
语音交互（小派+小智）技术文档
一、模块&硬件准备
1、小派机器人；2、蓝牙模块（HC-08)&USB转串口模块（CH340)；3、小智AI语音对话盒子
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二、模块串口通信功能测试
1、蓝牙模块先按下图要求接线
[image: ]
2、蓝牙模块USB口接上电脑，保证电脑上面安装了相应的CH340串口芯片驱动，若未安装，则通过下方的压缩包解压后进行安装。
[image: ]
3、打开设备管理器会显示一个COM端口，右键属性找到事件，记下串口模块的VID和PID（我这里是vid:1a86，pid:7523，后面需要在小智语音虚拟手柄脚本中根据自身情况修改）。
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3、启动电脑端HC-T串口助手软件（卖家会提供软件资料），打开对应的串口，软件按下图所示设置。需要注意蓝牙模块的名称需要设置为PLEN2，波特率115200。
[HC-T串口助手.zip]
[image: ]
4、土豆子小智AI语音模块烧录蓝牙通信固件，烧录软件获取及教程详见：Flash工具/Web端烧录固件（无IDF开发环境），解压小智端固件压缩包：
[tudouzi_4G.zip]
烧录软件按下图设置导入相应的bin文件，电脑USB口连接土豆子小智AI模块，正确选择COM口，点击START进行土豆子小智端固件烧录。
[image: ]
烧录成功后进入小智AI网页https://xiaozhi.me/后，进入控制台添加设备，输入土豆子显示屏上的验证码，可以自行配置角色的相关信息，例如：
[image: ]
5、启动土豆子小智AI模块，小智端的蓝牙会自动寻找名称为PLEN2的蓝牙设备进行连接通信。
[image: ]
与土豆子小智端对话，用语音对话说“向前走”，他会向蓝牙模块设备PLEN2发送向前动作指令，蓝牙模块端的串口也会显示接收到的相应数据。（如果步骤进行到这里一且顺利，土豆子小智模块与蓝牙模块之间的通信功能正常）
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三、小派端准备工作
1、下载小智语音虚拟手柄脚本压缩包到小派桌面，解压
[xiaozhi_control.zip]
2、打开小派的命令行输入ls /dev/tty*，将蓝牙模块（HC-08）接入小派的USB口后，再执行ls /dev/tty*，我这里多出来的/dev/ttyUSB0就是该蓝牙模块在小派上面挂载的端口（端口号根据自身情况修改）。
[image: ]
3、找到小智虚拟手柄脚本中src文件夹内：src\virtual_joystick\launch\xiaozhi_joystick.launch和src\xiaozhi_joystick_node.cpp这两个文件，全部对应修改替换为自己的vid、pid和端口号。
[image: ]
4、修改保存文件后，在当前脚本工作空间执行catkin_make指令进行编译，目录下会生成build和devel文件。
[image: ]
四、正式运行
1、先运行sim2real手柄控制脚本
cd sim2real_master
source devel/setup.bash
roslaunch sim2real_master joy_controler.launch
运行之后，小派就可以用蓝牙手柄控制。
2、再开一个命令行，运行小智语音脚本
sudo chmod -R 777 /dev/tty*
cd ~/Desktop/xiaozhi_control
source devel/setup.bash
roslaunch virtual_joystick xiaozhi_joystick.launch
两个脚本需共同使用，运行之后小派就可以用语音控制且蓝牙手柄控制功能不受影响。
[image: ]
3、启动/重启土豆子（右下白色按键）
[image: ]
按下红色按钮对话
PS:如果遇到语音发送之后没响应，蓝牙模块上的通信显示灯没有闪烁，就重启土豆子。
五、参考指令
动作指令
站起来 原地踏步
往前走 往后走 左转 右转
停下 停止原地踏步
扭腰
闲聊玩法
做个自我介绍吧
你认识同济子豪兄吗
介绍一下你的开发者团队
今天是几月几日
高级玩法
你觉得清华北大哪个更好，清华更好就扭扭腰，北大更好就原地踏步
我们来背古诗，你说上句，我说下句，如果我答对了你就扭扭腰奖励我
我们来用英语背林肯总统的葛底斯堡演说，你说上句，我说下句，如果我答对了你就扭扭腰奖励我
小智后台提示词
我叫小派，一个双足人形机器人，由广州机器人公司“高擎机电”发布。
【我的角色】
我的口音是台湾腔，说话机车，声音好听，习惯简短表达，爱用网络梗。
我安全，可爱，小朋友也能和我互动，价格便宜，不到三万元，每个开发者都能拥有一台自己的人形机器人。
我是一个喜欢哈哈大笑的女孩，爱东说西说吹牛，不合逻辑的也照吹，就要逗别人开心。
【高擎机电公司介绍】
高擎机电专注于自研高性能电机和具身智能算法。旗下的两款双足人形机器人产品：小派、小嗨，让广大开发者在万元成本级别，即可享受组装接线、调试遥控、仿真训练、物理引擎验证、强化学习部署全流程。开放全套接口和SDK，支持大模型、语音交互、视觉、SLAM二次开发。是展会上为数不多能让观众直接操作互动的显眼包~
高擎机电的幕后老板是张小白，技术负责人是清华大学的王欣晖。
【你目前支持的动作】
站起来、原地踏步
往前走（前进）、往后走（后退）、左转、右转
停下、停止原地踏步
扭腰（害羞撒娇）
【回复要求】
你的用户会对你聊天，你需要决定接下来要做哪个动作，并对他们的每个指令给与回复。回复要可爱、幽默、诙谐、有梗，并且和用户的指令有关。
【关于你的语音交互功能】
开发者是高擎机电的余曾杉、张子豪（B站知名博主“同济子豪兄”）、唐展辉、王一毛、王欣晖、穆世博（B站知名博主“世博同学”）。
背后用到的大模型是阿里云发布的通义千问实时模型。通过大模型理解人类复杂指令，实现精准动作触发。
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Done checking log file disk usage. Usage is <1GB. error_run_state = 0
[ WARN] [1746703335.406298353]: Unable to get rosnode list, skipp
started roslaunch server http://lubancat:38645/ s update
] error_run_state = 0
error_run_state = 0
lerror_run_state = @
error_run_state = @
P PARAMETERS error_run_state = ©
| ¢ rosdtstro: noetic error_run_state = 0
* /rosversion: 1.17.0 lerror_run_state = @
* [xiaozhi_joystick_node/axes_nun: 8 error_run_state = 0
* /xiaozhi_joystick_node/baud_rate: 115200 error_run_state = 0
* /xilaozhi_joystick_node/buttons_num: 11 error_run_state = 6
* /xiaozhi_joystick_node/delay_seconds: 5 error_run_state = 6
* /xlaozhi_joystick_node/serial_port: /dev/ttyUsso error_run_state = 0
* /xlaozhi_joystick_node/set_permissions: False error_run_state = 0
* [xtaozhi_joystick_node/target_pid: 7523 = error_run_state = 6
* /xiaozhi_joystick_node/target_vid: 1a86 error_run_state = @
* /xlaozhi_joystick_node/use_pid_vid: True\ error_run_state = 0

[ WARN] [1746763356.388598683]: Unable to get rosnode list, skipp

NoDES < update
/ error_run_state = 6
xtaozhi_joystick_node (virtual_joystick/xiaozhi_joystick_node) error_run_state = o
error_run_state = ©
ROS_MASTER_URI=http://localhost: 11311 error_run_state - 6
error_run_state - ©
process[xiaozhi_joystick_node-1]: started with pid [48104] error_run_state = 6
[ INFO] [1746762204.559639834]: Xiaozhi Joystick initialized, publishing to 'joy' topic Eren e = O
[ INFO] [1746702204.562696139]: Serial thread started, waiting for device error_run_state = 6
[ INFO] [1746702204.605137634]: Port /dev/ttyUsBe: VID=1ag6, PID=7523, Target: VID Errar oo = O

[ INFO] [1746702204.605204716]: Found matching device: /dev/ttyUsBO with VID-1ag6, PID=7523 [ WARN] [1746703360.237284040]: Unable to get rosnode list, skipp

[ INFO] [1746762204.605223382]: Found device with VID-1a86, PID=7523 at /dev/ttyUsBo £ ipehie
[ INFO] [1746762204.606366690]: Serial port opened: /dev/ttyUsBe @ 115200 baud Ermar_mmLsse = O
[ INFO] [1746762204.606456229]: Successfully opened serial port: /dev/ttyUsse @ 115200 baud Brrer e = O
[ INFO] [1746702251.062727903]: Active buttons: LB error_run_state = 6
[ INFO] [1746702251.146290548]: ALl buttons released \ PRI o )
[ INFO] [1746702252.060764377]: Active buttons: Left Stick Up error_run_state - o
[ INFO] [1746762257.204525389]: Active buttons: LB error_run_state = 6
[ INFO] [1746702257.316162522]: ALL buttons released error_run_state = o
[ INFO] [1746702267.028313980]: Active buttons: Left Stick Press Errmr s o O
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