
OriginBot操作⽂档�

操作步骤

⼀、准备⼯作

1.本地代码位置�

• 机器⼈本地代码位于 /root/ros_ws/ ⽂件夹下，⽂件夹内容如下：

TuyaOpen  
catkin_ws 
new_tuya.zip  #之前收到的Tuya压缩包，解压后包含上⽅两个⽂件夹，已进⾏修改从⽽实现demo
中功能
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2.云端代码位置�

• OriginBot机器⼈Github仓库https://github.com/WenqiWang1245/Tuya_GYH_OriginBot�

• 如果需要在本地获取⼀份代码副本进⾏查看或进⼀步操作，可以使⽤�Git�命令克隆此仓库：�

git clone https://github.com/WenqiWang1245/Tuya_GYH_OriginBot.git1

这会将仓库的� main �分⽀内容下载，后续可根据需要调整路径。�

⼆、部署流程

1.在MobaXterm上⽆线连接机器⼈�

1）使⽤micro-usb有线连接机器⼈��

此处需要⼀根micro-usb线缆，将micro-usb⼀端接⼊OriginMan主控RDK�X5从左⾄右数第三个micro-

usb⼝(下图蓝⾊⽅框的micro-usb接⼝），另外⼀端连接笔记本电脑。�

https://github.com/WenqiWang1245/Tuya_GYH_OriginBot


然后进⼊MobaXterm，点击左上⻆Session，在上⽅选择Serial连接，Serial�port选择下图中USB-

SERIAL�CH340（或类似选项），波特率选择115200，点击OK。�

进⼊⻚⾯后，此时打开OriginBot开关，MobaXterm会进⼊系统，最后会显⽰ ubuntu login: ，登
录⽤⼾名为root，输⼊后点击键盘上Enter键，出现 Password: ，登录密码也是root（输⼊时不显
⽰），输⼊完后点击Enter键即可成功进⼊系统。�

在系统终端逐⾏输⼊以下两⾏代码：

代码块�



sudo nmcli device wifi rescan        # 扫描wifi⽹络
sudo nmcli device wifi list          # 系统会列出找到的wifi⽹络

在列出的WIFI⽹络中，可以找到想要连接的⽬标Wi-Fi，然后依次按下 Ctrl+C 和 Esc 键，
root@ubuntu: 命令⾏出现后，输⼊如下代码：

代码块�

sudo wifi_connect "SSID" "PASSWD"

其中，SSID填⼊Wi-Fi名称，PASSWD填⼊Wi-Fi密码。�

按下Enter键，即可连接上Wi-Fi。�

连接上Wi-Fi后，可以在MobaXterm界⾯⾥输出的消息中 wlan0 部分找到机器⼈的ip地址，通过这个
ip地址，就能够通过SSH⽆线连接机器⼈。�

2）使⽤SSH⽆线连接机器⼈��

在MobaXterm中点击左上⻆Session，在上⽅选择SSH连接，Remote�host处填上刚才显⽰的ip地址，

其它地⽅保持不变，点击OK。�
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此时命令⾏终端会出现 login as: ，输⼊root后点击Enter，输⼊密码root（此处输⼊不显⽰）即可
通过SSH连接机器⼈。�

2.运⾏节点�

1）启动底盘控制与激光雷达节点�

请确认OriginBot顶部的激光雷达处于⼯作状态（正在旋转），如果雷达没有⼯作，请在其顶层主板侧

边找到开关并拨到ON侧。�

在命令⾏终端中输⼊如下代码启动机器⼈底盘控制与激光雷达检测功能：

代码块�

ros2 launch originbot_bringup originbot.launch.py use_lidar:=true

输出内容如下图：

2）启动 cmd_pub 节点�

打开⼀个新的终端，再次通过SSH连接机器⼈，连接完成后，逐⾏输⼊以下代码：�

代码块�

cd ros_ws/catkin_ws/  #输⼊后命令⾏提⽰更改为root@ubuntu:~/ros_ws/catkin_ws#
source install/setup.bash
ros2 run cmd_pub cmd_pub
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输⼊与输出内容完整如下：

代码块�

root@ubuntu:~# cd ros_ws/catkin_ws/
root@ubuntu:~/ros_ws/catkin_ws# source install/setup.bash
root@ubuntu:~/ros_ws/catkin_ws# ros2 run cmd_pub cmd_pub
[INFO] [1747732698.896327220] [f_receiver_node]: FReceiverNode initialized. 
Subscribing to lidar data.

3）连接涂鸦APP�

再次打开⼀个新的终端，通过SSH连接机器⼈，连接完成后，逐⾏输⼊如下代码�

代码块�

cd ros_ws/TuyaOpen/apps/tuya_cloud/switch_demo/.build/bin/
./switch_demo_1.0.0

代码运⾏后，会弹出⼆维码：

使⽤ 涂鸦 app进⾏⼆维码扫描，扫描后连接机器⼈，⼿机端出现如下机器⼈操作界⾯：�
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3.⼿机端额外功能操作�

1.连续点击三次“前进”键，OriginBot会⾃动开始⾏驶正⽅形路径。�

2.打开“障碍检测”功能开关，⼩⻋会⾃动缓慢前⾏，遇到障碍物会⾃动重新寻路，避开前⽅障碍。�


