
5. SDK��

AirbotPlay 机械��制 SDK 提供两�开发�⼝�

• airbot_hardware��层硬件驱动库，提供机械�电机的��和�馈，⽤户可�使⽤此�⼝开发
⾃⼰的�动�制算�、�动规划算�、�据采�和 VLA 算��理等等

• airbot_state_machine�high level 上层应⽤开发�⼝，⽤户可�在机械�预先��的�动�
制算�基础上，利⽤上层应⽤开发�⼝开发⾃⼰的软件业务功�，��⾃主��等等

5.1 �讯架�图
下图呈现�开发者电脑�机械��体的�统组成�����。开发者电脑���盖��算�节点
和软件业务逻辑实现模块，�过上层应⽤开发�⼝airbot_state_machine和airbot_hardware的�
据�讯�制机械��体的�动。机械��体由6��节电机和夹�组件�成，主�电脑负责软件�
⾏。

graph LR
    subgraph "开发者电脑 (Developer PC)"
        ASM["airbot_state_machine<br/>��算�节点<br/>+ 上层应⽤开发�⼝"]
        SDK["airbot_hardware SDK<br/>(C++11/Python)"]
    end

    subgraph "机械��体 (Robot Body)"
        MOTORS["�节电机 × 6<br/>Joint Motors"]
        GRIPPER["夹� × 1<br/>Gripper"]
        HAND["��⼿ × 1<br/>Dexterous Hand"]
    end

    %% 连���
    ASM -.->|"�制��"| SDK
    SDK -.->|"�制指�"| MOTORS
    SDK -.->|"�制指�"| GRIPPER
    SDK -.->|"�制指�"| HAND

    MOTORS -.->|"状态�馈"| SDK
    GRIPPER -.->|"状态�馈"| SDK
    HAND -.->|"状态�馈"| SDK
    SDK -.->|"状态��"| ASM

    %% 样式�义
    classDef developer fill:#e1f5fe,stroke:#01579b,stroke-width:2px
    classDef hardware fill:#fff3e0,stroke:#e65100,stroke-width:2px

    class ASM,SDK developer
    class MOTORS,GRIPPER,HAND hardware



5.2 �讯�程说明
�制指��程� 1. airbot_state_machine  ⽣成�制指�

1. airbot_hardware SDK  转换为硬件�制��

2. �制�节电机、夹�、��⼿

状态�馈�程� 1. 硬件组件�回状态��

1. airbot_hardware SDK  处理状态�据

2. airbot_state_machine  ��状态⽤于算�决策

5.3 �持的硬件配�

机械��型 电机配� 末�执⾏器 ⾃由�

Play (6轴) OD×3 + DM×3 � 6

Play (6轴) OD×3 + ODM×3 � 6

PlayWithEEF (7轴) OD×3 + DM×3 G2夹� 7

PlayWithEEF (7轴) OD×3 + DM×3 E2夹� 7

Replay (7轴) EC×6 E2夹� 7

5.4 电机�型说明

电机�型 说明 �⽤�节

OD ��⾃研⼀代电机 �节1-3

DM ��电机（�协议） �节4-6

EC 编码器 �有�节



5.5 电机�制模式说明

�制模式 功�描� �⽤场�

MIT ��-��-力����制，�持前馈力�和PID��
调节

精�力�制、阻��
制

PVT ��-��-时间�制，�持�⼤��和力��制 轨���、路�规划

CSV 纯���制 ���制、连续�动

CSP 纯���制 ���制、点�点�
动

5.6 开发�程
1. ��SDK�（C++或Python）

2. 创�执⾏器实�

3. 创�机械�/电机实�

4. ���硬件

5. �⽤硬件

6. 发��制��

7. 获�状态�馈

8. �理资�


