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摘要 

 

EliRobot 提供了 dashboard shell，并支持大量的查询、设置及控制命令，允

许用户或者高级开发人员通过 TcpSocket 发送命令来对 EliRobot 机器人平台进行

控制。 
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说明 

 

EliRobot 在迭代过程中不断优化 dashboard shell 的使用体验，因此会有命令

随着版本迭代更新而被废弃或新增，本说明书也会适时更新，请与相关服务人员

保持联系，以便及时获取最新版本的软件及教程文档。 

 当前说明书版本 适用 EliRobot 版本 

1.0 2.1.0~ 
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1 引言 

本教程描述的是 EliRobot 机器人平台开放的 dashboard shell，允许用户或开发者通过 TcpSocket 连接

EliRobot 并对其进行访问控制。 

1.1 连接 EliRobot 

TcpSocket 远程连接 dashboard shell 需要通过 TcpSocket 工具、telnet 命令行、开发代码中绑定机器人 IP

地址及 dashboard shell 端口 29999 实现，如图 1.1 所示为 TcpSocket 客户端创建。 

 

图 1.1 连接 EliRobot dashboard 服务器 

创建 TcpSocket 客户端并连接 dashboard shell 后，会接收到如图 1.2 所示文本内容，提示客户或开发者

可以使用 help 或 usage 命令查询 dashboard shell 支持的命令及其使用描述。 

 

图 1.2 EliRobot dashboard 服务器连接成功 

需注意的是 dashboard shell 命令默认需以“\n”作为结束输入标识符，因此在发送命令时要以“\n”结

尾，否则将被认为未完成输入，不会被响应。 
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2 dashboard shell 命令 

EliRobot dashboard shell 提供了大量的命令，以便与 EliRobot 机器人平台进行交互，本章将对这些命令

进行详细描述。 

2.1 dashboard shell 命令速查 

本节将对 dashboard shell 支持的所有命令进行功能的简要描述。 

2.1.1 基础指令 

 此部分主要是与机器人功能本身相关性较低的基础性命令。 

命令 描述 

brakeRelease 释放机器人抱闸 

clear 清除报警 

closeSafetyDialog 关闭安全模式弹出框 

echo 检验当前连接状态，若正常则返回“OK” 

help 用户获取所有命令列表及使用方法 

log 添加日志信息 

operation[暂不开放] 获取/设置机器人操作模式(手动、自动及远程) 

popup 弹出一个显示给定文本的消息框或关闭最近由 popup 命令的消息框 

quit 断开与 dashboard shell 的连接 

reboot 重启 EliRobot 

remote[暂不开放] 开启/关闭远程操作模式 

robotControl 机器人上电/下电 

robotMode 获取机器人模式 
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robot 获取机器人信息(机器人型号) 

shutdown EliRobot 关机 

status 获取机器人状态信息(速度、模式、安全模式及运行状态等) 

unlockProtectiveStop 解除机器人保护性停止 

usage 用于获取指定命令使用方法 

version 获取EliRobot及EliServer版本(若EliServer当前不存在，则仅返回EliRobot

版本) 

2.1.2 功能性指令 

 此部分主要是与机器人功能本身相关性较高的功能性命令。 

configuration 加载指定配置文件、获取当前配置文件或状态 

pause 暂停任务 

play 运行当前任务(会做运行检查，机器人状态或任务不合法不予运行) 

safety 重启安全模式、获取安全模式及获取安全状态 

speed 获取/设置机器人速度 

stop 停止任务 

task 加载指定任务、获取当前任务状态、获取当前任务是否在运行、获取当前任

务保存状态等信息 

2.2 dashboard shell 命令详解 

本节将对 dashboard shell 支持的所有命令进行使用方法、参数、返回内容及注意要点等多方面描述。 

2.2.1 基础指令 

 此部分主要是与机器人功能本身相关性较低的基础性命令。 

brakeRelease 
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brakeRelease 命令主要用于释放机器人抱闸。 

用法：breakRelease [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 释放机器人抱闸 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

brakeRelease 命令用法示例(返回内容如下图)： 

brakeRelease 

 

clear 

clear 命令主要用于清除 EliRobot 报警。 

用法：clear [-a |-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

-a 清除报警 清除报警 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

clear 命令用法示例(返回内容如下图)： 

clear -a 

 

closeSafetyDialog 

closeSafetyDialog 命令用于关闭正在显示的安全模式弹出框。 

用法：closeSafetyDialog [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 关闭正在显示的安全模式弹

出框 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 
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closeSafetyDialog 命令用法示例(返回内容如下图)： 

closeSafetyDialog 

 

echo 

echo 命令主要用于检验与 dashboard shell 服务器的连接状态，若连接正常，则返回“Hello ELITE 

ROBOTS.”。 

用法：echo [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 检验与 dashboard shell 服务器

的连接状态 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

echo 命令用法示例(返回内容如下图)： 

echo  

 

help 

help 命令主要用于查询 dashboard shell 全部或给定命令用法及描述。 

用法：help [command...] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

[command...] 一到多个命令名称以空格隔

开 

返回给定命令的用法及描述 

无 无 返回 dashboard shell 支持的全

部命令用法及描述 

使用获取 configuration 和 task 两个命令的用法描述示例(返回内容如下图)： 

help configuration task  
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log 

log 命令主要用于处理日志。 

用法：log [-a <logMessage>|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

-a 添加日志 添加一个内容 logMessage 为

日志信息 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

log 命令用法示例(返回内容如下图)： 

log -a this is a test log message 

 

EliRobot 响应并添加日志到日志栏如下图所示。 
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operation[Todo] 

operation 命令主要用于获取及设置机器人操作模式(主要为 None、Manual、Automatic、Remote)。 

 

popup 

popup命令主要用于在EliRobot机器人平台弹出一个显示给定文本的消息框或关闭最近由 popup命令的

消息框。 

用法：popup [-s <content>|-c|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

-s 弹出消息框 弹出内容为 content 内容的消

息框(最多支持显示 10 个由 popup

弹出消息框) 

-c 关闭弹出框 关闭popup命令最近弹出的可

见弹出框 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

popup 命令用法示例(返回内容如下图)： 

popup -s this is a test message 

 

EliRobot 响应并添加弹出消息框如下图所示。 

 

 

quit 

quit 命令主要用于断开与 dashboard shell 服务器的连接。 

用法：usage [-h] 
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指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 断开与 dashboard shell 服务器

连接 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

quit 命令用法示例(返回内容如下图)： 

quit  

 

 

reboot 

reboot 命令主要用于通过 dashboard shell 服务器重启 EliRobot，需注意的是重启 EliRobot 会连同

dashboard shell 服务器一并重启，因此在重启后需要重连 dashboard shell 服务器。 

用法：reboot [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 重启 EliRobot 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

reboot 命令用法示例(返回内容如下图)： 

reboot 

 

 

remote[Todo] 

remote 命令主要用于操作远控控制开关的打开和关闭(远控控制开关主要用于允许/禁止切换操作模式

到远程控制模式)。 

 

robot 

robot 命令主要用于获取机器人信息(目前主要为机器人类型)。 

用法：robot [-t|-h] 
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指定命令参数 参数描述 执行结果 

-t 机器人类型 获取机器人类型 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

robot 命令用法示例(返回内容如下图)： 

robot -t 

 

robotControl 

robotControl 命令主要用于机器人上/下电。 

用法：robotControl [-on|-off|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

-on 上电 机器人上电 

-off 下电 机器人下电 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

robotControl 命令用法示例(返回内容如下图)： 

robotControl -on 

 

robotMode 

robotMode 命令主要用于获取机器人模式。 

用法：robotMode [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取机器人模式 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

robotMode 命令用法示例(返回内容如下图)： 
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robotMode 

 

shutdown 

shutdown 命令主要用于 EliRobot 关机，注意此命令使 EliRobot 关机后，与 dashboard shell 也将关闭。 

用法：shutdown [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 EliRobot 关机 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

shutdown 命令用法示例(返回内容如下图)： 

shutdown  

 

status 

status 命令主要用于获取机器人当前状态信息(速度、机器人模式、安全模式、运行状态等)。 

用法：status [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取机器人模式 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

status 命令用法示例(返回内容如下图)： 

status 

 

unlockProtectiveStop 

unlockProtectiveStop 命令主要用于解除机器人保护性停止。 
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用法：unlockProtectiveStop [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 解除机器人保护性停止 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

unlockProtectiveStop 命令用法示例(返回内容如下图)： 

unlockProtectiveStop  

 

usage 

usage 命令主要用于查询 dashboard shell 全部或给定命令用法。 

用法：usage [command...] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

[command...] 一到多个命令名称以空格隔

开 

返回给定命令的用法 

无 无 返回 dashboard shell 支持的全

部命令用法 

使用获取 payload 和 popup 两个命令的用法示例(返回内容如下图)： 

usage payload popup  

 

version 

version 命令用于获取当前 EliRobot 及 EliServer 的版本。 

用法：version [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取当前EliRobot及EliServer

的版本 
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-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

version 命令用法示例(返回内容如下图)： 

version  

 

 

 

 

 

 

2.2.2 功能性指令 

 此部分主要是与机器人功能本身相关性较高的功能性命令。 

configuration 

configuration 命令主要用于进行配置文件相关查询或设置。 

用法：configuration [-p <path>|-s|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取当前加载的配置文件相

对路径 

-p <path> 按路径加载配置文件(path 为

配置文件路径，不能为空) 

按 path 路径加载配置文件 

-s 修改状态 获取配置文件修改状态 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 
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加载配置文件时，configuration 命令支持绝对路径及相对路径模式加载配置文件，但必须是配置目录(当

前版本同任务目录)下配置文件(如下图所示两种模式都是允许的)：  

configuration –p default.configuration 

configuration –p D:\workPro\EliRobot\build\EliRobot\program\ default09. configuration 

如查看当前配置文件修改状态的命令用法示例(返回内容如下图)： 

configuration -s 

 

play 

play 命令主要用于运行当前任务。 

用法：play [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 运行当前任务(机器人状态、

任务状态不具备则会失败) 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

play 命令用法示例(机器人或任务状态不具备，运行失败返回内容如下图)： 

play 

 

pause 

pause 命令主要用于暂停任务运行。 

用法：pause [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 暂停当前运行任务(暂停失败

或无任务在运行中则会提示执行

失败) 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

pause 命令用法示例(无任务在运行，暂停失败返回内容如下图)： 
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pause 

 

safety 

safety 命令主要用于重启安全模式、获取安全模式及获取安全状态等安全模式相关操作。 

用法：safety [-s|-r|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

-s 安全状态 获取安全状态(较-m 更准确) 

-m 安全模式 获取安全模式 

-r 重启安全系统 重启安全系统 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

其中-s 返回值表示机器人系统当前所处的安全模式，分别对应不同的场景，而-m 安全模式也表示机器

人当前所处的安全模式，但是二者略有不同：-s 的返回结果更为严格的区分了一个防护停止

(SAFEGUARD_STOP)具体是自动模式防护停止(AUTOMATIC_MODE_SAFEGUARD_STOP)、系统三位开

关使能停止(SYSTEM_THREE_POSITION_ENABLING_STOP)及 TP 三位开关使能停止

(SYSTEM_THREE_POSITION_ENABLING_STOP)三者中的哪一个；而-m 返回值则不予区别，统一返回防

护停止(SAFEGUARD_STOP)。二者返回枚举值如下： 

NORMAL  正常模式 

REDUCED 缩减模式 

PROTECTIVE_STOP 保护性停止 

RECOVERY 恢复模式 

SAFEGUARD_STOP 防护停止 

    SYSTEM_EMERGENCY_STOP 系统紧急停止 

    ROBOT_EMERGENCY_STOP 机器人紧急停止 

    VIOLATION  违规 
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FAULT 故障 

VALIDATE_JOINT_ID 验证关节 ID 

UNDEFINED_SAFETY_MODE 未知 

  AUTOMATIC_MODE_SAFEGUARD_STOP 自动模式安防护停止 

SYSTEM_THREE_POSITION_ENABLING_STOP 系统三位开关使能停止 

TP_THREE_POSITION_ENABLING_STOP TP 三位开关使能停止 

-r 用于当发生违规(VIOLATION)及故障(FAULT)未知的异常安全模式时重启安全系统。 

safety 命令用法示例(返回内容如下图)： 

safety 

 

 

speed 

speed 命令主要用于获取/设置机器人速度。 

用法：speed [-v <value>(2-100)|-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取机器人速度 

-v 速度 设置机器人速度(value 为速度

值，范围 2-100) 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

speed 命令设置机器人命令为 50%用法示例(返回内容如下图)： 

speed -v 50 

 

 

stop 

stop 命令主要用于停止任务。 
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用法：stop [-h] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 停止当前运行任务(停止失败

则会提示执行失败) 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

stop 命令用法示例(返回内容如下图)： 

stop 

 

task 

task 命令主要用于进行任务文件相关查询或设置。 

用法：task [-h|-p <task path>|-s|-r|-ss] 

指定命令参数 参数描述 执行结果 

无 无 获取当前加载的任务文件相

对路径(未命名任务因暂未保存本

地无明确路径，视为无文件加载) 

-p <path> 任务目录下任务文件绝对或相

对路径 

按 path 路径加载任务文件 

-s 任务状态 获 取 任 务 状 态 (Playing 、

Paused、Stopped) 

-r 任务是否在运行 获取任务是否在运行 

-ss 任务保存状态 获取任务保存状态 

-h 帮助 获取当前命令帮助信息 

加载任务时，task 命令支持绝对路径及相对路径模式加载任务文件，但必须是任务目录下任务文件(如

下图所示两种模式都是允许的)：  

task –p movel.task 

task –p D:\workPro\EliRobot\build\EliRobot\program\Test1.task  
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查看当前任务文件运行状态的命令用法示例(返回内容如下图)： 

task -s 

 

查看当前任务是否正在运行的命令用法示例(返回内容如下图)： 

task -r 

   

查看当前任务文件保存状态的命令用法示例(返回内容如下图)： 

task -ss 

   

3 dashboard shell 常见错误 

EliRobot dashboard shell 本质是调用 EliRobot 及 EliServer 相关资源响应外部命令请求一个服务器。它会

在接收到命令请求后，进行格式校验、模式匹配等处理。通过格式校验来判断当前输入内容是否符合要求

或是否支持该操作；通过模式匹配匹配出符合请求预期的处理逻辑并执行。 

如前文所述，EliRobot dashboard shell 以换行符作为命令结束符，因此若一个请求文本中间存在换行符，

则会以换行符进行分割作为两个或多个命令请求进行处理。分割后命令会被不同的线程进行处理，因此其

时序及完成时间不可预知的(尤其有响应耗时的命令时)。因此对于有时序依赖的命令，是极其不建议写在一

个请求中去执行的。 

如上所述，EliRobot dashboard shell 是调用 EliRobot 及 EliServer 相关资源响应请求，因此它不关心命令

本身所对应功能的执行条件是否满足、执行结果及上下文等功能性的逻辑，它更多的关心命令的格式是否

正确、是否有对应模式处理逻辑响应请求、响应逻辑是否执行。因此对于有状态依赖的命令，是不推荐写

在一个请求中去执行的。 

下文将对上文所述的情况，针对实际使用中常见的错误进行描述，以期使用者能够避开这些错误，合

理正确的使用 EliRobot dashboard shell。 

3.1 命令未响应 

 发送命令请求后，dashboard shell 未响应命令，通常是由于连接异常(未连接或断开)及命令请求没有

结束(缺少换行结束符)。前者需要检查连接状态，保证客户端与 dashboard shell 命令服务器处于连接状态；

后只需要重新发送一个换行符即可(如图 3.1 所示)。 

 

图 3.1 命令请求缺少结束符处理 
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3.2 格式校验错误 

 dashboard shell 命令有三种形式：command；command option；command option <arg>。不同的命令支

持的形式有所不同，可以通过 help 命令或 usage 命令获取命令使用方法。发送命令请求后，dashboard shell

命令服务器会对命令请求格式进行校验，校验通过才会执行命令。 

基于上述命令形式，命令请求校验失败大致分为几种：缺少必要的 option 及<arg>；缺少必要的<arg>。

对于前者服务器会返回错误提示及命令的使用方法，而对于后者则只会返回命令 option 使用描述。如图 3.2

所示前两次命令请求分别对应上述两种格式校验失败情况，第三次命令请求校验通过。 

 

图 3.2 命令请求格式校验失败 

3.3 时序依赖命令功能结果异常 

 dashboard shell 命令服务器在接收到命令请求进行相关处理后，调用相关资源运行命令对应的功能，

但是对应的功能执行通常不是瞬时执行完毕的，而 dashboard shell 命令服务器只负责执行对应的功能，不负

责等待功能执行完毕，也不对执行结果负责，因此当时命令请求间隔时间较短同时又有时序上的依赖，就

会出现功能执行结果异常。 

如 popup -s 是用于在 EliRobot 上弹出一个消息框，而 popup -c 则用于关闭最近由 popup 命令弹出的消

息框，若在一个命令请求中组合使用多个命令请求(如图 3.3 所示)，其结果是难以保证是预期的结果。因为

组合命令的预期是对应功能执行完成的先后顺序同命令请求中的先后顺序一致，然后实际中不同命令的功

能大小，执行时长不同，因此功能执行完成的先后顺序同命令请求中的先后顺序不是必然相同的。 

 

图 3.3 时序依赖的组合命令使用 

因此不建议有时序依赖的多个命令请求写在一个命令请求中。 
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3.4 状态依赖命令功能结果异常 

 有些命令有状态依赖，即后者正常执行需要前者命令对应的功能正常执行后的结果，如机器人释放抱

闸需要依赖机器人上电状态，未上电不能释放抱闸。这类有状态依赖的命令若被写入到一个命令请求中，

也会因为所依赖的状态未能及时被满足从而导致命令执行失败。如图 3.4 所示将机器人下电、上电及释放抱

闸命令请求写在一个命令请求中，期望 dashboard shell 服务器能够一次给机器人下电、上电及释放抱闸，然

后实则三个命令请求近乎同时执行，因此释放抱闸所依赖的机器人上电状态时不能得到满足的，因而导致

执行结果并不能达到期望结果。 

  

图 3.4 状态依赖的组合命令使用 
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