
酷卓协作机器人应用手册——Socket 

1 引言 

1.1 读者对象 

本手册阅读对象为酷卓协作机器人 Socket 用户。 

1.2 手册内容 

本手册描述了 Socket 的基础知识、酷卓机器人作为客户端的应用以及工程样例。 

1.3 适用系统版本 

本手册版本为 1.0，适用机器人系统版本为 1.3.2 及以上。 

 

2 Socket 概述 

2.1  Socket 背景 

Socket，或称套接字，充当着应用层和传输层之间的桥梁，使得不同主机上的应用程序能够通



3 网络层 



 

可以看出，整个过程略微复杂，但是使用封装好的 Socket 则不需要关心握手以及分手的具体细

节。Socket 只需要 creat、read、write 及 close 几个指令即可完成通信建立以及读写操作。 

 

3 酷卓协作机器人 Socket 指令案例 

本章节描述酷卓协作机器人使用与相机通讯的实施。 

3.1 项目需求 

机器人与相机配合做识别、定位等处理。 

 

3.2 需求分析 

相机做服务器，机器人做客户端，机器人向相机发送触发拍照的命令(字符串)，然后等待相机

返回，后续根据相机返回参数做相应处理。 

 





 

 

该程序是工程下主程序调用的一共子程序，其中每一行的含义如下： 

行号 指令



5 SocketClose 
关闭 Socket0，操作返回值赋值给 flag，操作成功返回 0，否则

返回 1。 

通常，可以在程序初始化时创建 Socket，后续在循环中发送或接收信息。 

如果想要预防通讯断连，也可在循环中创建，但是如果已经被创建则操作返回值为 1。 

 

3.5 拓展 

由此案例也可以轻松推演出更多功能，例如将收到的 6 维数组形式的字符串转换成点位，然后

移动至该点位。 

 

 

4 资参考料 

酷卓协作机器人用户手册 


