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地平线RDK X3是一款高性能的嵌入式开发板，能够提供出色的计算性能

和能效比。它还拥有丰富的接口和扩展槽，支持多种外设和传感器，可以

满足机器人、无人驾驶、智能家居等领域的应用需求。

除了高性能和丰富的接口外，地平线RDK X3还配备了TogetheROS开发

平台，这是一个专门为机器人开发而设计的开发平台，可以帮助开发者构

建高效、可靠的机器人应用程序。通过使用TogetheROS，开发者可以快

速地构建机器人应用程序，并轻松地利用社区中已经构建好的模块和库来

简化开发过程。

地平线RDK X3在机器人开发领域拥有广泛的应用前景，它可以用于开发

机器人控制系统、机器人视觉系统、机器人导航系统、机器人智能算法等

多个方面，能够让生态开发者在机器人领域中实现更加丰富和高效的创新

和发展。

RDK X3



参数对比

开发板 树莓派4B Jeston Nano RDK X3

CPU 4核A72 4核A57 4核A53

内存 2GB/4GB/8GB 2GB/4GB 2GB/4GB

AI引擎 无 CPU/CUDA BPU

算力 0.2T（FP16） 0.5T（FP16） 5T（INT8）

编解码 1080P@30fps 4K@30fps 4K@60fps

扩展接口 USB/ETH/CSI/HDMI

功耗 Max 15W Max 20W Max 10W

操作系统 Ubuntu 20.04 Ubuntu 18.04 Ubuntu 20.04

机器人扩展框架 ROS ROS、Isaac SDKROS、Isaac SDK ROS、TogetheROS



丰富资料 开源开放

github：https://github.com/HorizonRDK地平线开发者社区：https://developer.horizon.cc



嵌入式产品介绍

智能音箱

边缘计算盒

机器人

智能会议

智慧教育

智能家居

AIoT与通用机器人

算法芯片

工具链服务



人机交互解决方案



详细介绍：https://www.originbot.org/

地图构建SLAM 自主导航

人体跟随 手势控制

机器人开源套件——OriginBot，快速上手智能机器人开发

https://www.originbot.org/


硬件组装

http://originbot.org/guide/hardware_setup/

安装rufus ，mobaxterm

建议先把电源线接上，但不要上电

http://originbot.org/guide/hardware_setup/


烧写镜像

1.解压智能小车系统镜像
2.按照软件配置的镜像安装进行（rufus）



常用开发方法介绍

串口通信

 按位（bit）发送和接收字节

 波特率：单位时间内载波参数变化的次数，代表传输
速率

 数据位：通信中实际数据位的个数，一般为6、7或
8bit

 停止位：用于表示单个包的最后一位。典型的值为1，
1.5和2位

 奇偶校验位：在串口通信中一种简单的检错方式。对
于偶和奇校验的情况，串口会设置校验位（数据位后
面的一位），用一个值确保传输的数据有偶个或者奇
个逻辑高位

SSH安全外壳协议

 是一种在不安全网络上用于安全远程登录和其他安
全网络服务的协议。

 通过网络的方式访问设备，与串口通信方式相比拥
有更大的带宽和自由度

 使用方式：ssh username@IP

 举例：ssh root@192.168.1.10



RDK X3系统配置

Quick View安装 串口驱动和MobaXterm工具
https://mobaxterm.mobatek.net/download.html

将烧写好的SD卡插入RDK X3，将串口转接板与RDK X3正确连接

Session->new session。设置MobaXterm串口通信参数，波特率921600



运行环境配置

输入用户名root

输入密码root（不会显示出来）



连接手机创建Wifi热点

$ sudo nmcli device wifi rescan # 扫描wifi网络
$ sudo nmcli device wifi list # 列出找到的wifi网络
$ sudo wifi_connect "SSID" "PASSWD" # 连接某指定的wifi网络
$ ifconfig #查看开发板IP地址

注意：
1.请将个人热点中的wifi频段设置为2.4G
2.用户名与密码中不要携带空格



通过SSH访问RDK X3

配置mobaXterm，填入X3派IP地址

用户名与密码均输入root

输入 top 指令，查看系统状态



控制器固件安装

按照烧写控制器固件步骤操作即可

注意：烧写控制器前请断开控制器与RDK X3之间的连接



打开虚拟机

1.安装虚拟机软件
2.解压虚拟机镜像
3.打开虚拟机（选择解压的虚拟机镜像文件夹）

虚拟机密码：ros



报告

1.识别原理
2.实现过程
3.遇到的问题
4.运行效果（视频）
5.实验感想



示例运行

1.基础使用（实现rviz可视化即可）
1.1 机器人遥控与可视化
1.2 相机驱动与可视化
1.3 雷达驱动与可视化
1.4 IMU驱动与可视化

2.应用功能
2.1 人体跟随
2.2 手势控制
2.4 SLAM地图构建
2.5 自主导航
2.3 视觉巡线（OpenCV）



视觉巡线（AI深度学习）

1.PC端环境配置（打开虚拟机，无需安装下载，已经配置好）

2.数据采集与标注（按照文档操作，注意：相机是在车上跑，标注是在PC端跑，建议三百张左右）

3.模型训练（按照文档操作，在PC端进行训练）

4.模型转换（在PC端进行）
4.1 生成onnx模型
4.2/home/gyh/dev_ws/src/originbot_desktop/originbot_deeplearning/line_follower_mod
el功能包下的数据集文件夹(image_dataset)和生成的onnx模型拷贝到
/home/gyh/horizon_xj3_open_explorer_v2.3.3_20220727/ddk/samples/ai_toolchain/hor
izon_model_convert_sample/03_classification/10_model_convert/mapper包中
4.3 启动容器：sudo docker start e519a2b9d7f1
4.4 进入容器：sudo docker exec -it e519a2b9d7f1 /bin/bash
4.5 进入工具链文件夹：cd /ai_toolchain
4.6 按照文档，从生成校准数据步骤开始操作

5.模型部署（按照文档操作，将模型从虚拟机发送至板端。scp 模型路径 root@板端ip:板端路径）

编译命令：colcon build –-packages-select line_follower_perception (/userdata/dev_ws路径下)


