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§1 认识 MR9 机器人 

 

§1.1 MR9 机房巡检机器人特性简述 

        MR9 机房巡检机器人主要应用 IDC 数据中心机房的日常运维工作，同时也可适用

于配电房等类似室内场所的远程遥控巡检和定时自动巡检工作。依靠搭载的激光雷达等

精密高效传感器，MR9 可以实时定位和自主运动导航功能，自动行走到指定的位置，对

该位置附近的机器设备上的各种仪表和状态指示灯自动识别和记录，通过识别仪表读数

和各种状态指示灯的颜色状态，自动判断当前设备机器的运转是否正常。 

MR9 机器人可以根据用户提前设定的报警条件，当发现读数异常或指示灯颜色异

常时立即给指定人员发送实时消息和现场图像视频。对于搭载有 FLIR 红外热成像仪的

MR9 机器人，还可以远程无接触的测量到当前机器设备的温度分布，若 MR9 巡检机器

人发现温度异常出现，同样会发送实时消息和现场图片给指定的管理人员。 

 

§1.2 MR9 机器人主要部件介绍 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

红外热成像仪 

高清光学摄像头 

超声波避障传感器 

激光雷达 

液晶显示屏幕 

头部旋转俯仰电机 

机械防撞开关条 

紧急停车按钮 

平台升降伸缩杆 
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§1.3 MR9 机器人后侧部件和自动充电桩介绍 
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充电接触点（DC16V） 

充电桩交流电输入插口 

输入：AC200~240V 

机器人充电
引导传感器 

电源灯 

红色常亮 

紧急停车按钮 

机器人
总电源
开关 

超声波测
距雷达 

充电状态灯 

红色充电中 

绿色已充满

或待机状态 
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§1.4 MR9 机器人装箱清单 

   

名     称 数量  单位   备      注 

机器人机体 1 台 含其内部所有部件 

自动充电桩 1 台 含其内部电源 

充电桩电源线 1 条 标配线长 1.5 米 

客户端软件 1 份 EXE 可执行文件 

无线鼠标 1 个  

无线键盘 1 个  

遥控操纵杆 1 个  

用户手册 1 份 同时提供电子版 PDF 

 

 

§1.5 特别提示 

      《MR9 用户手册》是针对芸众科技有限公司的标准配置、普通

配电房用途的场景而编制的。在具体个案实际应用中，需要根据用

户的具体场地情况和设备分布对机器人的硬件和软件进行适当调

整后方可投入使用。 
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§2 初次使用 

§2.1 重要说明 

      MR9 巡检机器人是一款专业性较强的自动化智能装备，它只能工作在特定

的工作环境。初次使用，请务必在在芸众科技的技术人员服务辅导下完成构

建地图、网络系统配置和客户端软件应用辅导等三个环节的培训课程之后，

方可自行操作。在没有得到芸众科技技术人员的许可下，擅自修改机器人相

关软硬件配置，可能会引起安全事故进而引起不必要的经济损失。 

 

§2.2 MR8/9 机器人初次使用步骤 

   2.2.1 机器人构建室内地图 

  MR8/9 在一个陌生环境下，初次使用时需要先生成一张 2D 占位地图，这 

接下来机器人才可以依据这个地图进行定位和导航。初次构建环境地图由

芸众科技技术人员在机器人工作现场完成，同时会培训客户方的相关技术

人员重复这一工作。经过培训合格的技术人员日后可以独立在陌生环境下

构建新的地图。 

说明：MR8/9 巡检机器人系统需要用到同一场地的两种格式的地图，

上面生成的 2D 占位地图是供机器人 ROS 操作系统用的，这个格式并不太符

合普通用户的使用习惯。客户监控端 UI 使用的“客户端地图”是在这个原

始 2D 地图上变化而来的。相关转换方法由芸众客服另行提供。 

注：自行构建地图请按“附录 A 遥控手柄介绍及如和构建地图”来操作。 

 

2.2.2 安置自动充电桩的位置 

        MR9 机器人需要有一个符合条件的固定不变的充电桩位置。充电桩位 

置的选则需要满足两个基本条件：一是充电桩前方 2 米范围内是空旷无遮

挡的（最好是走廊或通道的尽头，且走廊宽度不低于 1.2 米）；二是充电桩

的后面和一侧需要有垂直的墙壁或固定障碍物。充电桩的安装位置图需要

得到芸众科技技术人员的认可。 

          机器人初次使用之前请先推放到充电桩上充电至少 3 小时，电量不足 

50%时请不要进行初次使用配置工作。待电量充足后再开机 

         电池充满电之后，充电桩上的“充电指示灯”会由红色转为绿色。 

   

  2.2.3 无线网络的配置 

           因为 MR9 机器人是工作在 WIFI 网络下的，运动指令传输、巡检报告

递交、报警信息发送、实时视频监控等都需要通过无线网络进行。客户在

使用机器人的工作场所需要预先安置好 WIFI 路由器，并且需要把路由器的

详细信息记录好备用。客户需要按照附录 B《MR9 网络配置指南》文件来

设置好机器人的网络参数。 
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  2.2.4 远程监控客户端软件安装 

           MR9 巡检机器人的操作均是通过远程客户端完成的。用户需要在指

定的下载地址下载 MR8/9 客户端软件。这软件是基于 WIN7 或以上版本操

作系统的，32 位或 64 位 WINDOWS 均可使用。下载后解压到机器人专用

文件夹。因为是 EXE 格式的可执行文件，因此无需安装即可使用。 

     

§2.3 MR8/9 机器人远程客户端软件介绍 

     2.3.1 启动客户端 

              双击 MR8 CLIENT 程序，系统会提示输入密码。初次使用的默认密 

码为 123456，进入后请自行修改。 

 

     2.3.2 进入程序后，显示界面进入“监控主页”画面，各功能区块描述如下： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

机器选择 

监控主页 录像拍照 

巡逻管理 

巡逻日志 

系统设置 

退出 

移动机器人按钮 
（按下中间蓝色
图标，可以让机
器人回去充电） 

 

视频图像 红外热图像 

最低温度 

最高温度 

区域温度 
地图位置，点击可放大地图 

障碍物距离显示 头部位置指示 
转动摄像头按钮 
（按下中间红色
图标，让机器人
头部归正） 

 

显示机器人所在的环境温度和湿

度 
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2.3.3 “机器选择”栏目，可以选择不同的机器人 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.3.4  “录像拍照”栏目，可以查看控制台（客户端）拍到的图片和视频 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.3.5  “巡逻管理”栏目，可以查看和设置定时巡逻任务，设定报警功能 

 

先选择“添加任务” 

 

 

 

任务结构： 

 

添加任务： 

 

 

前三个按键依次为：拍照按键、录制视频按键、视频清晰度选择 

后两个为状态信息：紧急停止开关状态（红色为按下）、机器人电量状态 
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机器人巡检任务的树状结构 
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第一步：选定巡逻点-----先选中左下角“选择地点”，然后在地图上选中您需要巡查的位置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（注：可巡查的点由建图初期已经规划好，鼠标光标停留在可巡查的点处会浮现“巡查此

处”提示，未浮现说明不是可巡查点），鼠标左键选中巡逻点成功后会出现一个小箭头如下图 
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此时开始第二步操作 

第二步：保存动作：当选择好巡逻点后，就开始在此处确定好将要执行的动作，选中“上

下方向（头部俯仰角度）”；带升降杆可选择高度；执行动作（当前版本执行动作为强制执行录

像拍照功能，此处可选后续开发），确定好动作之后，点击右下角“保存动作”按钮。当想在

此巡逻点继续执行多个动作，重复第二步操作，以此类推设置 N 个动作，当无需执行更多动作，

点击“保存巡逻点”，完成当前巡逻点设置。 

此时第一个巡逻点已经设置完毕，若只巡查第一个巡逻点进入第三步；若继续设置其他巡

逻点，重复第一步，第二步，以此类推设置 N 个巡逻点 

 

第三步：点击“保存巡逻”整个巡逻任务设置结束 

 

当前任务：已经设置好巡逻时间的任务。所有任务：机器人当前所存储的任务列表 

 

 

 

 

 

点击编辑：设置当前任务执行的时间：1：选择好时间点，点击添加时间，在重复

中，选择星期，那么当前任务，会在每周的周 X 的设定时间执行此任务。 

右边”patrol”栏是当前任务的详情点开可以查看每一个巡逻点的每一个执行动作 

 

立即执行：立即开始执行此任务           点击删除：从机器人中删除此任务。 

 

       

 

2.3.6  “巡逻日志”栏目， 

在个人电脑上自行下载安装第三方软件“teamviwer13”  

打开软件后 

 
输入伙伴 iD：1141196611 （此为机器人的 ID，可咨询芸众科技或者自行在机器人上 

点击 TEAMVIEWER 蓝色双箭头图标查看 ID） 
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勾选“文件传输”， 点击“连接”，输入“1254088”密码（为出厂默认密码） 

即可连上机器人文件系统，弹出如下文件传输界面： 

 

在目录“\home\robot\patrol_photos”和“\home\robot\patrol_videos”两个文件下

分别保存着机器人巡逻照片和视频，可下载到个人电脑即可查看 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.3.6  “系统管理”栏目，可以修改密码、设定报警邮箱等 
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§2.4 智能视觉识别 

        MR8/9 机器人具备识别设备指示灯状态、识别设备仪表读数、识别人脸和

特定机器等先进的机器视觉算法。需要说明的是，MR8/9 搭载的机器视觉算法

需要预先学习和训练之后方可使用。针对不同的人员、设备指示灯和仪表字体，

MR8/9 机器人需要有针对性的算法调整和参数后才能正常使用。 

        这个功能属于增值订制服务，需要开通使用该功能时，请用户先将需要识

别的设备的指示灯状态视频和仪表读数视频提交给先芸众科技的客户人员。 

 

 

 

§3 注意事项 
 

3.1  预充电：机器人初次使用之前请先推放到充电桩上充电至少 3 小时，电量不 

足 50%时请不要进行初次使用配置工作。 

 

3.2  操作人员：MR9 机器人属于特种装备，使用操作人员必须经过芸众科技公司

的技术培训。培训合格后方可直接操控机器人。 

 

3.3  行走范围：MR9 巡检机器人的行走范围不能超出初始构建地图的划定范围，

标配的 MR9 最大活动空间范围是 1000 平米以内。若使用场地大于 1000 平

米或者需要将机器人移动到初始地图以外的其他场所使用，应提前向芸众科

技的技术人员咨询。 

 

3.4  故障排除：机器人在使用当中若出现功能异常，请先尝试关闭电源，将机器

人缓慢推至充电桩上，然后重新启动，一般情况下机器人都会恢复正常，若

重新启动后机器人仍然不能正常使用，请尽快通知芸众科技的技术服务人员

进行远程干预或上门处理。切勿私自拆卸维修。 

 

3.5  日程维护：MR9 巡检机器人每运行 200 千米或每运行 2000 小时后，需要停机

保养一次。机器人的保养由芸众科技授权的技术人员到机器人实际工作场地

现场保养，非授权人员禁止拆卸。 

 

3.6  安全事项：请谨记以下重要安全事项 

       机器人行走异常时，请立即按下机器后面的红色急停开关！ 

       机器人机体有烟雾或异味出现时，请立即关闭机器电源！ 

       机器人发生严重碰撞事故或摔倒事故时，请立即关闭电源！ 
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§4 MR9 巡检机器人主要技术参数 
 

 重   量:  28Kg 

 高   度:  0.74~2.21 米 

 底盘尺寸: 542mm x 462mm 

 内置电池: 16V 20AH 磷酸铁锂电池 

 最大巡逻速度:  0.6m/s  

 额定巡逻速度: 0.3m/s 

 最小移动速度 : 0.1m/s 

 头部俯仰运动角度: 90 degree 

 头部水平运动角度: 180 degree  

 最大爬坡斜度: 10 degrees. 

 续航里程（充满电后）: 不低于 3 千米. 

 自动充电电流: 7.0A (1/3C),  

 底盘驱动模式: 双轮差速. 

 运动电机功率: 180W  

 SLAM 激光雷达: HOKUYO  

 机器人主控硬件: 酷睿 i5 工控机 

 头部摄像机：标配高清摄像机，选配 FLIR 热红外摄像机 

 机器人软件 OS: Linux + ROS +QT 

 Wi-Fi class:  IEEE802.11.n 

 用户端监控软件：WIN 系统下专用软件(可提供 API 接口) 
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§5 MR9 巡检机器人尺寸图（云台收缩后） 
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附录 A: 遥控手柄介绍及如和构建地图 

 

一． 认识遥控控制手柄 

初次使用时构建场地地图以及手动遥控机器人时，都必须依赖遥控手柄，下

图是遥控手柄的正视图，各按键分布如下： 

 

 

 

 

 
 

 

 

二 使用介绍 

    机器人首先应该处于开启状态，此时机器人的液晶显示屏应该出现时钟，显示

当前的时间和充电状态。 

使用手柄控制机器人之前，请先按下手柄上方中间位置的圆形“模式选择键”，

轻按一次就会正常开启手柄的遥控功能，此时手柄状态指示灯（共 4 个）的第 1 和

第 3 会出现绿色常量。（注意：若四个指示灯同时闪烁，表示机器人故障或者手柄

距离机器人太远从而导致手柄收不到机器人信号；若出现 2 个指示灯灯闪，表示手

柄内置的电池电量太低，请用标准 USB 线先给手柄充电 1 小时再用；若手柄指示灯

的第 2 和第 4 亮起，表示模式和机器人不匹配，请再按下“模式选择键”） 

LT 功能键（位于左上角侧上部） 

 

RB 功能键（位于右上角下部） 

 

RT 功能键（位于右上角侧上部） 

 

模式选择键 

 

B 键 

 A 键 

 机器人行走推杆 

机器人转向推杆 

头部运动方向键 

手柄状态指示灯 

注： 手柄上的 X, Y, BACK, START 等四个按键在此没有使用，无定义。 

LB 功能键（位于左上角下部） 
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2.1 遥控机器人移动行走 

机器人左右转向：按下“LB 键”的同时推动“机器人转向推杆”向左或右。 

机器人前进后退：按下“LB 键”的同时推动“机器人行走推杆”向前或后。 

 

2.2 遥控机器人头部方位姿态运动 

    头部俯仰运动：按压“头部运动方向键”的十字圆盘的上部和下部 

    头部俯仰运动：按压“头部运动方向键”的十字圆盘的左部和右部 

    头部云台升降（仅对 MR9 有效）：按下“LB 键”同时按下“头部运动 

方向键”的十字圆盘的上部和下部。 

 

2.3 遥控机器人创建地图 

    构建地图前请确保机器人显示屏有时钟显示正常的时间。 

1. 同时按下“LT”+“LB”+“RT”+“RB”四个功能键后，再按一下 A键， 

稍后屏幕会上出现如下界面，指示灯亮起黄灯，即表示进入建图模式。 

 

        2. 使用手柄控制机器人行走缓慢行走，注意速度不可过快，以不超过每 

秒 10 厘米速度为佳，遥控行走时尽量沿着走廊和指定巡检通道直线 

行进。请遥控机器人走完所有走廊和指定巡检通道，回到出发点后， 

再遥控机器人缓慢地沿着刚才的路线重新走一遍。 

 

   3. 行走遍历两遍结束之后，查看机器人屏幕窗口中的地图效果是否完整 

平直，若不完整或倾斜扭曲，请继续回到上一步继续遥控机器人行走。 

若对地图满意，则完执行以下操作： 

1）同时按下机器人键盘的“ALT”+“CTRL”+ “T”三个键 

2）键盘输入“cd /home/robot/robot_mr9/map”，回车键 

3）键盘输入“rosrun map_server map_saver -f now”，回车键 

 

         4. 插入 U 盘到机器人机载电脑的 USB 插口，用鼠标点击屏幕左侧文件夹 

图标（如下图），将/home／robot／robot_mr9/map 下的 now.pgm 文 

件复制到 U 盘里面，交给芸众科技做二次处理。 

 

 

5. 至此，用户构建地图的工作已经结束，芸众科技会将二次处理的文件 

发给客户，由客户拷入到/home／robot／robot_mr9/map 文件夹下。 
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2.4 遥控机器人去充电桩充电 

   当机器人在充电桩正前方 1 米左右时，此时若同时按下“LB 键”+“A 键”， 

            机器人就会自动退回充电桩充电。 

        当机器人不在充电桩正前方 1 米左右时，请先用遥控手柄将机器人移动 

            到充电桩正前方 1 米左右，然后再同时按下“LB 键”+“A 键”即可。 

        对于已经建好地图而且机器人正在按按地图进行定位导航运动时，若此时 

            同时按下“LB 键”+“RB 键”+“A”键这 3 个键，机器人会被终止 

当前所有任务，自行回去充电。 
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附录 B: 机器人网络配置 

 

机器人内置有专用的无线路由器，机器人内部主控电脑和各功能模块单元均通

过这个内部路由器连接在一起，统一对外提供无线通信服务。对于初次使用或者搬

迁到新场地的机器人，由于工作场地的 WI-FI 已经改变，因此机器人内部的路由器

也需要重新进行配置。请参照以下流程进行机器人路由器设置工作： 

 

一 复位无线路由器（新出厂的机器人已经是复位状态，可以略过） 

打开机器人顶盖就可以看到 TPLINK 路由器。用针按压路由器复位按键，大

约一分钟后路由器即可复位成功。 

二 登陆路由器管理界面 

将个人笔记本电脑的 WIFI 切换到机器人路由器 SSID（SSID 和密码在贴在路

由器上），打开笔记本电脑浏览器，输入地址“192.168.1.1”进入路由器设置页面，

如下所示， 

2.1 首先是设置管理员密码 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.2 设置“上网设置”。由于本路由器仅供桥接用途，设置空缺即可 
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2.3 设置“无线设置”，用自己喜欢的名称和密码来取代出厂默认值，如下 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

设置好新的 SSID 和密码后，请用新的 ID 和密码重新登陆 192.168.1.1 
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三 配置 FLIR 红外热成像仪的 IP 

   先在运行WINDOWS的笔记本电脑上安装随机附带的 FLIR 配置驱动软件 

   “flir ip config”，这个软件安装包在“红外热像仪网络配置工具”文件 

夹下面。安装成功之后，运行刚刚安装的“flir ip config，界面如下： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   点击“刷新”按键，就会出现 FLIR 的设备默认 IP，然后选中设备，点击 

“设置”来重新配置 FLIR 热成像仪的 IP。 

   非常重要：请咨询现场的网络管理员，让他给出三个可用的、与本网 

内其他设备不冲突的 IP 地址。一个给 FLIR 摄像头，一个 

给光学 IP 摄像头，另一个给机器人路由器桥接使用。 

 

将给定的 IP 地址填写到下面： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    

  注意第一行是管理员给的 FILR 摄像头 IP，第二行固定不变，第三行是管 

理员给的机器人路由器的 IP 
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四 配置光学摄像头的 IP 

     先在运行 WINDOWS 的笔记本电脑上安装随机附带的摄像头网络配置

工具“General_DeviceManage”，这个软件安装包在“摄像头网络配置工

具”文件夹下面。安装成功之后，运行该软件，界面如下： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      IP 配置过程与上面 FLIR 配置类似。注意要用另一个 IP。 

 

 

 

五 机器人无线路由器桥接 

 

打开浏览器输入“192.168.1.1”进入机器人无线路由器设置界面，进入

“应用管理”→“无线桥接”, 桥接上当前工作环境下的的无线局域网。 
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选择“无线桥接”点击进入 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

点击“开始设置” 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

选择工作场地的 SSID 
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点击下一步 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

更改一下无线桥接路由器的名字（SSID），以便与工作网络 SSID 区别 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

点击“完成”。 
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六 更改机器人网络配制文件 

 

在机器人液晶屏幕界面，用鼠标选择左侧快捷菜单栏的文件夹图标，打开

机器人文件系统下的 ／home／robot／robot_mr9 目录，如下 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

点击打开 rtsp_ipc 和  rtsp_ipch 用设刚刚置好的高清摄像头的 ip 地址 

xxx.xxx.xxx.xxx 替换掉文件内容中的 ip 部分，保存并关闭文件。 

 

点击打开  rtsp_red 和  rtsp_red_ip 用设置好的红外热成像的 ip 地址

xxx.xxx.xxx.xxx 替换掉文件中的 ip 部分，保存并关闭文件。 

 

至此，全部网络配置工作结束。 

 


