介绍 

X2BOT 是一套具有成熟稳定的工业级移动平台，具有感知环境和定位导航能力的产品级轮式机器

人开发平台，采用六轮运动方式，驱动轮带有悬挂系统，满足在不同路面下运行。该平台配有惯性

导航和激光模块，一站式 SLAM 工具包，快速完成工作环境部署，可以在未知环境下的自主导航

与避障，并具有自动回充电功能。软件提供 API 接口和建图网页，可以方便调取机器人运动信息，

是开发各种商业服务机器人完整的底层运动平台，也是科研院所研究轮式机器人以及多机器人协作

理想平台。有些操作需要结合智能佳提供的《软件 API 手册》文档一起使用。 

适合用途 

 商用轮式服务机器人开发； 

 教学与科研平台实验； 

 多机器人协作开发； 
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二、外观介绍 

移动机器人采用圆柱型，型号 X2BOT V3.0，预留扩展接口和电源，方便使用者和开发者在此平台

上开发出更多用途。 

 

正面图 

 

背面图 

灯带 

360°激光器 

深度摄像头传感器 

超声波传感器 

电源按键 

充电接触片 

红外传感器 

产品编号 
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三、使用前须知 

3.1 开关机：  

开关机时会有声音提示  

 开机：按住电源按钮发出“滴”的一声短响，持续按住直到发出长响时松开。  

 关机：按住电源按钮发出“滴滴滴”的短响，持续按住直到发出长响时松开。  

 重启：关机=》开机。  

通过 API 控制关机/重启：具体方法见《软件 API 手册》 

3.2 急停:  

通过急停接口可以接入急停按钮，从而通过急停按钮控制机器人的硬急停状态，同时也提供了

软急停方式（参见 API 文档）。  

 按下急停按钮，急停 ON： 机器人将暂停执行任务，并可以被自由的推动。  

 松开急停按钮，急停 OFF： 机器人继续执行任务或待命状态，此时推动机器人会有阻力。   

3.3 充电：  

充电桩接上电之后，将机器人推上充电桩，使机器人上充电片与充电桩上充电柱充分接触即可

充 电。  

 充电桩接上电，未有机器人充电时，指示灯呈红色长亮。   

 充电桩接上电，机器人充电时，指示灯呈绿色闪烁，风扇打开。机器人处于开机状态时，

灯带呼吸闪烁。  

 充电桩接上电，机器人充满电时，指示灯呈绿色长亮，风扇关闭。 

问题反馈： 在后续使用过程中，如果有问题需要咨询或反馈，请附带上图位置中的“产品编号”，

以便我们更快速的帮您定位和排查问题。 
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四、网络连接 

机器人主机网卡静态 IP 地址为:192.168.10.10  

以下 A、B 两种连接方案，选其一即可  

4.1 A.调试阶段建议的连接方案（如图）  

此方案可以帮助使用者尽快测试“水滴平台”相关功能，建议初次测试和实验时采用：  

需准备条件：  

1. 准备路由器一台（如图中的路由器 2）  

2. 准备带无线网卡的电脑一台（如图中的 PC）  

3. 机器人运行环境有 WIFI（可选）  

连接步骤：  

1. 路由器 2，WAN 口设置动态 IP，开启 DHCP 服务  

2. 通过网线连接“X2BOT”以太网接口和路由器 2 的 WAN 接口  

3. 用户 PC 搜索路由器的 WiFi 信号并连接  

4. 通过“用户 PC”可以 ping 通“X2BOT”静态 IP 192.168.10.10，即可  

5. 继续参考本文档“WIFI 连接” 
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4.2 B. 用户上位机直连 X2BOT 底盘的以太网连接方式（如图）  

需准备条件：  

1. 已设置“IP 自动获取”的用户上位机一台  

2. （二选一设置即可）设置“静态 IP：192.168.10.× ；网关 192.168.10.1”的用户 PC 一台  

连接步骤：  

1. 通过网线直连“X2BOT”和“客户上位机”  

2. 通过“用户上位机”可以 ping 通“X2BOT”静态 IP 192.168.10.10，即可  

 

4.3 WIFI 连接  

连接成功后，为便于“机器人及时升级”，需调用 WIFI 连接接口，使机器人享用环境 WIFI；请先 

确认单位提供的环境 WIFI 的网关不为 192.168.10.1，而后调用如下接口：  

 调用方式为在浏览器输入 

 http://192.168.10.10:8899/api/wifi/connect?SSID=AAAAAA&password=BBBBBBB  

 AAAAAA：为环境 WIFI-SSID  

 BBBBBBB：为环境 WIFI-密码  

提示：输入后浏览器返回的数据中可能会带有“超时”信息的错误，但这并不影响，可以再调用

API 查看 WiFi 连接信息。 
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五、远程监控功能： 

5.1 服务地址  

  

5.2 注意事项  

 需要与机器人建立网络连接。  

 建图过程中此功能不可用 

5.3 状态列表  

 地图名和楼层：显示机器人正在使用的用于自主定位和导航的地图名和楼层（如 office/1）。 

 当前模式：显示当前监控页面的控制模式（无、校正、标点位、控制），每个模式的功能后面

会有说明。  

 电量：显示当前剩余电量和充电状态。  

 急停状态：显示当前软&硬急停状态。  

 版本：显示当前的软件版本。  

5.4 功能列表  

 远程监控：  

通过此页面，可以实时的监控到机器人在当前地图中所处的位置，和地图中已经标记的点位 
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小提示：如果机器人在地图中的位置不能正常显示，请使用校正功能将机器人矫正到视野内。 

 切换楼层：  

通过楼层输入框和切换楼层按钮可以切换机器人在当前地图中所在的楼层。  

 跟踪：  

当跟踪按钮被选中时，使页面能够根据机器人的位置进行滚动。  

 激光：  

当激光按钮被选中时，在页面中显示机器人扫到的激光数据。  

 校正：  

当机器人在地图中偏离时，需要使用此功能来校正位置。  

步骤：  

1) 打开激光数据。 

2) 选中校正按钮。  

3) 根据激光数据估计机器人的位置，在地图中点击拖拽进行校正（鼠标左键）。  

4) 重复执行步骤 3），直至满意。  

 一般情况下，激光数据与实际场景大致吻合，机器人在行走过程中进行实时自动校正。 

 对于标定充电桩时，尽可能的使两者吻合。  

5) 取消选中校正按钮，避免误操作。  

小提示：周围良好的参照物（如墙面），可以方便进行位置的校正。 示例： 
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5.5 标点位：  

在地图上标记一个坐标点并给它命名，让机器人记住这个坐标，然后就可以很方便的通过 API 控

制机器人在点位间进行移动。  

 操作方式：  

可以通过网页或者 API（参见 API 文档）方式标点位。  

两种方式的特点：  

1) 网页方式比较方便快捷，缺点时准确度比较难把握，适用于一般点位标识。  

2) API 方式标识点位精确，适用于特殊点位（如充电桩）的标识。  

 一些解释：  

点位名称：请给点位取一个有意义的名字，可以直观的反映出这个点位的作用，名称中可以包

含字母、数字、下划线，以及中文。  

 点位类型：  

1) 0 代表普通点位。  

2) 11 代表充电桩点位。  

 操作步骤：  

1) 选中标点位按钮。  
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2) 在图中选中坐标后用鼠标点击拖拉出一个锚点（绿色箭头）。  

3) 设置点位名称和点位类型，中间用英文逗号隔开。  

4) ) 点击 OK 确认。  

5) 取消选中标点位按钮，避免误操作。  

提示：双击已经标记的点位，可以将其删除。  

5.6 充电桩点位的标定步骤：  

充电桩点位的标定非常重要，方便机器人自动回充电，以及在充电时自动校正机器人的位置， 

所以必须保证标定的精确性。  

 操作步骤：  

1) 断开充电桩的电源，避免机器人做自动校正。  

2) 将机器人移动至充电桩上，使机器人充电触片与充电桩充分接触。如图： 

 

3) 打开远程监控页面，校正当前机器人的位置，操作参照远程监控功能：校正。  

4) 调用 API 进行标定（参见 API 手册）。  

5) 充电桩上电，测试是否标定成功。  

 测试：  

1) 充电桩点位标定完成后，就可以使用自动回充电功能。（调用 API 使机器人移动到充电

桩点位，机器人自主导航以及完成回充）  

2) 机器人完成回充后，通过监控页面看到的红色激光数据与实际场景应吻合。  
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 注意事项：  

1) 应保证充电桩正前方 1.5 米范围内不要有障碍物，否则会影响自动回充电功能。  

2) 充电桩位置不能有斜坡。  

提示：每台机器人仅支持标定一个点位。  

5.7 控制：  

当控制按钮被选中时，可以使用键盘上的 i/j/k/l 按键控制机器人前进/左转/后退/右转。也可 以

在地图中点击拖拽一个位置，然后机器人可以自行导航到所指定的位置（注：此种导航方式仅使用

激光蔽障）。  

 软急停：  

软急停按钮可以切换机器人软急停状态。  

 辅助功能列表  

 重启软件：  

点击重启软件按钮，机器人内置软件服务将重启。  

 重启整机： 

点击重启整机按钮，机器人整机将断电重启。  

 切换地图：  

点击切换地图按钮，可以快速设置机器人使用的地图，设置后将自动重启软件服务。  

 更新&自诊断：  

点击更新&自诊断按钮，进入更新&自诊断页面。 

六、地图扫描 

6.1 扫图前准备  

 确保机器人有充足的电量能完成扫图工作。  
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 准备好一台电脑，并安装对 HTML5 支持较好的浏览器（推荐使用 chrome 浏览器）。  

 电脑跟机器人间建立好网络连接（见调试阶段连接方式）  

 

6.2 进入扫图服务  

电脑打开浏览器并输入扫图服务地址、地图名、楼层:  

警告：如果输入的地图名和楼层已经存在，则将覆盖原地图。  

 服务地址：  

http://192.168.10.10:8809/map.html?map_name=□ &floor= ○ 

 □是将要创建的地图的名字，由用户自己定义，扫图完成后地图将以此命名保存（地图名

应由字母、数字和下划线组成）。  

 ○是将要创建的地图的楼层，由用户自己定义，单楼层地图默认输入 1 即可（楼层需是

非 0 整数）。 

例 如 ： 地图名 office，楼层 1， 

http://192.168.10.10:8809/map.html?map_name=office&floor=1  

按“回车“等待刷新进入扫图服务（扫图示例：office 为地图名，楼层 1）。  
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6.3 开启建图服务  

连接成功后，会显示如下界面： 

 
切换成建图模式 

1) 在“当前地图”中确定将要创建的地图名和楼层是否正确（图中的”office/1“)。  

2) 切换成建图模式：  

 连接成功后，点击开始建图按钮（如图 P4.2)开启建图服务，然后等待页面自动刷新，这

个过程需要大概 1 分钟左右，请耐心等待。  

 如果长时间显示为空，表示扫图程序未正常启动，请刷新页面再试试。  

提示：开启建图服务后，监控功能将不能使用。  

6.4 扫图  

1) 开启建图服务后，地图中将会出现红色激光数据，这时说明可以开始扫图了。  

如下图所示： 

 
开始扫图 
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2) 使用“i-j-k-l” 按键控制机器人（前进、左转、后退、右转）开始扫图（扩充地图）。调节滑

块 控制机器人的行进速度。  

3) 在扫图过程中,看到机器人可行走的区域（白色）逐渐扩充。  

 灰色图域表示未探索区域  

 白色图域表示机器人可以行走区域  

 黑色线条和点表示已经在地图中建立的障碍物信息。  

 红色表示激光实时扫描到的数据。  

如下图所示（实际应以当前地形为准）： 

 

扫图 

4) 当前场景全部被扫入地图后，点击保存地图按钮，将地图保存。  

5) 点击修图按钮，进入修图页面进行修图，具体操作见后面的修图功能。  

提示：此时依然可以控制机器人进行扩充地图，并且本页面的保存地图功能和修图页面的保存地图

功能是互相覆盖的。  

6) 修图完毕并保存后，点击结束建图按钮关闭建图服务，此过程大概需要 1 分钟，请耐心等待。 
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当页面刷新到初始（图 P4.2）时，说明服务切换成功，此时可以使用远程监控功能中的切换

地图功能将扫好的地图设置成为机器人当前地图。  

6.5 手机扫图功能  

为了使扫图过程更轻便，可以使用手机进行扫图。方式如下： 

 
手机扫图流程 

提示：  

 手机和机器人建立网络参考调试阶段的连接方式。  

 手机不支持修图功能，只能扫好图后用电脑进行修图。  

 扫图时点击展开/收缩按钮隐藏功能按钮，点击缩放将地图缩放到一定比例后，在手机上能获

得更大地图视野。 

七、修图:  

修图功能与扫图功能是互相独立的，用户可以在任何时候通过修图功能修改已有地图。如果修改的

是当前机器人正在使用的地图，则需重启软件服务才能使修改生效。  

电脑打开浏览器并输入扫图服务地址、地图名、楼层:  
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 修图服务地址：  

http://192.168.10.10:8809/ps.html?map_name=office&floor=1  

其中地图名和楼层需用户根据需要自行指定，以下仅以(office,1)作为示例。  

修图模式可使用“橡皮擦”“曲线”“折线”三种工具进行修图：  

 在扫图过程中会扫到临时障碍物，如人、椅子等，请用橡皮擦擦除，以确保这片区域可以

行走； 

 最后务必保证用曲线或折线工具把地图框成封闭区域。  

 步骤示例：  

1) 擦除杂点和路径上的灰色区域。  

2) 将图框成封闭区域 

 

修图 

3) 保存地图 

点击保存地图按钮，弹出提示框点击“OK”确定保存。如果修改的地图是机器人当前正在使用的

地图，则需要重启软件后新地图才能生效。 

http://192.168.10.10:8809/ps.html?map_name=office&floor=1
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保存地图 

 

八、注意事项： 

因为无论是激光传感器还是视觉传感器都不能检测到玻璃，为了安全起见，请在玻璃门或者玻璃墙

壁的激光高度位置贴上玻璃贴纸。 

 

 

 

 

 

 

 


