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1. 总体功能描述 

模块分布 

 

 

PackGo—四足机器人人机交互控制与集群动作编排软件致力于面向实际场

景，提供场景化应用支持和人机交互控制，为四足机器人进行动作编排和集群控

制。软件总体功能由单机控制和多机群控等组成。 

单机控制模块中，用户可以连接到设备的网络信号并通过按键对四足机器人

进行动作控制，以实现四足机器人的运动和初始位置微调。 

多机群控模块中，用户可以为四足机器人进行动作编排，编排好动作后连接

主四足机器人并运行动作序列，从四足机器人即可跟随运动。 
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2. 运行环境  

硬件要求: 

类  别 基本要求 

客户端 
6G 内存及以上；硬盘空间 500M 及以上； 

支持常规无线网络连接； 

软件要求： 

类别 名 称 基本环境 

客户端 
操作系统 Android 10 以上 

其它软件 无 

推荐设备：Retroid Pocket 4 系列手柄 

 

Retroid Pocket 4 系列手柄示意图 
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3. 软件使用说明 

本软件是一款适用于 Android 平台的应用程序，需要先下载软件安装包并进

行安装，安装后第一次打开应用将会进入首次打开应用欢迎页面，在这个页面中

将会显示软件运行必要的权限、告知用户隐私政策和服务协议等，当用户阅读并

同意后将会进入应用主界面控制模式选择页面，用户方可正常使用 PackGo 软件。

效果如图。 

 进入应用后，用户需要完整阅读用户协议、隐私政策和安全提示，阅读完成

后，可以通过点击勾选底部“我已阅读并同意” ，并点击“同意并

继续” 以进入应用。若您不同意本协议等内容，您可以点击“不同意”

以退出应用。 

  

应用用户协议、隐私政策和安全提示部分页面示例 

  

关于应用和进入应用后控制模式选择页面部分页面示例 
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4. 文档说明 

本文档是 PackGo—四足机器人人机交互控制与集群动作编排软件 V1.0.0（以

下简称“本软件”）的使用说明介绍。 

本文档中所有四足机器人均特指某种可以被本软件连接并正常控制的特定

型号的四足机器人，若非可以被本软件连接并正常控制的特定型号的四足机器

人，本软件不确保功能的可用性。 

本文档仅包括本软件部分功能的介绍或说明，不代表本软件的全部功能。 

本文档的所有图片仅作为参考示意，不代表本软件的实际效果。 

本文档介绍的所有功能仅作为参考示意，不确保功能的实际效果。 
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5. 安全提示  

为保护您的合法权益，请您务必遵守以下规定： 

1. 为避免可能的安全事故、财产损失等，使用产品前请务必认真阅读本声

明与产品手册，确保您已经了解您的权利和责任，以及产品安全说明；请您务必

严格按照产品使用规范进行操作，本软件及相关开发者不承担您未按照本声明及

其他产品说明进行操作所造成的一切损失及后果。 

2. 一旦您开始使用产品，即视为您已经理解、认可和接受本声明与其他产

品说明的全部条款与内容。使用者承诺对自己的使用行为以及因此而产生的后果

负责。 

3. 使用者承诺仅出于正当目的使用四足机器人以及本控制软件，本软件及

相关开发者不对使用者使用本产品直接或间接发生的违法行为承担任何责任。 

4. 四足机器人以及本控制软件不建议未满 18 周岁及其他不具备完全民事

行为能力的人士单独使用，且不适合在有孕妇、老人、残障人士出现的场合以及

人员密集场合使用，请避免上述场合，本软件及相关开发者对此类错误操作造成

的人身安全损害及财产损失概不负责。 

5. 四足机器人严禁私自拆卸改装，禁止非正规渠道维修，本软件及相关开

发者对此类行为造成的产品故障与损害不负有责任。 

6. 本产品严禁在非常规环境（如极高温、极寒、化学腐蚀、大火）等场景

下操作使用，上述因此所引发的一切故障及损坏，本软件及相关开发者均不承担

任何责任。 

7. 请四足机器人在执行自动化程序过程中严格按照指定流程操作，并确保

不要靠近人群，避免触摸四足机器人和阻碍四足机器人运动，更不要尝试破坏四

足机器人的运动平衡，以免发生包括但不限于烫伤、夹伤、踢伤的其他危险。并

确保四足机器人始终与控制器终端保持稳定连接，并配有专业人员时刻准备停止

自动化程序或执行软急停操作。上述因此所引发的一切故障及损坏，本软件及相

关开发者均不承担任何责任。 
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8. 请确保四足机器人在执行自动化程序的过程中有充足电量，在剩余电量

约 20% 时四足机器人将会进行软急停操作。上述因此所引发的一切故障及损坏，

本软件及相关开发者均不承担任何责任。 

8. 本软件及相关开发者不对四足机器人正常使用下的自然损耗所引发的故

障承担相应的后果及责任。 

9. 在遵从法律法规的情况下，本软件及相关开发者有对本声明的最终解释

权。本软件及相关开发者有权在不进行事先通知的情况下，对本声明的条款进行

修订、更新和废止。 
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6. 用户协议 

感谢您对本软件及相关开发者的信任与支持。在您使用本软件及相关开发者

的产品与服务之前，请认真全文阅读本软件的用户协议。我们严格遵守相关的法

律政策，保证您的信息安全。 

重要提示 

    《用户协议》（以下简称“本协议”）是您（或称“用户”，指使用本服务

的个人或组织）与 PackGo—四足机器人人机交互控制与集群动作编排软件软件

及相关开发者（以下简称“本软件及相关开发者”或“我们”）之间关于云深科

技-云深四足机器人人机交互控制软件（以下简称“PackGo APP”）以及与其关

联的产品、程序及服务所订立的协议。 

本软件及相关开发者在此特别提醒用户认真阅读、充分理解本协议中各条

款，包括免除或者限制本软件及相关开发者责任的免责条款及对用户的权利限制

条款。请您审慎阅读并选择接受或不接受本协议（未成年人应在法定监护人陪同

下阅读），如果您对本协议的任何条款表示异议，您可以选择不使用本软件及相

关开发者提供的产品和服务。您对 PackGo APP及相关产品的使用等行为将视为

对本协议的接受，并同意接受本协议项下全部条款的约束。 

一、PackGo APP 及相关服务 

    1.PackGo APP及相关服务概述：您可以使用 PackGo APP控制特定型号

的四足机器人以及定制化应用场景。 

    2.您必须知悉并确认： 

    1）我们因业务发展需要，可能单方面对 PackGo软件及特定型号的四足

机器人服务的全部或部分内容在任何时候不经任何通知的情况下变更、暂停、限

制、终止或撤销，用户需承担此风险； 

    2）我们有权自行全权决定以任何理由，依法停止传输任何违反有关法

律法规或本协议约定，或侵犯、妨害、威胁任何人权利或安全的内容，并有权依

其自行判断对违反本协议的任何人士采取适当的法律行动，包括但不限于，终止

其使用我们全部或部分服务的资格，并且依据法律法规保存有关信息并应有关部

门的要求提供报告等。 
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二、用户权利及义务 

    1.合法使用 PackGo APP及相关服务的权利； 

    2.在您合法所有的设备上下载、安装、使用 PackGo APP的权利； 

    3.权利限制： 

    1）您不得对 PackGo APP或相关服务进行任何形式的许可、出售、租赁、

转让、发行或做其他商业用途； 

    2）您不得以创建相同或竞争服务为目的访问 PackGo APP或使用相关服

务； 

    3）除非法律明文规定，否则您不得对 PackGo APP或相关服务（包括但

不限于内容或产品中的广告或赞助内容）的任何部分以任何形式或方法进行复

制、发行、再版、下载、显示、张贴、修改、翻译、合并、利用、分解或反向编

译等。 

三、损害赔偿 

    1.您必须根据法律、法规以及本协议的规定使用 PackGo APP 和相关服

务，避免本软件及相关开发者因下述行为或相关行为遭受来自第三方的任何投诉

和/或诉讼，并承担由此带来的任何损失、损害、责任、成本和费用（包括但不

限于律师费）： 

    1）您使用 PackGo APP及相关服务的行为； 

    2）您通过 PackGo APP 控制绝影四足机器人的行为； 

    3）您的用户内容； 

    4）您违反本协议的行为。 

    2.您已同意，除非获得本软件及相关开发者书面同意，您不得在您与本

软件及相关开发者共同对第三方提起的诉讼中单方和解。 

    3.在任何情况下，本软件及相关开发者都不对您或任何第三方因本协议

产生的任何间接性、后果性、惩戒性的、偶然的、特殊或惩罚性的损害赔偿承担

责任。为免疑义，访问、使用 PackGo APP 或相关服务所产生的损坏计算机系统

或移动通讯设备数据库的风险将由您个人承担。 

四、免责声明 

    1.如发生下述情形，本软件及相关开发者不承担任何法律责任： 
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    1）依据法律规定、或相关政府部门的要求，监控、收集并提供您个人

信息； 

    2）由于您的使用不当或其他自身原因而导致任何个人信息的泄露； 

    3）任何由于黑客攻击，电脑病毒的侵入，非法内容信息、骚扰信息的

屏蔽，政府管制以及其他任何网络、技术、通信线路、信息安全管理措施等原因

造成的服务中断、受阻等不能满足用户要求的情形； 

    4）用户违反法律法规的规定使用 PackGo APP或相关服务而遭受各类处

罚和损失； 

    5）用户因第三方如运营商的通讯线路故障、技术问题、网络、电脑故

障、系统不稳定及其他因不可抗力造成的损失的情形。 

    2.用户通过 PackGo APP对特定型号的四足机器人进行的任何操控，并

不代表和反映本软件及相关开发者的任何观点或政策，本软件及相关开发者对此

不承担任何责任。 

    3.在任何情况下，本软件及相关开发者均不对任何间接性、后果性、惩

罚性、偶然性、特殊性或刑罚性的损害，包括因用户使用本软件及相关开发者的

产品或服务而遭受的利润损失，承担责任。尽管本协议中可能含有相悖的规定，

我们对您承担的全部责任，无论因何原因或何种行为方式，始终不超过您因使用

本软件及相关开发者产品或服务而支付给本软件及相关开发者的费用(如有）。 

五、知识产权 

    PackGo APP 以及相关服务中所涉及的云深科技标志及产品、服务名称、

图片、图形等，均受著作权、商标及其他法律保护。未经本软件及相关开发者事

先书面同意，用户不得将上述内容以任何方式展示或使用或作其他处理，任何单

位及个人不得以任何方式或理由对该商标的任何部分进行使用、复制、修改、传

播、抄录或与其它产品捆绑使用销售。 

六、修改与终止 

    1.修改： 

    1）本协议容许变更。如果本协议有变更，我们将在本软件及相关开发

者网站上公布更新后的协议。之后，继续使用 PackGo APP和相关服务则视为您

已知晓此类变更并同意受条款其约束； 
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    2）本软件及相关开发者保留在任何时候无需通知而修改、保留或关闭

PackGo APP和相关服务之权利； 

    3）您已同意本软件及相关开发者无需因修改、保留或关闭 PackGo APP

和相关服务的行为对您或第三方承担责任。 

    2.终止： 

    1）本协议自您接受之日起生效，在您使用 PackGo APP和相关服务的过

程中持续有效，直至依据本协议终止； 

    2）尽管有上述规定，如果您使用 PackGo APP和相关服务的时间早于您

接受本协议的时间，若您在此知晓或应当知晓并同意本协议，那么本协议于您第

一次使用 PackGo APP 和相关服务时生效，除非依据本协议提前终止。 

    3.一旦本协议终止，您使用 PackGo APP和相关服务的权利即告终止。

本软件及相关开发者不因终止本协议对您承担任何责任。 

    4.任何 PackGo APP的更新版本或相关服务的未来版本、更新或者其他

变更将受到本协议约束。 

七、其他 

    1.反馈： 

    您对本软件及相关开发者提出建议（或称“反馈”），即视为您向本软

件及相关开发者转让“反馈”的全部权利并同意本软件及相关开发者有权利以任

何合理方式使用此反馈及其相关信息。我们将视此类反馈信息视为非保密且非专

有。 

    2.隐私政策： 

    1）请查阅我们的《隐私政策》，《隐私政策》为与本协议效力等同且

不可分割的一部分。在任何时候，您的信息均依照《隐私政策》处理。 

    2）本软件及相关开发者将充分保护用户的个人隐私信息，本软件及相

关开发者保证不对外公开或向第三方透露用户个人隐私信息，或用户在使用服务

时存储的非公开内容，除非根据法律或有法律赋予权限的政府部门要求或事先得

到用户明确授权等原因，本软件及相关开发者需要披露用户的个人隐私信息。 

    3.适用法律： 

    本协议适用中华人民共和国法律。如果双方发生纠纷，应本着友好的原

则协商解决；如协商不成，应向本软件及相关开发者所在地的法院提起诉讼。 
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    4.独立性： 

    若本协议中的某些条款因故无法适用，则本协议的其他条款继续适用且

无法适用的条款将会被修改，以便其能够依法适用。 

    5.完整性： 

    本协议（包括隐私政策）是您和本软件及相关开发者之间关于 PackGo 

APP相关事项的最终的、完整的、排他的协议，且取代和合并之前当事人关于此

类事项（包括之前的最终用户许可、服务条款）的讨论和协议。 

    6.标题： 

    每部分的题目只为阅读之便而无任何法律或合同义务。 

    7.转让： 

    除非本软件及相关开发者书面同意，您不得转让本协议所规定的权利义

务。任何违反上述规定企图转让的行为均无效。 
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7. 功能介绍 

7.1 单机控制模式 

单机控制模式是一种同一手柄、同一时间只能控制一种特定型号的四足机器

人的控制模式。单机控制模式仅允许您使用本软件在同一时间操作一台特定型号

的四足机器人动作。您可以在进入应用后的主页面选择“单机控制” 来进入本

控制模式。 

  

7.1.1 四足机器人的连接 

当用户进入单机控制模式页面，用户需要确保控制器设备与四足机器人同一

网络下，用户可通过左侧栏目上方“WiFi 图标” 来初步判断网络连接状态。

用户可点击左侧栏目上方“前往 WiFi 设置” 快速跳转到控制器设备系统

设置页面。只有用户的控制器设备与四足机器人在同一网络（通常指的是无线网

络 WiFi，下文不再重复说明）下才可以进行正常控制。用户需要在设备的系统

设置中启用“WLAN”功能，并连接四足机器人的无线网络信号（通常是以“ysc-”

为开头的无线网络名称），成功连接后返回本软件即可。 
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系统设置页面示意图 

7.1.2 四足机器人的操控 

当用户进入单机控制模式页面，并按照 6.1.1 节的方式连接到四足机器人的

网络后即可对四足机器人进行操作。 

7.1.2.1 紧急停止（软急停） 

当遇到紧急情况需要停止四足机器人的运动时，可以使用紧急停止（软急停）

功能，用户可以点击页面右上角“紧急停止” ，当用户触发紧急停止（软

急停）后，四足机器人将会立即停止当前正在执行的动作，并对关节取消力控，

四足机器人将会顺势趴下。用户需要检查四足机器人的状态并确保正常后再执行

后续回零、起立/趴下操作。 

7.1.2.2 起立/趴下 

四足机器人的大部分运动都是以起立状态下执行的，在对四足机器人进行动

作操作时，若没有特殊声明，需要先让四足机器人起立。当四足机器人由断电状

态到通电状态后第一次开机启动触发起立/趴下操作将会执行关节回零和起立/趴

下两个操作，此时用户需要耐心等待其执行完毕。用户可以点击动作库中移动模
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式栏目中的“起立/趴下” 执行此操作。 

起立/趴下是无状态按钮，四足机器人将会在起立和趴下两个状态间进行切

换。此按钮不特指是让四足机器人起立还是趴下。 

7.1.2.3 移动模式与原地模式 

四足机器人主要有两种运动模式，即移动模式和原地模式，移动模式下允许

用户使用轴指令控制四足机器人进行位置改变（如：前后平移、左右平移、左右

转弯等），允许四足机器人足部运动；原地模式下允许四足机器人进行身体姿态

（如：俯仰角、横滚角、偏航角、身体高度等），轴指令相关的指令都区分四足

机器人的模式，相同指令在移动模式和原地模式下的表现状况不同。用户可以在

页面动作库“移动模式” 栏目下点击“移动模式” 或在底部点击“移动”

触发移动模式。或者在页面动作库“原地模式” 栏目下点击“原

地模式” 或在底部点击“原地” 触发原地模式。 

四足机器人移动/原地模式按钮是无状态按钮，处于强调色的按钮仅代表上一

次点击设置四足机器人移动/原地模式的按钮是此按钮，不代表四足机器人正处

于此移动/原地模式。 

7.1.2.4 速度设置 

四足机器人有三种速度模式，分别是低速、中速、高速，默认情况下四足机

器人将按照低速模式进行运动，同时也不推荐用户设置四足机器人的速度为高

速。四足机器人在中速模式和高速模式下运动的速度非常快，以至于不易于被控

制器设备操控，请注意四足机器人运动过程中周围的环境影响。用户可以通过点

击页面底部“低速” 切换低速模式、点击“中速” 切换中速模式或

点击“高速” 切换高速模式。 

四足机器人速度模式按钮是无状态按钮，处于强调色的按钮仅代表上一次点

击设置四足机器人速度的按钮是此按钮，不代表四足机器人正处于此速度模式。 
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7.1.2.5 踏步设置 

四足机器人有三种踏步模式，分别是抓地、越障、高踏，默认情况下四足机

器人将按照常规模式进行运动（常规模式不是上述提及的抓地、越障、高踏模式），

若用户有对运动时抬腿高度的设置需要，可以通过此部分进行设置。用户可以点

击“抓地” 切换为抓地模式、点击“越障” 切换为越障模式或点击

“高踏” 切换为高踏模式。若用户需要切换为“常规”踏步方式，则可以

点击“低速” 切换为常规踏步模式。 

四足机器人踏步模式按钮是无状态按钮，不以强调色区分按钮状态。 

7.1.2.6 腿高设置 

四足机器人有两种预设腿高模式，分别是正常、匍匐，默认情况下四足机器

人将按照正常模式进行运动。四足机器人在匍匐模式运动的速度会略慢，此为正

常现象。用户可以通过点击页面底部“正常” 切换正常模式或点击“匍

匐” 切换匍匐。 

四足机器人腿高模式按钮是无状态按钮，处于强调色的按钮仅代表上一次点

击设置四足机器人腿高的按钮是此按钮，不代表四足机器人正处于此腿高模式。 

7.1.2.7 位置运动 

在对四足机器人进行位置运动前请先确保四足机器人处于起立模式（力控状

态）并且移动/原地模式设置为移动。用户可以通过触摸移动左右下角的“左侧

摇杆” 和“右侧摇杆” 来对四足机器人进行位置控制。若您使用的是文档

前文提到的推荐控制器设备或其他受支持的控制器设备，此摇杆组件将会与控制

器设备的物理摇杆绑定。 

左侧摇杆用于四足机器人的前后平移，右侧摇杆用于四足机器人的左右自转。

为了使得四足机器人的运动更加可控，左侧摇杆不允许用户左右移动，即不允许

用户对四足机器人进行左右平移；右侧摇杆不允许用户前后移动，即不允许用户
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对四足机器人的俯仰角进行改变。 

在动作库中也有一些位置移动相关的动作卡片，如：向前平移、向后平移、

向左平移、向右平移、向左自转、向右自转等。 

7.1.2.8 姿态变化 

在对四足机器人进行姿态变化前请先确保四足机器人处于起立模式（力控状

态）并且移动/原地模式设置为原地。用户可以通过触摸移动左右下角的“左侧

摇杆” 和“右侧摇杆” 来对四足机器人进行姿态控制。若您使用的是文档

前文提到的推荐控制器设备或其他受支持的控制器设备，此摇杆组件将会与控制

器设备的物理摇杆绑定。 

左侧摇杆用于四足机器人的俯仰角设置（即抬头低头动作），右侧摇杆用于

四足机器人的航偏角设置（即左右看）。为了使得四足机器人的运动更加可控，

左侧摇杆不允许用户左右移动，即不允许用户对四足机器人横滚角进行设置；右

侧摇杆不允许用户前后移动，即不允许用户对四足机器人的身体高度进行改变。 

在动作库中也有一些姿态变化相关的动作卡片，如：抬头、低头、左歪头、

右歪头、向左看、向右看等。 

7.1.2.9 高级动作 

四足机器人内预制了一些动作集合，这些提前内置的连贯动作在本软件内称

为高级动作。进行高级动作前请先确保四足机器人处于起立模式（力控状态）并

确保周围环境符合其执行动作的需求。 

执行高级动作都需要保证四足机器人周围 2 米范围内无任何障碍物，并且确

保有专业人员在安全区域时刻监督四足机器人执行动作以确保意外情况发生时

及时进行软急停。为了保证四足机器人运动安全，部分内置动作未开放软件侧触

发能力。 

用户可以点击顶部动作库中“高级动作” 栏目，查看内置的一些动作， 

并点击动作卡片进行触发。 
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7.2 多机群控模式 

多机群控模式是一种同一手柄、同一时间控制特定型号的四足机器人集群的

控制模式。多机群控模式允许您使用本软件在同一时间操作多台已经提前组网配

网的四足机器人动作。您可以在进入应用后的主页面选择“多机群控” 来进入

本控制模式。 

  

多机群控模式需要确保需要进行控制的四足机器人集群已经提前组网配网，

并正确在四足机器人背部扩展口插入集群控制器硬件。并确保其在运动过程中信

号传输稳定不受遮挡和插入状态稳固不脱落松动。多机群控模式需要让控制器设

备连接到配网中主四足机器人的网络。 

7.2.1 动作序列列表 

  

动作序列列表页面展示了用户保存的一些动作编排集合，用户可以点击右下

角的“加号” 进行动作序列的创建和编排。用户可以点击已经保存过的动作

序列卡片 进入到动作序列的编辑和运行页面。用户可以点击动作卡片下方的

“删除” 对已经保存的动作序列进行删除。效果如上图所示。 
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7.2.2 动作序列的编排 

用户点击动作序列列表页面右下角的“加号” 进入动作序列的创建编排页

面。此页面分为左右两部分，左侧为动作库，是所有可以编排动作的集合；右侧

是工作区，是正在编排的动作序列。右侧工作区在创建的时候是空白的，用户需

要从左侧动作库中选择动作并长按动作卡片拖动到右侧工作区进行编排。页面效

果如下图所示。 

  

 当用户长按左侧动作库卡片的时候，将会克隆一张动作卡片随手指移动，同

时右侧工作区有荧光光晕提示用户将动作卡片拖动到右侧工作区后松手。用户可

以在右侧工作区中长按已经编排好的动作卡片进行顺序调整。用户可以点击右侧

工作区中已经编排好的动作卡片右侧“垃圾桶” ，对此动作卡片删除。一些动

作有可选参数供用户进行编排，用户可以点击动作卡片右侧的“编辑” 进行

可选参数编辑。 

  

 有可选参数的动作卡片需要准确设置可选参数才能正常工作，下面是对一

些有可选参数的动作介绍： 
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动

作 

动作介绍 可选参数 值类型 取值范围 参数介绍 

向

前

平

移 

四足机器

人向前进

行位置运

动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向前平

移的动作时间 

运动速度 Int (6553,32767] 四足机器人执行向前平

移的动作速度 

向

后

平

移 

四足机器

人向后进

行位置运

动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向后平

移的动作时间 

运动速度 Int [-32767,-6553) 四足机器人执行向后平

移的动作速度 

向

左

平

移 

四足机器

人向左进

行位置运

动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向左平

移的动作时间 

运动速度 Int (12553,32767] 四足机器人执行向左平

移的动作速度 

向

右

平

移 

四足机器

人向右进

行位置运

动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向右平

移的动作时间 

运动速度 Int [-32767,-1255

3) 

四足机器人执行向后平

移的动作速度 

向

左

自

转 

四足机器

人向左进

行转动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向左转

动动作时间 

运动速度 Int [-32767,-9553) 四足机器人执行向左转

动动作速度 

向

右

自

转 

四足机器

人向右进

行转动 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向右转

动动作时间 

运动速度 Int (9553,32767] 四足机器人执行向右转

动动作速度 
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向

上

抬

头 

四足机器

人抬起头 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向上抬

头动作的保持时间 

运动速度 Int [-32767,-6553) 四足机器人执行向上抬

头动作的速度 

向

下

抬

头 

四足机器

人低下头 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向下低

头动作的保持时间 

运动速度 Int (6553,32767] 四足机器人执行向下低

头动作的速度 

左

歪

头 

四足机器

人向左滚

身歪头 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向左滚

身歪头动作的保持时间 

运动速度 Int [-32767,-1255

3) 

四足机器人执行向左滚

身歪头动作的速度 

右

歪

头 

四足机器

人向右滚

身歪头 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向右滚

身歪头动作的保持时间 

运动速度 Int (12553,32767] 四足机器人执行向右滚

身歪头动作的速度 

向

左

看 

四足机器

人向左转

身看 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向左转

身看动作的保持时间 

运动速度 Int [-32767,-9553) 四足机器人执行向左转

身看动作的速度 

向

右

看 

四足机器

人向右转

身看 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向右转

身看动作的保持时间 

运动速度 Int (9553,32767] 四足机器人执行向右转

身看动作的速度 

向

上

四足机器

人向上抬

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向上抬

高身体动作的保持时间 



PackGo—四足机器人人机交互控制与集群动作编排软件 V1.0.0 

21 

 

抬

身 

高身体 运动速度 Int (20000,32767] 四足机器人执行向上抬

高身体动作的速度 

向

下

俯

身 

四足机器

人向下俯

身 

持 续 时 间

（秒） 

Double 理论非负数 四足机器人执行向下俯

身动作的保持时间 

运动速度 Int [-32767,-2000

0) 

四足机器人执行向下俯

身动作的速度 

 在动作编排时需要注意移动模式与原地模式的切换，同一动作卡片可能在移

动模式和原地模式下的表现形式不同。使用高级动作，尤其是高级动作中的“太

空步” 时应当在其后接上其他动作或者原地模式切换卡片，即高级动作不应

当编排在动作序列的最后，否则高级动作可能将会持续执行。 

 在页面的右下角有当前编排动作的信息，如动作执行预计时间和当前编排动

作的数量，为了保证指令下发的稳定性，其屏幕上展示的预计时间往往比实际执

行实际略短。 

 当用户需要清空已经编排好的动作序列可以点击页面右上角的“扫把” ，

以清空工作区。 

 当用户编排好动作序列并希望下一次可以直接使用时，需要对动作序列进行

保存，用户可以点击页面右上角“保存” ，并在弹出窗口输入保存文件的名

称，需要注意的是输入的名称不应该与已经存在的文件重名，否则则认为是对已

存在文件的覆写。 
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7.2.3 动作序列的执行 

当用户从动作序列列表页面点击动作序列卡片进入到动作序列编辑页面时

或者用户新建动作序列测试时，可以点击页面右上角“运行” 来执行动作序

列。这时候将会显示确认执行运动弹窗，用户可以勾选对话框底部的“在执行动

作序列前增加起立/趴下”以让四足机器人在执行动作前先执行起立/趴下指令以

达到正确的初始位置。执行前请确保四足机器人的初始位置正常，周围环境安全。

确认无误后点击执行按钮即可运行动作序列。 

当动作正在执行过程中，将会显示动作运行弹窗，用户可以点击左侧“终止”

提前中断动作，此时当前正在执行的动作不会停止，但是四足机器人不会

执行后续的动作。若执行动作中发生意外情况，用户需要点击右侧“紧急停止”

以立即让四足机器人失去力控。 
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8. 常见问题及疑难解惑 

8.1 四足机器人的连接 

8.1.1 为何我在单机控制模式下已经连接到了四足机器人但是却不能对其控

制？ 

您可以退出单机控制页面重新进入以刷新网络环境，受到 Google Android 

安全策略的要求，软件内无法对网络环境主动切换。 

8.1.2 为何在多机群控模式下已经连接到了四足机器人但是却不能正常控制？ 

1. 若仅有一个四足机器人可以被操控，其余四足机器人无法被操控：请检

查控制器设备上连接的网络是否是四足机器人主机的网络，若连接到了

四足机器人从机，可能仅能控制从机本身，无法控制其余四足机器人。 

2. 若部分四足机器人可以被操控，个别四足机器人无法被操控：请检查四

足机器人背部扩展口上的集群控制器硬件是否正常工作、是否有接触不

良和接口松动。检查四足机器人集群的组网配网是否正常。 

3. 若所有四足机器人都无法操控：请检查控制器设备是否成功连接到四足

机器人的网络，若成功连接但是还是无法操控，请退出重新进入应用重

试，若还是无法进行操控请换用四足机器人原生控制软件测试，若还是

无法进行操控建议技术人员处理。 

8.2 四足机器人的控制 

8.2.1 为什么我无法控制四足机器人的移动？ 

1. 请先检查控制器终端设备是否与四足机器人连接成功。 

2. 请检查四足机器人是否处于“移动模式”，原地模式四足机器人不能位移。 

3. 请检查控制器终端后台是否存在其他应用程序控制四足机器人，如有请全

部清理后台后再尝试重新连接使用。 
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4. 如还不能解决问题，可以尝试重新断电重启四足机器人。 

8.2.2 为什么单机控制中左侧摇杆左右控制、右侧摇杆前后控制无效？ 

为了保证四足机器人操纵的便捷性，本软件禁用了四足机器人的左右平移功

能和部分身姿调整功能，即移动模式下左侧摇杆仅可控制四足机器人前进/后退，

右侧摇杆仅可控制四足机器人左右转弯。 

8.2.3 为什么四足机器人站立后失去平衡？ 

可能是长时间运动后关节过热或角度误差累积，请让四足机器人趴下并断电

重新启动以完成关节回零。 

8.3 四足机器人的动作编排 

8.3.1 为什么四足机器人的动作不同步或执行动作后落点不统一（参差不齐）？ 

1. 部分内置操作尤其是轴指令相关都或多或少会因为设备的机械性能和关

节的自然损耗而形成“不统一”运动的误差，在动作编排的时候要尽量避

免明显的前后移动、太空步、扭身跳等动作。 

2. 四足机器人初始状态下摆放不能做到完全统一、方向一致，随着运动的进

行误差逐渐累积导致最终呈现的效果为机器人角度不统一。 

3. 地面不同区域与不同四足机器人足部摩擦系数不统一，四足机器人的部分

动作是通过与地面之间发生摩擦完成（如打招呼、扭身体等动作），当摩

擦系数不一致会导致执行这类动作后足落点位置有些许误差偏移。最终导

致落点不统一。 

4. 四足机器人的群控信号受到当前网络环境和环境信号的影响，部分特殊场

景下可能会有网络波动而产生的延迟，表现效果为部分甚至全部四足机器

人丢失动作或动作执行不统一有先有后。请在四足机器人执行动作序列

时，让控制器终端设备与四足机器人主机尽量靠近。 

5. 部分运动下导致四足机器人背部扩展口的集群控制器接触松动，导致有的

动作能够接收有的不能，此时需要稳固固定集群控制器设备。 
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8.3.2 我可以在四足机器人执行动作序列时断开设备的网络连接吗？ 

不可以，动作序列任务的下发是持续的、随时间下发式的，因此当您在点击

开始执行任务后将控制器终端设备拿远或断开网络，动作指令的下发将会中断，

导致四足机器人动作执行中断。并且，在四足机器人执行动作时，需要有专业人

员在安全区域内时刻观察四足机器人的运动情况，以避免发生突发情况，并且能

够在发生突发情况时点击紧急停止（软急停）按钮使四足机器人失去力控。因此

不可以在四足机器人执行动作序列时断开设备的网络连接。 

8.3.3 动作序列中设置的动作数量有限制吗？ 

一般没有，但是为了避免执行失败或卡顿，不建议设置海量动作。并且当四

足机器人关节长时间受到力控时（尤其是执行跳跃类动作时）关节发热较大电池

消耗速度快，需要避免关节过热触发关节过热保护和低电量保护。 
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9. 软件开发环境 

客户端开发软件：Android Studio Giraffe | 2022.3.1 Patch 4 

开发环境为：Flutter_3.24.3（Dart_3.5.3） 

Gradle 版本：gradle-8.6-all.zip 

Flutter Plugins： 

webview_flutter: ^4.4.0  

webview_flutter_android: ^3.0.0  

path_provider: ^2.1.1  

permission_handler: ^10.4.0  

gamepads: ^0.1.4 

flutter_joystick: ^0.2.0  

connectivity_plus: ^4.0.1 

open_settings_plus: ^0.4.0  

shared_preferences: ^2.2.2  

just_audio: ^0.9.46   

audio_waveforms: ^1.3.0      

file_picker: ^9.2.3  

url_launcher: ^6.3.0  
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10. 第三方开源库声明 

This software incorporates open-source components licensed under various terms. The original 

copyright notices, license texts, and disclaimers are provided below. These components are 

provided "as-is" without warranty of any kind. The respective authors hold all rights not expressly 

granted herein. 

本软件使用了遵循不同许可证的开源组件。原始版权声明、许可证文本及免责声明如下。

这些组件按“原样”提供，不附带任何明示或暗示的担保。原作者保留未在此明确授予的所有

权利。 

本软件使用了以下开源库，感谢这些项目的开发者及贡献者，针对各开源库的声明请参考

其项目官网： 

BSD 3-Clause License 

Flutter Framework (^3.24.3) 

Dart SDK (^3.5.3) 

webview_flutter(^4.4.0) 

webview_flutter_android(^3.0.0) 

path_provider(^2.1.1) 

shared_preferences(^2.2.2) 

url_launcher(^6.3.0) 

 

MIT License 

permission_handler(^10.4.0) 

gamepads(^0.1.4) 

flutter_joystick(^0.2.0) 

open_settings_plus(^0.4.0) 

audio_waveforms(^1.3.0) 

file_picker(^9.2.3) 

 

Apache License 2.0 

Android Studio Giraffe (2022.3.1 Patch 4) 

Gradle (^8.6) 

just_audio(^0.9.46) 
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11. 规范文件 

代码版本控制必须使用专业的工具并按照规定的分支管理策略进行操作。 

代码编写必须符合项目所规定的命名、注释和格式化等规范，避免出现不必

要的错误和混乱。 

所有代码修改必须经过代码审查，并且审查记录必须及时更新到相关文档

中。 

变更请求必须按照规定的流程进行提出、评估、计划、实施、验证和关闭等

步骤，并且在每个阶段都需要有明确的责任人负责。 

变更通知必须及时、明确、全面，通知范围应涵盖所有可能受到变更影响的

人员。 

变更风险应该在变更前进行评估和应对，以降低变更过程中的风险和影响。 

变更记录必须完整、准确、清晰地记录变更的内容、原因、时间、负责人和

审核人等信息，以便后续跟踪和审查。 


