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软件界面及操作
软件界面如下图：下设文件、设备、系统、视图等子菜单，界面包含动作编辑区、动作组列表、动作
帧编辑区、姿态编辑区、3D预览图及指令盒等。

菜单栏

指令盒 动作组列表区 动作帧编辑区 姿态编辑区

动作编辑区 3D预览图
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登录界面
● 注册----用户从未注册过Ubtech的账号时，可注册一个新的账号;
● 登录----用户已有Ubtech账号时，登录用户账号;
● 忘记密码----用户忘记密码时，可通过注册手机或注册邮箱找回密码

菜单栏
文件
   ● 新建工程----新建一个空白的工程;
   ● 打开工程----在软件中打开一个已经编辑好的.aes文件和其对应的音乐文件;
   ● 保存工程----第一次点击时会将用户编辑好的工程保存到选择的文件夹下，再次点击时将当前编辑
      的内容保存到前次保存的工程内;
   ● 另存为----将编辑好的工程另存为新的名称或位置的工程;
   ● 退出----退出操作软件。

设备
   ● 连接机器人----将机器人与电脑建立连接:
      软件装好后打开，把机器人开关拨到"ON"，将USB数据线插入到机器人的USB接口，此时电脑将
      自动识别机器人端口并与之连接，连接后菜单栏"连接到"按钮变为灰色而"断开连接"点亮。在电脑
      的USB线连接着机器人，而软件关闭时，再次打开软件，此时电脑不能自动与机器人取得连接，需
      要点击一下快捷菜单"连接到"才能连接。（注：机器人如果已经通过APP与手机连接并在播放音乐，
      则此时无法再与PC软件连接）;
   ●断开连接----将机器人与电脑断开连接:
     点击菜单栏"断开连接"或是直接拔掉机器人的USB数据线，机器人将断开与电脑的连接。
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     ●下载----将网上动作库的动作下载并同步到机器人或将本地编辑的动作同步到机器人。
      一.动作库
      通过点击"下载"按键，用户进入网上动作库（如下图），用户可在"动作库"里查找自己感兴趣的动
      作、舞蹈或寓言故事，并把所选动作下载到本地；

     二.我的动作
    1.已下载---将已下载的动作同步到机器人：
     用户可在"已下载"界面将下载完成的动作通过连接同步到机器人：

3



系统
   ● 系统设置----点击系统的下拉菜单或快捷菜单的"系统设置"，弹出语言设置提示框如下图，选择所
   需要的语言类型点击"确定"。语言设置完成后重新启动软件完成语言切换。

a.当机器人已与电脑连接时，选择要同步的动作后，点击"同步动作"，将动作同步到机器人；
b.当机器人未与电脑连接时，执行连接机器人流程（见：设备—连接机器人）点击"连接机器人"，连
接成功后，同步动作。
2.正在下载---查看动作的下载进度；
3.本地文件---可将本地编辑的动作同步到机器人；
点击"添加动作"将本地动作添加到列表：
a.当机器人已与电脑连接时，选择要同步的动作后，点击"同步动作"，将动作同步到机器人； 
b.当机器人未与电脑连接时，执行连接机器人流程（见：设备—连接机器人）点击"连接机器人"，连
接成功后，同步动作。
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视图
   ●工具栏----点击其下拉菜单"标准"会隐藏或显示快捷菜单;
   ●状态栏----点击可以隐藏或显示软件最低端的状态栏;
   ●面板显示----点击其下拉菜单中的选项可以隐藏或显示"指令盒"、"3D机器人""信息输出窗口（即
   姿态编辑区）;

帮助
   ●关于AlphaRobot1s----获取本软件的相关信息;
   ●硬件版本号----获取机器人主板的固件信息;
   ●检查更新版本----在电脑连接网络的情况下查看服务前上本软件是否有新的版本，并可以进行软件
   升级。
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动作编辑区
音乐层
添加需要编辑的动作所对应的音乐，可以直接在软件上实现读取、播放音乐，让用户得到更好的编辑
动作或舞蹈的体验感。
   ● 添加音乐
   点击该区的"添加音乐"按钮，或在该区的空白区域点击右键---添加歌曲，在弹出的提示框内选择需
   要添加的音乐。由于音乐文件比较大，加载的过程可能比较长，请耐心等待。在加载的过程中，如
   果用户想取消加载，则待读取完音乐文件信息后"取消添加"按钮会被点亮，点击一下即可取消加载。
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   ● 仿真/停止仿真

   仿真/暂停：点击音乐层的         仿真按钮来对音乐进行仿真（即播放），此时该按钮会变为播放状

   态      ，再次点击时音乐暂停。

   停止仿真：点击音乐层的          停止仿真按钮，播放中的音乐会停止并回到开始或设为开始点的位置。

   ● 音乐层右键菜单
   载入音乐文件后，在音乐的波形显示区点击右键弹出快捷菜单如下图：

   1).插入动作：在动作层区添加动作组或动作帧（在介绍动作层时再讲述）;
   2).添加歌曲：添加音乐到软件中;
   3).删除：删除已经添加的音乐;
   4).设为开始点：在播放音乐的过程中，有时候需要从音乐的某个位置开始播放，点击"设为开始点"
   和仿真按钮，音乐即会从选定的位置开始播放。
   5).设为结束点：在播放音乐的过程中，有时候需要到某个位置结束，点击"设为结束点"则音乐播放到
   该位置后停止，光标跳到选定开始播放的位置，若未选择开始点则会跳到音乐的最前端。
   6).选取整首歌曲：当想取消设置的开始点或结束点时，点击"选取整首歌曲"即可回到选取整首歌曲状态;
   注：
    1.在没有选定开始点和结束点时，点击仿真后音乐默认从光标当前所在的位置开始播放;
    2.在设定了开始点和结束点时，点击仿真后不管鼠标的光标在什么位置，均会从开始点的位置播放，在
    结束点的位置停止。
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   ●动作层右键菜单
   在动作层有动作组时，右键点击动作动作组会弹出如下快捷菜单：

动作层
   ● 添加/插入动作帧
   一般情况下，用户是根据音乐的节奏来编辑舞蹈的，当音乐播放到一个节奏点，需要添加动作时，
  用鼠标左键选中音乐层的该节奏点，单击右键---插入动作（或点击动作帧编辑区的"添加"按钮），
  此时，在动作层上会产生一个动作组并被自动命名为name x（x为数字1、2、3...），同时在动作组
  区会生成一个同名的动作组，以及在动作帧编辑区会产生一帧该动作的角度值。
  当需要在某一个动作组里添加很多个动作帧时，可以点击该动作组的任何一个位置或该动作组对应
  的音乐层的任何位置，点击"添加"或"插入动作"既可。建议将相邻的、动作差别不大的动作帧添加到
  一个动作组里，方便编辑以及后面讲到的添加到指令盒调用。
  ●仿真/停止仿真
  仿真/暂停：点击动作层的       仿真按钮来对动作进行仿真，此时该按钮会变为运行状态      ，再次
  点击时动作暂停。
  停止仿真：点击动作层的      停止仿真按钮，运行中的动作会停止并回到动作开始的位置。
  在仿真过程中，如果连接了机器人，则机器人会跟随动作层内的动作帧的变化而变化动作，3D预览
  区的机器人模型跟实际的机器人动作一致。
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   1).剪切/复制/粘贴：复制或剪切一个动作组粘贴在动作层上。当选择粘贴的位置为某个动作组时，
   则粘贴时会将复制的内容粘贴在选定动作组的前面；当选择的是空白区域时，则会粘贴在空白位置。
   2).删除：删除选定的动作组;
   3).单块仿真：点击时仅对选中的动作组进行仿真，在仿真过程中，如果连接了机器人，则机器人会
   跟随动作层内的动作帧的变化而变化动作，3D预览区的机器人模型跟实际的机器人动作一致;
   4).取消仿真：点击时取消正在进行的单块仿真;
   5).插入空白帧：选中一个动作组内任何一帧，点击"插入空白帧"，会在选中的动作组的前面插入一
   个新的动作组，且在新的动作组内新建了一个动作帧;
   6).保存到指令盒：选中某个动作组，在右键菜单中点击"保存到指令盒"弹出"设置名称"提示框，输入
   名称后将此动作组保存到指令盒中，同时指令盒中会显示该名称的指令块。指令盒的作用在讲述"指令
   盒"时再详细介绍。
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   7).修改组信息：当对软件给动作组自动命名为name x不满意时，可以选中该动作组，在右键菜单中点
   击"修改组信息"弹出"修改描述"提示框，输入名称后保存，则会在动作层和动作组列表中显示该修改的
   名称。提示框中的"起始时间"为选中动作组起始时刻点，"终止时间"为选中动作组的结束时刻点，它们
   相减即为该动作组的时间长度。

  ●联合仿真   
  所谓联合仿真即音乐和动作一起进行仿真，目的是在动作编辑过程中检查动作和音乐是否协调。
  1. 联合仿真/暂停：点击动作编辑区底部的       仿真按钮来对动作和音乐进行联合仿真，此时该按钮
  会变为运行状态      ，再次点击时动作暂停。
  2.停止联合仿真：点击动作编辑区底部的      停止联合仿真按钮，运行中的动作和音乐停止并回到初
  始位置。
  3.时间刻度：在联合仿真按钮旁边有一排时间刻度值，第一个数值为时间长度即从动作层或音乐层开
  始位置到鼠标光标位置的长度，第二个数值为时间长度的分辨率为10ms（10毫秒），第三个数值为
  时间长度的时间（即：时间长度*10ms）。
  注：
  有时在仿真的过程中点击暂停按钮让其暂停，可是机器人还要运行一段时间再暂停，这是因为机器人
  动作是以每帧为单位，若暂停前的那一帧动作时间比较长，需要将它运行完毕后才能暂停，这种情况
  属于正常现象。
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  ●动作层的其他功能  
  1.单击：在动作层左键单击某动作组里的动作帧，此时该帧的块变为不一样的颜色，在动作帧编辑
  区域内也会显示选中动作组内的所有动作帧，且会将选中的动作帧里的角度标记为蓝色，让用户可
  以直观的看到所选择的动作帧。同时，3D预览区的机器人模型也会按照选中的动作帧的角度值进行
  相应的动作。
  2.双击：在动作层左键双击某动作组里的动作帧，除了可以实现单击时的功能外，还可以让机器人
  也按照选中的动作帧的角度值进行相应的动作仿真。
  3.调节动作组时间长度：将鼠标放在某个动作组的尾部，鼠标会变成两头都是箭头的状态，此时左
  右拉动可以按照一定的规则改变动作组的时间长度。如果拉动鼠标来减短某个动作组的时间长度，
  则要注意，当该动作组的某一帧时间长度被压缩到20ms以内时则会提示"调整范围过大"。
  4.合并动作组：在需要将两个或多个相邻动作组里的动作帧合并到一个动作组内时，选中第一个动
  作组，按住Shift键不放，再点击最后面一个动作组会弹出"合并"提示框，点击"是"即可将选中的动
  作组合并，并自动命名为第一个动作组的名称。合并过程如下图：
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动作组列表区
在动作层上添加的动作帧都会保存在动作组内，而这些动作组都会显示在动作组列表区，以供更直观、
有效的对其进行编辑处理。

3D预览图区
预览当前的动作姿态。单击或双击动作帧编辑区或动作层任意一动作帧，机器人模型将显示该帧的机
器人动作状态，使用鼠标左键可以旋转模型，从任意角度查看模型状态。

动作组右键菜单
在动作组列表区选中某个动作组，点击右键弹出右键菜单如下，其功能和动作层相应功能类似：

   ● 删除：删除选中的动作组，同时动作编辑区的动作层上的组也被删除;
   ● 修改组名称：与动作层的修改组名称功能相同;
   ● 复制/粘贴：复制一个动作组粘贴在选中动作组的上方;
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姿态编辑区
姿态编辑区的主要作用：

回读
   ● 多个舵机角度值回读：当机器人与电脑连接并且舵机处于带电状态时，机器人的各个关节为锁住

   状态，不能随意摆动，点击一次回读按钮时，舵机将处于掉电状态，关节变得松软可以随意摆动，

   当调节到合适状态时，再次点击该按钮，此时软件会读取并记录机器人所处状态的角度值，点击动

   作帧编辑区的"插入"或"修改"按钮可以分别将此角度值插入选定位置的上方或替换掉某帧的角度值。

   1. 全部回读：点击一次该按钮时机器人全部舵机将会掉电，关节变成松软状态；此时可以摆出自己

   想要的姿势，再次点击时读取并记录机器人全部舵机所处状态的角度值。

   2. 手部回读：点击一次该按钮时机器人手臂部分的6个舵机将会掉电，关节变成松软状态；此时手部

   可以摆出自己想要的姿势，再次点击时读取并记录机器人手部舵机所处状态的角度值。

   3.腿部回读：点击一次该按钮时机器人腿部的8个舵机将会掉电，关节变成松软状态；此时腿部可以

   摆出想要的姿势，再次点击时读取并记录机器人腿部舵机所处状态的角度值.

   ● 单个舵机角度值回读：在姿态编辑区调节舵机角度的按钮上双击弧形按钮中间的中键，此时，该

   舵机将处于掉电状态，再次双击该按钮将会回读这个舵机的角度值。按照此方法双击多个按钮的中

   键将会使多个舵机掉电或回读角度值。

   另外，当用户对机器人某个舵机（或者全部舵机）执行回读操作之后，机器人对应舵机处于掉电状

   态。此时在姿态编辑区机器人图片中，标记的该舵机位置会显示机器人舵机的回读掉电状态（一个

   区别于其他的圆形区域），下图展示了这种不同状态（下图中舵机1、4、9、12处于掉电状态）。
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注意：回读摆造型时，关节角度的转动应在舵机允许的角度范围内。

舵机处于回读掉电状态，
与其余舵机显示不同

处于非掉电状态的舵机
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复位
当机器人与电脑连接以后，点击姿态编辑区的"重置"按钮，机器人和3D预览图机器人将处于复位状态。
复位之后，机器人所有舵机将会从掉电状态变为正常状态，姿态编辑区的机器人图片的相应舵机状态
显示也会更新，如下图所示：

除此之外，另外一些可以引起机器人舵机得电掉电状态改变的操作（在线仿真、角度微调等），因其
操作所产生的机器人舵机状态变更，都会在姿态编辑区的机器人图片对应舵机位置得以体现，如上图
所示一致，此处不再赘述。

单击重置之后，原本处于掉电状态的1、4、5、9、12号
舵机得电，状态更新为右图
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舵机角度微调
在该区域的机器人模拟图上有含编号的机器人关节，分别对应实际的机器人关节，将鼠标放在某个关
节上，会显示调节机器人关节角度的按钮，点击按钮可以调节机器人的关节转角值，单击时调节一度，
按住不动时一直跳动，直到达到关节角度的最大值或最小值，如下图：

例如，在动作帧编辑区编辑好了某帧动作时，可能与理想的动作有细小的偏差，通过在该区域的微调
可以到所需要的效果，再利用回读的方法修改替代不需要的角度值。
舵机角度微调也可以使舵机从掉电状态变为得电状态，同时会在姿态编辑器机器人图片对应位置显示
这种变化。

点击或长按两边的弧形按钮来调节舵
机的角度值，双击中键来使该舵机掉
电/回读
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动作帧编辑区
动作帧编辑区是用来编辑机器人的动作状态，将该区域内的动作帧进行连续仿真便可以形成舞蹈动作。
整个动作帧编辑区包括工具按钮、舵机编号、动作帧区和时间调节区。

工具按钮：位于动作帧编辑区的最上面一排，实现动作帧的添加、插入等功能。
   ● 添加：在动作帧区添加动作帧，具体操作见动作层中"添加/插入动作帧"的介绍;
   ● 删除：点击动作帧区的某帧或某几帧前面的序号选中这些帧，点击按钮"删除"来删除这些帧;
   ● 插入：当动作帧区有动作帧时，点击前面的序号选中某帧，再点击工具按钮"插入"，会将使用回读
   功能读取的一帧角度值插入到选定位置的上方;
   ● 插入拆分：当某个动作组内有动作帧时，点击"插入拆分"会将使用回读功能读取的一帧角度值插入
   到选定位置的上方，且在整个动作组时间长度不变的情况下将组内所有动作帧的时间进行平分。主
   要用于不想改变一个动作组的时间长度而欲在里面增加动作帧的情况。使用时要注意，每次插入新
   的动作帧或是删除帧都会使时间平分;
   ● 修改：选中需要修改的动作帧，再点击工具按钮"修改"，会将使用回读功能读取的一帧角度值替换
   掉选中的动作帧的角度值;
   时间值（ms）:每次插入动作帧的默认时间值。

工具栏 舵机编号

动作帧区 时间调节区

17



舵机编号：ID1--ID16为机器人伺服舵机编号，与姿态编辑区和实际机器人关节编号一一对应。

动作帧区：该区内的数值为伺服舵机在机器人处于一定状态下的角度值，显示了机器人1-16号舵机所
对应的角度，可以在某帧的某个单元格手动输入0-180的数值来调节对应帧和对应关节的角度。单击
某帧前面的序号选中该帧，3D预览图会显示该帧机器人的姿势；双击某帧前面的序号选中该帧，机器
人会摆出该帧的动作状态。

时间调节区：Time下面的数字表示机器人从一帧动作开始到该帧动作结束这个过程所需要的时间。有
时在编辑动作时机器人完成一帧动作后并不需要立即运行下一帧，而是要等待一定的时间才去执行下
一帧动作，那么我们需要两帧角度值相同而时间不同的动作帧来表示，如下图：

图中的500（ms）表示机器人执行该角度值所需要的时间，200（ms）表示机器人在该角度值时停留
的时间。

动作帧区右键菜单：在动作帧区点击右键弹出右键菜单，如下图：

   ● 复制：点击动作帧区某帧的序号来选中该帧，点击复制将其复制到粘贴板;
   ● 插入复制项：选中某帧，点击"插入复制项"则会将复制的内容插入到选中帧的上方;
   ● 添加复制项：点击"添加复制项"则会将复制的内容添加到最后一帧的下方;
   ● 删除：选中某帧，点击"删除"来删除该帧
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指令盒区
指令盒包括缺省动作和新动作两个部分，其主要作用是给用户提供一个可以随时调用软件自带或用户
自己编辑动作的库。
新动作
   ● 保存到指令盒
   当用户在动作层编辑舞蹈动作过程中，如果觉得某个动作组比较有新意或是其他原因需要保存下来，
   在编辑其他的舞蹈动作时可能会用到该动作组，则用户可以在动作层的该动作组上点击右键，然后
   点击"保存到指令盒"输入名称保存后会显示如下：

   "Push-up"就是所保存到指令盒的指令块。
● 指令盒动作块的调用
   将动作组保存到指令盒以后，即使关闭软件，在重新打开软件后该指令块仍然存在。当用户在编辑
   另外一个舞蹈动作时需要用到某个指令块，则只需用鼠标将需要的指令块拖动到动作层选定的位置
   即可。如果用户不再需要用到某个指令块，则可以将该指令块拖动到"新动作"界面底部的"回收站"
 （    ）内将其删除。
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缺省动作
"缺省动作"界面内有一个layer文件和其子文件motion，我们的软件在出货之前会给定一个文件夹，
里面会预置一些基本动作的指令块给用户调用。
   ● 缺省动作的导入
   点击"缺省动作"界面底部的"导入"（    ）按钮，会弹出"选择导入文件"提示框，选择需要导入文件所
   在的文件夹，将后缀名为.abc的文件导入进来。
   如果需要导入多个文件，则需要按住Shift键来选中多个文件。
   ● 缺省动作的调用
   其调用方法与指令块的调用方法相同，这里不再赘叙，不同的是"缺省动作"为软件自带，不能够对其
   进行删除、命名等。
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编辑一个完整的舞蹈文件的步骤
1.双击"Alpha1s"图标打开软件。
2.把数据线插入机器人的USB接口，并将机器人开机，此时，机器人会自动与电脑连接。
3.按下机器人"RESET"键或点击软件姿态编辑区的"重置"按钮让机器人处于复位状态。
4.按照前面讲述添加音乐的方法在音乐层添加一首音乐。
5.用鼠标选择需要插入动作帧的位置，点击一次姿态编辑区的"全部回读"按钮，机器人将处于松软状
态，此时在不超过关节机械限制的情况下，用户可以将机器人摆成自己需要的姿态，再次点击"全部回
读"按钮，软件会读取并记录机器人所处状态的角度值，点击"添加"按钮将此角度值写入动作帧区，形
成一个动作帧，并在动作组列表区形成一个动作组。
6.根据前述的方法（拉动或手动输入）来调节动作帧的时间长度以达到最佳匹配状态。
7.按照以上步骤使用"添加"功能来编辑很多个动作帧，并且保存一个动作组或多个动作组内。在此过程
中，可以使用"修正""删除"等快捷操作键来实现修改角度值和删除帧，也可以通过调节姿态编辑区来对
每个动作进行微调，以达到理想角度。
8.点击动作编辑区的"联合仿真"按钮，机器人会按照当前分支内动作帧进行动作变换而实现相应的动
作，同时音乐也会跟随播放，以此来查看动作和音乐匹配性。
9.可以将一个完整动作的所有动作帧存放在一个动作组内，这样便于修改和重复使用，所以要构成一个
完整舞蹈需要很多个动作组。按照上述步骤来建立很多个动作组。如果需要调用本软件"缺省动作"或"
新动作"的库文件，可以按照前面叙述的方法将需要的文件拖动到动作编辑区的动作层上。
10.点击动作帧编辑区的"联合仿真"按钮对所有动作组进行仿真，以此来查看整个动作的整体效果以及
动作和音乐的匹配性。
11.如果整体动作达到用户的要求，点击菜单栏"保存工程"，将编辑好的动作文件保存到相应的文件夹
下。
12.按照前面讲述"下载"的方法将动作文件下载到机器人的TF卡内，然后使用"切换"功能将机器人切换
到U盘状态，把相对应的音频文件拷贝到music文件夹下（注意：动作文件的名称要与音频文件的名称
一样，否则无法正常播放音乐）。
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13.打开手机端APP软件与机器人连接，在该软件上遥控机器人执行动作文件。
按照以上步骤可以做一个实例:抬起左臂再放下，如下图动作：

前期步骤参考上述1、2、3、4。
有两种方式可以编辑姿态：
a.直接使用姿态编辑区
机器人一开始处于复位状态如图1，要完成上述动作必须要有放下双臂、抬起左臂、放下左臂3个动作，
可见动作组内应该有3个动作帧。观察机器人，得知控制机器人放下/抬起左臂为5号舵机，分别为
增大/减小角度值；放下/抬起右臂为2号舵机，分别为减小/增大角度值。用鼠标左键点击5号舵机的增
大按钮，将关节角度调至180度；用鼠标左键点击2号舵机的减小按钮，将关节角度调至0度，点击"添
加"按钮建立新的动作帧，此时加入的动作帧如图2的角度值，机器人显示动作1图样的动作。

按照以上的方法，在第一行和第二行动作帧下面分别添加动作2和动作3图样的动作帧。

动作1 动作2

图2

动作3

图1
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b．使用"回读"功能编辑
点击一次姿态编辑区"手部回读"，机器人手部舵机处于掉电状态，此时可以扳动机器人的关节，将机器
人摆成动作1图样的状态，再次点击该按钮，软件会读取并记录机器人所处状态的角度值，然后点击动
作帧编辑区的"添加"按钮将记录的角度值插入到动作帧区。（或使用双击中键的方式来让相应的关节回
读角度值）。
按照同样的方法，在第一行和第二行动作帧下面分别添加动作2和动作3图样的动作帧。
采用以上两种方法编辑好的动作帧如图3:

以上动作完成后，仿真时三个动作帧的运行时间均为500ms，总时间为1500ms，而且三个动作之间没
有停留时间，即完成一个动作马上执行下一个动作。在根据音乐来编辑舞蹈过程中，有时需要一个动作
完成后停留一段时间再去执行下一个动作，则我们需要采用相同角度值的两帧，如图4:

则在仿真时，执行完第一个动作停留600ms再去执行第二个动作，再停留700ms后去执行第三个动作，
再停留800ms后去执行后面的动作，总时间为3600ms。

剩下的步骤按照上面讲到的8-13步骤逐步完成，这里不再赘述。

图3

图4
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