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设备组成
Equipment Composition

人形机器人实验台是面向院校教学、科研与创新实践的通用人形机器人平台。

其硬件融合先进的运动控制系统、全方位感知模块以及开放式的软件接口，为自动化类、计算机类、人工智能类等

等专业提供系统化、可拓展的实训基础。

[*]本产品不包含该设备（需额外购买）

· VR眼镜套装*1 [*]

保护支架（吊架）

[*]人形机器人

VR眼镜收纳模块

· 显示器*1
· 电脑开关*1
· USB 扩展( USB *3、 Type-c *1)
· 外部供电220V*2
· 以太网*2
· 人形机器人遥控器*1[*]
· 激光雷达套装*1 [*]

· 行星减速齿轮*1
· 前盖板电机齿轮盘*1
· 转子组件*1
· 法兰转盘*1
· 后盖板电机转子外壳*1

· 电压电流监控设备*1
· 电机控制测试设备*1

· 长宽高1450*800*1300mm
· 采用铝型材搭配钢木为主体结构，
  桌面为防火、防水、耐磨高密度板
· 键盘托*1、抽屉*1

主机模块

电机展示模块

电机控制模块

实训平台

· 2P 漏电保护器*1
· 运行指示*1
· 启动按钮*1
· 停止按钮*1
· 急停按钮*1

交流电源模块

· 电脑主机*1
电脑设备

· 麦克风音响阵列设备*1
· 机器人夹爪*2[*]

多模态感知与控制模块

拓展模块（预留）



模块组成
Module Composition

[*]本产品不包含该设备（需额外购买）

交流电源模块
2P 漏电保护器 运行指示
启动按钮

多模态感知与控制模块
麦克风音响阵列设备*1
机器人夹爪*2[*]

主机模块
显示器*1
人形机器人遥控器*1[*]
激光雷达套装*1[*]

电机展示模块
行星减速齿轮*1 转子组件*1
前盖板电机齿轮盘*1 法兰转盘*1
后盖板电机转子外壳*1

电机控制模块
电压电流监控设备*1
电机控制测试设备*1

停止按钮
急停按钮

VR眼镜收纳模块
VR眼镜套装*1[*]



配套实训实验
Complementary Practical Training Modules

· 电机基础原理与力矩产生机制 · 结构组成原理

· 电机控制原理 · C++编程基础

人形机器人结构认知实验

人形机器人电机基础控制实验

01.
本体电机类
MAIN BODY MOTOR

· 人形机器人运动原理 · 高层运动控制

· 人形机器人动作设计 · 半身运动控制

人形机器人基础运动控制实验

人形机器人自定义动作设计实验

· 末端夹爪工作原理 · 夹爪基础控制

人形机器人末端夹爪基础控制实验

02.
运动控制类
MOTION CONTROL

03.
感知传感类
PERCEPTUAL SENSING

· DDS消息订阅 · IMU数据分析

· 声音模块工作原理 · 语音读取与识别

IMU数据读取实验 

声音信号读取识别实验

·动作捕捉 ·运控开发人形机器人全身遥操作控制实验

·二次开发进阶 ·语音识别与动作执行人形机器人语音模块综合实验

·目标检测 ·人形运动规划及夹爪轨迹规划人形机器人视觉识别综合实验

·Unitree SDK2调用进阶 ·SLAM 建图与导航(DDS 二次开发)人形机器人激光雷达建图实验

·末端夹爪安装流程 ·夹爪进阶控制人形机器人末端夹爪安装与控制实验

· Livox-SDK2 调用初阶 · 点云数据采集与解析(ROS2 开发实践)激光雷达数据读取实验

04.
VR遥操作类
VR Teleoperation Category

05.
项目实训类
PRACTICE AND TRAINING CATEGORY



课程体系
Curriculum System

1. 掌握人形机器人系统安全与运维的核心技术体系，具备独立完成相关开发任务的能力。

2. 培养学生掌握人形机器人系统安全运维与故障诊断能力，能判断基础模块的软硬件故障，有效应对异常情况
及进行日志管理。

《人形机器人系统安全与运维》

模块一：系统安全架构与部署规范

模块二：传感器故障诊断

模块三：通信安全与抗干扰

模块四：运动异常检测与应急恢复

模块五：日志管理与问题复现

模块六：系统与性能监控

模块七：版本管理

吊装保护、急停按钮布局、工作区域隔离、
软件安全边界、部署前安全清单

激光雷达数据异常检测、深度相机断连、
IMU漂移识别、多传感器一致性校验

DDS通信配置、蓝牙/网络信道拥堵应对、
通信中断后的安全处理机制

关节位置突变检测、运动边界超限检查、
跌倒检测与姿态恢复、急停响应时间测量

日志分级策略、日志编写及保存、日志自动上传、根因分析

电机温度监控、性能基线建立、电池电压与本体性能评估

人形机器人OTA更新与固件版本管理、回滚策略

课程模块 模块内容

建议学时 64学时 建议学分 4学分

配套硬件平台 R1 人形机器人、人形机器人实验台

课程目标
1. 掌握人形机器人实验台课程的核心技术体系，具备独立完成相关开发任务的能力。

2. 利用人形机器人实验台的丰富接口和模块，培养学生对人形机器人底层硬件系统的理解和操作能力。

《人形机器人实验台课程》

模块一：系统解构与运动学基础

模块二：永磁同步电机FOC底层控制

模块三：基础运动控制

模块四：自定义动作设计与上半身控制

模块五：末端夹爪基础控制

模块六：传感器数据读取与标定

模块七：激光雷达感知与自主导航

模块八：综合课程设计

R1人形机器人机械层级、关节参数、
自由度配置与运动学基础

旋转磁场原理、双编码器特性、减速比换算、
电机ID与串口通信

R1 SDK High/Low Level接口配置、站立/行走/姿态调整、
DDS通信

关节卸力、关机状态快照读取及动作文件保存、
上半身控制设计与验证

Dex1-1夹爪DDS通信、位置/速度/力矩控制、
夹爪在本体及实训台的控制实现

IMU数据读取与解析、激光雷达点云获取及噪点过滤

Livox Mid-360点云可视化、SLAM建图、位姿初始化与导航

基于ACT模型和视觉模块完成人形机器人自主抓取系统项目，
实现从视觉到ACT模仿学习到夹爪操作全流程

课程模块 模块内容

建议学时 64学时 建议学分 4学分

配套硬件平台

课程目标

R1 人形机器人、人形机器人实验台



规格参数

配套手册与安装服务

名称

人形
机器人
实验台

SXT-LK-
R1-1型

实训平台

整体配置

交流电源
模块

电气配置

多模态感知
与控制模块

电机控制
模块

电机展示
模块

拓展模块
保护支架（吊架）保护支架

VR眼镜收纳模块

主机模块

型号 功能参数

长宽高：1450*800*1300mm

采用铝型材搭配钢木为主体结构，桌面为防火、防水、耐磨高密度板

键盘托*1、抽屉*1

2P 漏电保护器*1

运行指示*1

启动按钮*1

停止按钮*1

急停按钮*1

输入电压220v

最大功率1800W

音响接口*1

麦克风音响阵列模块*1

夹爪相机接口*2

夹爪供电接口*2

GPU：16G显存

CPU：i5处理器

内存：32GB 

存储：512GB 

主板：标准

电源：标准

网络：千兆网卡 x2

系统：Ubuntu 22.04

电脑开关*1

外部供电220V*2

激光雷达收纳模块*1

遥控器收纳模块*1

以太网*2

USB 扩展( USB*3、 Type-c*1)

电压电流监控*1

电机控制测试*1

行星减速齿轮*1

前盖板电机齿轮盘*1

转子组件*1

法兰转盘*1

后盖板电机转子外壳*1

VR眼镜收纳模块*1

拓展模块*1

默认含保护支架（吊架）

基于项目制实战演练与科研实验实践，为院校提供极致的服务配套体系

系统配套完备开箱即用

集成-开发环境配套

集成-接口、SDK配套

集成-驱动配套

丰富教学课程配套
源码接口开放

陪伴院校常态化使用

丰富教学课程体系配套
一、本体电机类
二、运动控制类
三、感知传感类
四、VR  遥操类
五、项目实训类

源码接口开放
（基于宇树源码开放标准）

实用型工具保驾护航

系统重装工具

实训实验插件

陪伴式本地化服务
（宇树认证代理服务商）

宇树总部在线服务
（宇树工单系统）

全国培训服务
（不定期举办培训）

优势
能力

使用手册

实验台开机 实验台运行

实验台注意事项 实验台关机复位

安装无忧-宇树科技配套安装工程师安装

安装服务


