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1.产品简介

机器人数字孪生仿真基础工作站，是采用数字孪生技术与人机协作机器人技术综合的一体化实训平台，

该平台采用了虚拟仿真、虚实结合的仿真的实训体系，能够真正 1:1的为学生提供从基础到实践的学习和集

成开发的平台。

机器人数字孪生仿真基础工作站

传统的机器人实训工作站一般采用模块化的附件配置，如传输带、爪具、组装单元模块等，但一旦集

成就很难进行学生的个性化应用实训，只能面向该机器人已经集成的实训模块进行机械式练习，为解决该

问题，平台采用真实的协作机器人本体与 3D虚拟化工厂软件连接，通过在 3D孪生工作站实现对机器人的

1:1互动，实现机器人的各种集成应用仿真。

目前，市场上大部分的机器人示教仿真系统都是基于单机器人本体的仿真系统，由于缺乏实际应用场

景的调试，导致在机器人仿真系统中使用者并没有过多的学习与应用的体验，但如果以机器人为中心搭建

真实应用场景，又会导致使用者培训学习成本过高，难以维护。

机器人数字孪生仿真基础工作站，针对于协作机器人的可视化互动仿真系统，采用的数字孪生技术，

将机器人本体与虚拟世界关联，通过虚拟设计完成机器人周边设备的搭建，以真实的机器人完成示教编程

以及协作控制，通过仿真将真实的机器人与虚拟世界融合。不仅能够以单本体协作机器人为中心搭建与实

际应用场景同规模大小的虚拟应用场景，克服学习成本过高等问题，同时可通过 VR眼镜映射虚拟场景，使

用者在学习或者应用调试时可获得良好的人机交互以及互动体验。

机器人数字孪生互动
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2.产品特点

 真实：手持拖动示教的 1:1真实协作机器人与 3D世界机器人互动；

 设计：真实的机器人本体，虚拟化机器人周边设备，从而构成百变的机器人工作站应用；

 丰富：上百种机器人周边设备模型库，1:1按照行业应用场景打造；

 创新：不仅仅是工业机器人编程，融合了 PLC、运动控制、机器视觉等应用；

 实训：低成本、低维护、高安全的数字孪生实训系统；

3.主要构成

3.1智能协作机器人

智能协作机器人系统

产品特点：

（1）协作安全

具有灵敏的力度反馈特性，特有的碰撞监测功能，工作中一旦与人发生碰撞，便会立刻自动停止，无

需安装防护栏，在保障人身安全的前提下，实现人与机器人的协同作业。

人机协作安全

（2）高精度与灵敏度

机器人的重复定位精度可达±0.02mm，适用于各种自动化中对精度有高度要求的工作。轻质量小型化

的身材，面对不同的应用场景，也能快速部署和设置。
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机器人重复定位测试

（3）单易操作

用户可直接通过手动拖拽来设置机器人的运行轨迹。可视化的图形操作界面，让非专业用户也能快速

掌握。

机器人拖拽示教

（4）模块化

机器人的额定使用寿命为 25000 小时，即便是在工作超负荷，环境恶劣的情况下，也可正常运行，模

块化的设计理念，让机器人的维修与保养更加快速与便捷。关节模块一旦出现故障，用户可在极短的时间

内进行更换。

（5）实用性

包含了机器人搬运、上下料、码垛等常用工艺，集成了 IO通信和 PLC配合控制以及视觉跟踪等高端技

能，便于技术人员熟悉了解其他应用方式机器人工作站的配置和操作，有助于提高技术人员综合实践能力。

（6）智能与开放

系统支持多种形式的应用编程接口，提供多种平台 SDK 开发包，支持 Linux 下 C/C++编程、Lua脚本

语言编程、Windows VC++、Python脚本编程、QT跨平台编程开发。

外形尺寸及工作范围：

机器人尺寸及工作范围
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3.2机器人 3D虚拟仿真软件

机器人 3D虚拟仿真软件

机器人 3D虚拟仿真软件不仅仅是一套六轴机器人的实训仿真软件，它内置了有多种虚拟

控制器，并 1:1的兼容数字孪生机器人的仿真应用，能够将机器人与 PLC、嵌入式运动控制、

移动机器人、人工智能模块结合进行混合仿真，从而实现真正意义上的人机协作集成和开发。

 3D场景：丰富的工业模型库，可自定义拖拽建设各类机器人应用；

 虚拟控制器：内置 PLC、物联网、运动控制器以及机器视觉等多种控制器；

 虚拟电气接线：内置电气接线系统功能，能够拖拽式接线，并导出电气 Excel表格；

 孪生仿真互动：与真实的机器人连接实现孪生仿真互动；

 VR系统：能够接入手机 APP以及 VR眼镜实现沉浸式仿真；

此外，软件系统不仅仅是针对于机器人系统的简单示教与编程应用，通过结合 PLC系统、

运动控制系统以及机器视觉控制系统等各种集成控制，能够给与一套虚拟与现实机器人工厂应

用场景的复现。一般学校现有的条件下，有许多实训任务是根本不可在实验室完成的，如工业

机器人多机协同的集成应用，机器人人机协作复杂集成，对于实体设备的维护成本和空间成本

要求很高，学校很少有更好的实践条件提供给学生。而利用数字孪生技术，通过将虚拟化、虚

实一体化以及综合数字孪生应用技术进行良好的集成与设计，能够很好的解决该问题。

4.产品配置参数

序号 名称 参数 数量

1 协作机器人

协作机器人本体：

最大负载：5kg
机械臂重量：24kg
自重负载比：＜4.8
自由度：6自由度

重复定位精度：±0.02mm
工作半径：880mm
工具端线速度：≤2.8m/s
通讯接口：CAN总线接口

连接控制柜电缆长度：5m

1套
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供电电源：48VDC
功耗：普通功耗下约为 960W
外壳材料：铝合金

工作环境温度：0~40℃
工作环境湿度：25~85%（无冷凝）

防护等级：IP54
J1轴运动范围：±175°
J2轴运动范围：±175°
J3轴运动范围：±175°
J4轴运动范围：±175°
J5轴运动范围：±175°
J6轴运动范围：±175°
J1-J3最大速度：150°/s
J4-J6最大速度：180°/s
工具端数字量输入：4路（可配）

工具端数字量输出：4路（可配）

工具端模拟量输入：2路
工具端电源输出：0V/12V/24V（可配）

工具端电流输出：0.8A

电控箱：

尺寸（长宽高）：380mm×350mm×240mm
重量：20kg
示教器连接电缆长度：4m
通讯接口：以太网，ModBus-RS485，TCP
供电电源：100~240VAC，50~60Hz
防护等级：IP43
数字量输入：24路
数字量输出：16路
模拟量输入：3路
模拟量输出：4路
电源输出：24V
电流输出：3A

示教器：

尺寸（长宽高）：355mm×235mm×54mm
重量：1.8kg
显示屏：12寸电阻式液晶触控屏，彩色

功能按钮：开关机按钮、紧急停止按钮、力控按钮

防护等级：IP43
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机器人功能：

可通过示教器对机器人动作进行示教和在线编程，同时支持拖动示

教；

具有碰撞防护功能，提供 10个等级的碰撞防护等级，机器人检测

到碰撞后自动停止；

支持多种平台 SDK 二次开发，支持 Linux下 C++编程、Lua脚本

语言编程、Windows VC++、Python脚本编程、QT跨平台编程开

发；

2
机器人 3D虚拟

仿真软件

（1）虚拟 3D工厂功能：具有丰富的 3D模型库，用户可自定

义搭建虚拟工厂，模型支持复制粘贴，拖拽移动，和自由旋转。

（2）模型库功能：具有丰富的 3D工程资源库，包含工业机

器人模型库、物流传输模型库、移动机器人模型库、数控机床、直

角坐标机械手等，且模型能对应到实体的工业设备，模型可根据需

要自由设置长宽高、颜色、功能等；

（3）3D模型导入功能：软件支持外部 3D模型导入，用户可

以自己搭建模型库和对自建模型库的增删改动，包括模型图标、模

型尺寸比例大小。外部模型导入功能支持：STL、obj、3mf、gltf2、

以及 fbx格式等，并提供丰富的 3D模型库导入文件；

（4）虚拟人物多人互动功能：软件具有多人互动功能，即支

持 PC 端、手机 APP、以及 VR/AR 眼镜接入，实现多人在同一个

场景仿真应用，主服务器软件显示接入者的虚拟 3D画面，并且随

时切换各个观察者的视角；

（5）自定义模型关联及机械手设计：软件中包含多种模型库

文件：轴运动、气动夹具、气动轨道、以及伺服轨道等，可通过对

每个模型 3D拖拽和参数设置，自定义设计为关联的非标工业机器

人，实现对于复杂机械手或非标机械手的运动控制仿真；同时，关

联设计支持 3D场景人机交互控制柜、移动机器人以及传感器等关

联设计功能；

（6）物理工艺仿真功能：软件除基本的重力、摩擦力、推力

等物理逻辑，同时含多种物理加工工艺仿真，包括：喷涂工艺、激

光雕刻工艺、焊接画线工艺、吸盘机械手工艺、自定义图像冲压工

艺、多模块组装工艺以及夹取机械爪工艺；

（7）虚拟电气接线功能：系统支持鼠标拖拽式虚拟电气接线

功能，提供多种虚拟以及真实的控制器接口，通过鼠标拖拽式接线

能够完成虚拟 3D模型与控制器之间的电气接线，支持保存至工程

文件和导出对应的接线 Excel表格；

1套
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（8）模拟调试功能：开关量信号、模拟量、伺服轴运动能够

在模拟环境之下进行调试控制，同时支持各类工业机器人的模拟调

试功能，包含对机器人的手动/自动控制切换，轴运动以及世界坐

标运动切换功能；

（9）录像功能：软件自带录像机功能，实时录制操作流程、

操作过程以及运行结果，并自动保存文件；

（10）移动机器人功能：软件具有移动机器人仿真调试功能，

并且有着多种移动机器人模型，如寻磁式滚筒 AGV、叉车 AGV、

巡检 AGV等。支持键盘操作移动机器人以及外置方向盘手柄等操

作，支持移动机器人机器视觉功能，配套移动机器人机器视觉监控

APP，接入到虚拟工厂实现对虚拟移动机器人的视觉实时监控；

（11）机器视觉功能：软件配套虚拟机器视觉摄像头模型，将

虚拟机器视觉的画面实时传输至机器视觉算法软件。同时配套

LabVIEW、C#以及 Python的机器人视觉开源软件，以及开发 SDK。

配置的机器视觉软件具有 modbus-tcp总线通讯功能；

（12）混合多控制器调试功能：软件有多种及多个控制器同时

接入进行混合控制仿真，包括：PLC控制器、单片机控制器、运动

控制器、工业机器人控制器及示教器、机器视觉软件、以及计算机

扩展 SDK 接口等；

（13）配有控制器及程序编辑器功能：软件自带并集成了程序

编辑和仿真器，采用软件自身配置的虚拟控制器功能（不需要借助

第三方软件），虚拟控制器的功能如下：

a) 支持 Python语言以及 Blockly图形化语言编辑编程；

b) 内置集成 modbus-tcp功能，具有 modbus-tcp 调试功能；

c) 具有急停、手动/自动切换、IO调试、编译、以及世界坐标

/轴角坐标切换的机器人示教器功能。

d) 兼容多种类型控制器：8轴伺服控制器、四轴码垛机器人示

教器、六轴串联机器人示教器、七轴机器人示教器、SCARA机器

人示教器等；

e) 虚拟控制器及编辑器支持文件打开、文件保存、另存为的

代码工程文件功能；

f) 虚拟控制器支持编辑、编译以及实施在线调试仿真功能；

3 实训教学资源 提供配套教学项目案例包，教学实训指导手册 1套
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