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11. 在法律允许的最大范围内，本司对您的一切损害、损失和诉讼的总责任（无论是

合同还是其他方式）将不超过您购买产品的金额（如果有）以及支付给本司的金额。 

12. 本手册在编制时已尽可能地包含各项功能介绍和使用说明。但由于产品功能不断

完善、设计变更等，仍可能与用户购买的产品有不符之处。 
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1. 产品介绍 

1.1 产品概述 

“行者二号”是上海卓益得机器人有限公司推出的全尺寸双足人形机器人，是业内首款采

用了“肌腱仿生驱动技术”的人形机器人产品。该产品通过“绳驱动系统”模拟人体肌腱运

动，设计兼顾安全性与灵活性，具有轻量化、高续航和高安全性等特点。 

1. 复杂地形自适应平稳行走 

行者二号凭借其轻量化设计和先进的传感器系统，展现出卓越的地形自适应能力。它

能够在多种复杂地形和路面上灵活移动，包括楼梯、斜坡、沙子、石块、泥土和光滑

的大理石等。轻量化的身躯不仅提高了其机动性，还使其在不同材质的地面行走时更

加平稳和安全。 

2. 自平衡抗干扰算法 

行者二号的动态足腿控制系统是其核心技术之一。在行走过程中，即使受到外力的推

挤或碰撞，行者二号也能迅速做出反应，调整身体姿态以保持平衡。这种自平衡抗干

扰能力确保了机器人在复杂和动态的环境中依然能够稳定工作，极大地提高了其可靠

性和安全性。轻量化设计进一步增强了行者二号的灵活性，使其在应对突发情况时更

加敏捷，无论是在拥挤的人群中还是在不稳定的地面上，都能保持稳健的行走姿态，

确保任务的顺利进行。 

3. 柔顺物理交互与互动安全 

行者二号设计了柔顺的物理交互系统，能够与人进行安全的互动。例如，它可以实现

与人握手、拍手等动作交互。这得益于其柔顺控制技术和先进的传感器系统，能够精

确检测并调节互动力度，确保人机互动的安全性和自然性。轻量化设计使得行者二号

在与人类用户进行物理接触时更加轻柔，进一步提升了互动的友好性和安全性。 

4. 语音交互功能 

行者二号配备了先进的语音识别系统，能够与人进行语音和肢体动作等拟人自然交互。

用户可以通过语音发出指令，行者二号能够准确理解并执行相关操作。轻量化设计使

得行者二号在执行动作时更加灵活，能够更自然地与人类用户进行交流。这种多模态

的交互方式不仅提升了用户的操作体验。 

5. 开放 API 

为满足不同开发者的需求，行者二号提供了开放的 API 接口。开发者可以通过这些接

口，调用机器人本体的硬件和传感器，实现个性化的二次开发。轻量化设计使得行者

二号在调试的时候更加安全和便利，为开发者提供了更多的保障。这使得行者二号不

仅是一个功能强大的工具，还成为一个灵活的开发平台，能够根据具体需求进行定制

和扩展。无论是教育、科研、工业还是服务领域，开发者都可以利用行者二号的开放



API 接口，开发出符合自身需求的定制化应用，充分发挥其潜力，推动智能机器人技

术的进一步发展。 

• 单手臂拥有 5 个自由度和 7 个自由度两个版本，包括肩身关节、上臂关节、手肘

关节和腕关节（选配）。 

• 单腿拥有 5 个自由度和 6 自由度，包括胯关节、腿关节、髋关节、膝关节和踝关

节。 

• 整机根据版本不同，可以分为标准版 20 自由度，旗舰版 26 自由度。 

1.2 产品功能 

全向行走 

• 支持原地、前向、后向、侧向行走 

• 支持旋转及复合行走 

行走抗扰 

• 支持不平路面行走 

• 行走时可以承受一定的冲击扰动 

预置动作 

• 挥手 

• 握手 

• 点赞 

• 比耶 

安全保护 

• 进入不可控状态下，会自动进入阻尼，防止损伤 

• 硬急停 

• 软急停 

  



2. 产品外观 

2.1  X2标准版 

  

2.2 X2旗舰版 

  



3. 产品参数 

 



4. 硬件结构 

4.1 关节电机 

4.1.1 关节序号及限位 

 
  



4.2 关节结构 

4.2.1 关节坐标系 
当各个关节均为零度时，各关节坐标系如下所图。当各个关节均为零度时，各坐标系

如下图。红色为 x 轴，绿色为 y 轴，蓝色为 z 轴。 

 

4.3 调试面板 

 

 



4.4 相机配置 
X2 头部搭载深度相机和单目相机，为机器人提供了卓越的视觉感知能力，能够更准确

地感知和理解周围环境，实现精确的空间感知和障碍物检测，使机器人能够更智能、

灵活地与环境进行交互和应对各种场景。 

4.4.1 深度相机 
X2 所选用的深度相机结合了主动和被动立体视觉技术，可在室内和室外条件下无缝运

行。通过在 3D 相机内部完成深度图像计算和深度图像到彩色图像的空间对齐变换，实

现了最小数据延时，并极大降低了对上位机的依赖。相机预置了多种工作模式，便捷

高效适应不同的应用场景。灵活而丰富的帧同步机制使多摄像机操作变得简单且可扩

展。 

•   高达 90°的水平视场角(H-FOV)和 65°的垂直视场角（V-FOV） 

•   兼容室内外运行并输出高质量深度图像 

•   高达 1280 x 800@30fps 的深度分辨率输出 

•   USB Type-C 接口实现供电和数据传输 

•   支持多机同步 & 片上惯性测量单元（IMU） 

4.5 相机参数 

基本参数 适用环境 全场景：室内&室外 

最大工作范围 0.10-20m+ 

深度参数 深度技术 双目视觉 

基线 50 mm 

空间相对精度[2】 ≤1.5%(1280×800@2m&90%×90%ROI) 

视场角(FoV) 90°×65°@2m(1280×800) 

彩色参数 分辨率@帧率 Up to:1280×800@30fps 

视场角(FoV) 86°×55° 

分辨率@帧率 Up to:1920×1080 @30fps 

图像格式 YUYV&MJPEG 



4.5.1 相机视场角 

视场角分布情况 

 

4.6 电池参数 

 



4.7 灵巧手参数（选配） 
X2 所选用的灵巧手动作流畅性，抓握精度高，同时轻量化材质与小型化设计增强了适

用场景，而升级的运动控制算法则确保产品具备更精准、高效的响应能力。 

    

4.8 控制器参数 

 



 

注意： 

【运控计算单元 PC0】为 Droid 运动控制程序专用，不对外开放。开发者仅可使用

【开发计算单元 PC1】进行二次开发。请联系技术支持获取初始用户密码。 

4.9 硬件框架 
机器人全身硬件系统框图如下图所示，动力源由 42V/15Ah 的锂电池提供，电源模组

为机器人各个系统模块提供 42V、24V、15V、5V 等不同电压等级的接口，保证各个

系统正在运行； 

机器人的运控计算单元 PC0 型号为 R6S-RK3588s，负责机器人的运动控制，提供 1



个 USB3.0 和 1 个 USB2.0 接口，用于遥控器的指令接收以及调试外设，同时留有

UART 接口负责陀螺仪实时传输机器人运动中的姿态，两个 LAN 口分别负责机器人上

下半身通讯传输。上半身采用 EtherCat-CAN 控制器，负责上半身 10 个关节模组及左

右灵巧手的协同控制。下半身采用 EtherCat-RS485 控制器，负责下半身 10 个关节模

组和 2 个侧向踝的协同控制，  

机器人的开发计算单元 PC1 基础版本型号为 R5C-RK3568B2,负责机器人的语音交互

功能。提供 2 个 USB3.0 接口，负责传递 Gemini 336 深度相机的图像信息，客户可根

据需求进行二次开发，同时 PC1 可根据需求选配资源更丰富主机。 

 



4.10 电气接口 
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5. 开箱指南 

5.1 物品清单 
• 机器人本体×1 

• 电源适配器×1 

• 遥控器×1 

• 安全绳×1 

5.2 安装机器人 
1. 将打开箱体，取出减震泡沫。 

2. 拉住机器人肩膀上的牵引绳，使机器人上半身呈坐立姿势，抬起机器人的双腿，

使其坐位屈膝。 

注意： 

为确保安全，进行任何搬移，都必须保证至少有两名操作员操作。 

 



3. 托住机器人的腰部向上抬，同时抬起机器人的双腿，将机器人转移出箱体，并从

腰部固定在支架上。 

 

注意： 

必须确保架起的高度可以使机器人的双脚离地。腿伸直的状态下脚离地 20cm 左右。 

4. 将电源跳线两端分别连接电池供电口和机器人电源接口。顺时针松开急停按钮至

按钮弹出。按下电源开关，开启电源。开关指示灯及背面显示屏亮起，机器人开始初

始化，初始化过程持续时间 10-30 秒左右。 

  



5. 查看“当前电量”是否有电，如果电量低于 20%，请停机充电。在行走过程中，务

必关注机器人电量，在电量到达 20%时，请关机充电。详情请见充电方法。 

 

6. 将遥控器的蓝牙接收器，安装在机器人操作面板后的蓝牙接口。短按“北通”开关键，

启动遥控器，遥控器指示灯亮起，并发生一次震动，表示与机器人连接成功。 

 

7. 掰动机器人的四肢，确保机器人进入阻尼模式，才可进行下一步。如图所示，机

器人的左手摆放位置不合理，明显没有进入阻尼模式。这意味着遥控器并没有与机器

人建立完全连接，需要重新建立连接。 

 



8. 连接完成后，托住机器人腰部，将初始化后的机器人转移至地面站稳。 

  

注意： 

初次使用，为确保安全，切记把安全吊绳上，可人工拉住，也可使用龙门吊拉住，防

止机器人摔倒，引发故障。 

5.3 遥控器操作 
1. 同时按下手柄的“LT+RT”键，启动机器人。 

2. 同时按下“LT+返回”键，即可进入原地站立模式，使机器人停止运动。请在操作前

知悉这一关键动作。 

 
 

  



5.4  关机 

1. 把机器人移至支架上，机器人应保持为站立姿态。将机器人吊起（腿伸直的状态

下脚离地 20cm 左右），确保关机过程安全。 

2. 短按机器人背面操作面板上的开关按键，使机器人断电，并按下急停按钮。 

3. 将遥控器关机，长按“返回+B”键，直到指示灯熄灭。 

5.5 充电 

5.5.1 机器人充电 
1. 将充电器的另一端连接到机器人的充电接口。机器人的充电接口位于机身背部，

连接时要对准接口，轻轻插入，确保插头与接口完全吻合，避免用力过猛损坏接口 

2. 连接完成后，机器人和充电器的指示灯会显示充电状态。充电器的指示灯会变为

橙色表示正在充电。在充电过程中，尽量不要操作机器人或移动充电设备，以免造成

充电中断或设备损坏。 

3. 当充电器和机器人的指示灯变为绿色时，表示充电已完成。 

4. 先拔下机器人端的插头，然后再拔下充电器的电源插头。 

 

 

 

 

 

 

 



5.5.2 遥控手柄充电 
1. 电源连接：将电源适配器插头插入电源插座或充电器插头电脑 USB 接口,Type-C
接口位于手柄上方，支持正反盲插。 

 

2. 充电时指示灯呼吸慢闪，充满后变为常亮。 

3. 充电时间：根据电池容量不同，充电时间约 2-4 小时。建议充电时避免频繁操作

手柄，以保证充电效率。 

5.6 维护与保养 
定期检查机器人各部件的外观状况是否良好，注意是否有受外力冲击导致的损坏。 

5.6.1 日常检查 
 确认机器人外观是否受损； 

 检查电机指示灯是否常亮； 

 在运动时检查机器人是否有异常抖动； 

 在运动时检查机器人是否有异常噪音； 

 确保遥控器的控制功能正常。 

5.6.2 清洁 
请使用柔软的干抹布或清洁布清洁机器人； 

避免使用水、酒精或氨基类物质进行清洁。 

清洁前，请确保处机器人于关机状态，急停按钮已弹出，并且充电线已拔掉。 

5.6.3 电池维护保养 



请定期检查电池电量与健康状况，防止电池过度使用或故障。当电池续航时间明显缩

短时，请联系客服更换电池。 

在电池充满后及时断开电源，避免长时间连接充电器。过度充电会使电池内部产生过

多的热量，导致电池老化加速，甚至可能引发安全隐患。 

如果长时间不使用电池，贮存前应给电池充入 40%-50%的容量，且在贮存过程中应每

6 个月充电 1 次，以避免电池深度放电导致电池容量迅速下降，缩短电池的循环寿命。 

6. 网络系统架构 

6.1 网络拓扑图 

 

6.2 网络配置与连接 

6.2.1 网络基本信息 

 

说明： 

用户可以根据实际情况连接内置路由器的无线网络进行调试，也可以通过 Debug 端口

有线连接进行调试。 



6.3 无线通信模块 

6.3.1 无线网络配置 

连接与登录： 

1. 连接机器人 WiFi 热点，wifi 名称 X02_5G_01，密码为 Droid@2023，机器人出厂

网络配置完成，如需更改按下列步骤配置。 

2. 内置路由器外部网络连接配置（有外部网络需求时配置）。 

参考配置指南：VAR1200 快速配置指南，这里参考使用第 3 章：路由模式配置说明。 

• 路由器地址：http://vonets.cfg/ 

• 登录用户名：admin 

• 登录密码：admin 

注意： 

1. 主机连接机器人头顶 WiFi 线，查看网卡等变亮是否正常。有发现有些网线连接，

灯不亮的情况。需要切换连接头顶 WiFi 的网线，才可以正常访问网络。 

2. 如果其他网络和连线都正常，发现使用时，连接系统主机时网络不通，可以尝试

切换到【默认 WAN/LAN 定义】模式。 

  

工作模式配置： 

1. 连接 wifi；如果 wifi 重置后 有 6 个后缀相同的 wifi，选择其中 1 个连接即可，密码

12345678。 

2. 打开浏览器，输入地址 192.168.254.254,进入 wifi 配置界面，选择中文，账号

admin 密码 admin，Login 登入配置界面,工作模式，设备模式选择路由模式，接口模

式选择 WAN/LAM 互换，点击确定,重启生效。 

 

http://www.vonets.com.cn/download/VAR1200-H/VAR%E7%B3%BB%E5%88%97%E2%80%94%E2%80%94%E5%BF%AB%E9%80%9F%E9%85%8D%E7%BD%AE%E6%8C%87%E5%8D%97.pdf
http://vonets.cfg/


 

WIFI 配置： 

1. 点击 WIFI 中继，开启禁用热点，只保留任意一个热点，更改 wifi 名称，下图以 
X02_5G_01 为例，点击确定。 

 

2. 点击 WIFI 安全，更改密码为 Droid@2023，点击应用。配置好后重启生效。 



 

WIFI 的 LAN口配置： 

注意： 

起始 IP 为 192.168.254.110，跳过机器人设置的默认 IP 范围; 

1.   打开系统设置，点击重启，修改后的配置重启生效，等待一分钟后，连接到修改

的 WIFI。 

 

2. 打开终端，运行命令 ping192.168.254.100 和 ping192.168.254.101,有输出则代表

配置成功，点击确定。 



 

注意： 

1. PC1 的 ssh 端口需要在 PC1 上单独配置。 

2. 网线连接后，若出现灯不亮的情况，需要切换连接 WiFi 的网线，才可以正常访问

网络。 

 

6.3.2 4/5G模块网络配置及充值流程 

1. 拆除位机器人面罩两侧的四颗 2.5mm 螺丝。 

  

2. 取下面罩，即可看到 4/5G 网络模块。 



  

6.3.2.1 4G模块网络配置 

1. 4G 模块设备连接，4G 模块按键/接口如下图所示。 

 

2. 确保上电后 4G 模块正常供电（图中所示 4G 模块蓝灯正常亮起）。 



 

3. 连接 4Gwifi（名称 MIFI_XXX,密码 1234567890）。 

4. 浏览器地址输入 192.168.100.1，填写密码 admin，然后点击确认登录。 

5. 首页点击快速设置，根据指示设置 wifi 名称及密码（名称根据机器人编号设置、

密码统一 12345678）。 

 



6. 在高级设置中设置路由信息，具体修改信息如图所示,点击“应用”。 

 

7. 重启 4G 模块，断电后重新给电。 

8. 重启后能够成功登陆 192.168.254.1，修改成功。 

6.3.2.2 4G模块充值流程 

1. 取出 4G 模块中的 SIM 卡，查看卡号。 

 



2. 添加工作人员微信，修改 SIM 卡套餐。 

 

6.3.2.3 5G模块网络配置 

1. 5G 模块设备连接，5G 模块按键/接口如下图所示。 

 

2. 确保上电后 5G 模块指示灯绿色长亮。 

 

3. 网线连接机器人网口，等待 5G 设备上的灯变绿，连接 DD5G 开头的无线（密码

12345678）。 

4. 进入 5G 模块默认网页：192.168.66.1 （密码 admin），“终端”可以查看到连接的



机器人和电脑设备信息。 

 

5. 进入“更多”，选择局域网地址修改为 192.168.254.1，点击“保存&应用”。 

 

6. 重新进入网页 192.168.254.1。如果需要使用 sim卡联网：点击“蜂窝”，切卡模式

选择“自动”、SIM 卡根据安装位置选择正反面，确认无误后点击“保存&应用”。 



 

7. 点击“更多”，进入“DHCP”设置，设置 IP 范围。 

 



6.3.2.4 5G模块充值流程 

1. 确认 5G 模块设备码，5G 模块背面显示如下图所示。 

 

2. 登录鲲鹏网管微信小程序，点击右上角加号按钮，手动输入设备码或者直接扫描

二维码添加设备。 

 

3. 根据小程序流程要求进行身份证绑定。 

4. 添加 5G 模块官方客服微信，提交设备码后进行充值。 

 

5. 5G 模块套餐选择： 

￮ 每月 300G 39 元       一年 359 元 

￮ 每月 1000G 55 元     一年 559 元 
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