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如果您的实验室还没有一台机器人

建议您首先选择一台双臂智能机器人

因为： 一台 baxter 双臂智能机器人 = 两台七关节单臂机器人

+ 头部视觉传感器 + 头部 360°环绕声纳传感器 + 手腕视觉传感

器 + 手腕红外测距仪 + 每关节力传感器
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此外，还有诸多实用配件供您选择。

 夹爪配件：

 电动平行夹 EGK 真空阵列吸盘 VGK

 五指灵巧手 FreeHandy

 底座配件：

 可移动基座 Mobile Base
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 自主移动底盘 Ant

 开发套件：

 套件实验箱 HDK Suit
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 应用开发 DEMO

① 计算机视觉套件 ② 机器视觉套件

③ 机器学习套件 ④ 遥操作套件

⑤ 自然语言处理套件 ⑥ 人机交互套件

套件持续更新中……
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如果您的实验室已经有了众多机器人

或许您还缺一台双臂智能机器人

斯坦福大学人工智能机器人实验室—李飞飞团队

因为：双臂机器人是未来机器人发展的必然趋势。相比工业自动

化中单臂工业机器人，双臂机器人可应用于更多场景。

一台真正的双臂机器人绝不是两只机械臂的简单组合，baxter

双臂智能机器人是由一个控制器控制左右臂的运动，左右臂既可以各

自分开作业，也可以互相协同作业。
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此外，开源让您的研究无所束缚！

 原生的 ROS 机器人系统

ROS 机器人系统是目前唯一开源通用的机器人软件系统，

baxter 机器人采用原生的 ROS 系统，没有封装，没有限制，原滋原

味。

立即体验 baxter 云实验室

 丰富的研究学习资源

开发指南、课程资源包、教学视频、应用 DEMO、论文选编、

线上仿真，想你所想。

立即学习 baxter 资源中心
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 完善的 SDK 开发工具

Gazebo、MoveIt、Rosbridge、Rviz、Rqt，应有尽有。

立即开发 baxter SDK WiKi



- 8 -



- 9 -

双臂智能机器人

代表世界最前沿的机器人技术

获评《时代周刊》全球最佳发明

获评《麻省理工科技评论》全球十大颠覆性技术
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双臂智能机器人

全球超过 800 所一流大学和科研实验室在使用



- 11 -



- 12 -

双臂智能机器人

全球超过 1800 篇论文成果已发表

2016 年，瑞士 Idiap 研究所 Sylvain Calinon 博士使用 Baxter 机器人研究

发表的《Learning Robot Manipulation Tasks with Task-Parameterized

Semi-Tied Hidden Semi-Markov Model》论文获 IEEE 机器人与自动化国

际会议（ICRA）最佳论文奖。

2019 年，加州大学洛杉矶分校朱松纯教授团队使用 baxter 机器人研究发表

的《VRGym: A Virtual Testbed for Physical and Interactive AI》论文获

国际计算机学会图灵会议（ACM TURC）最佳论文奖。
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2022 年，华南理工大学杨辰光教授团队基于 Baxter 机器人研究发表的

《 Robot Learning System Based on Adaptive Neural Control and

Dynamic Movement Primitives》论文获 IEEE 神经网络和学习系统会刊

（TNNLS）年度唯一最佳论文奖。
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 baxter 相关论文参考

序

号
论文题目 期 刊

类

别

1
A Robot Teaching Method Based on

Motion Tracking with Particle Filter
ICIRA2017 EI

2
Abstractions for design-by-humans of

heterogeneous behaviors
springer EI

3
An enhanced teaching interface for a

robot using DMP and GMR

international journal of intelligent

robotics and applications 国际智能

机器人与应用杂志

EI

4
An Object-Centric Paradigm for Robot

Programming by Demonstration

International Conference on

Augmented Cognition(AC)增强认知

国际会议

EI

5

Automated Planning Techniques for

Robot Manipulation Tasks Involving

Articulated Objects

Conference of the Italian Association

for Artificial Intelligence(AI*IA)意

大利人工智能协会会议

EI

6

Baxter-On-Wheels (BOW)：An Assistive

Mobile Manipulator for Mobility

Impaired Individuals

书籍 Trends in Control and

Decision-Making for Human–Robot

Collaboration Systems 人机协作系

统的控制和决策趋势

EI

7

Beyond Geometric Path Planning:

Learning Context-Driven Trajectory

Preferences via Sub-optimal Feedback

6th International Symposium on

Robotics Research (ISSR)
EI
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8
CoCo - A Framework for Multicore

Visuo-Haptics in Mixed Reality

International Conference on

Augmented Reality, Virtual Reality

and Computer Graphics 增强现实、

虚拟现实和计算机图形学国际会议

EI

9
Development of an Immersive Interface

for Robot Teleoperation

Conference Towards Autonomous

Robotic Systems(TAROS)自主机器

人系统年会

EI

10
Teleoperation Control of Baxter Robot

using Body Motion Tracking

International Conference on

Multisensor Fusion and Information

Integration for Intelligent Systems

(MFI)

EI

11

Analysing the Computational

Competences Acquired by K-12 Students

When Lectured by Robotic and Human

Teachers

International Journal of Social

Robotics国际社会机器人杂志
SCI

12
Designing and Assessing Expressive

Open-Source Faces for the Baxter Robot

International Conference on Social

Robotics(ICSR)社会机器人国际会

议

EI

13
Addressing Hospital Staffing Shortages：

Dynamic Surgical Tool Tra
JPUR普渡大学本科研究杂志

14
Automated Recycling Separation Enabled

by Soft Robotic Material Classification

IEEE INTERNATIONAL

CONFERENCE ON SOFT

ROBOTICS (ROBOSOFT 2019)

EI
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15
Comparing Virtual Reality Interfaces for

the Teleoperation of Robots

2020 Systems and Information

Engineering Design Symposium

(SIEDS)

EI

16
Correcting_Robot_Mistakes_in_Real_Ti

me_Using_EEG_Signals
ICRA EI

17
Deep Learning for Detecting Robotic

Grasps

the international journal of robotics

research国际机器人研究杂志
SCI

18
DESIGN AND EVALUATION OF

interactive hand-clapping robots

University of PennsylvaniaProQuest

Dissertations Publishing 博士论文宾

夕法尼亚大学 ProQuest 论文出版

公司

19
Efficient Grounding of Abstract Spatial

Concepts for

the 12th Conference on Robotics -

Science and Systems (RSS)
SCI

20

Exercising with Baxter preliminary

support for assistive social-physical

human-robot interaction

Journal of NeuroEngineering and

Rehabilitation 神经工程与康复杂

志

SCI

21
Graph-Based Task Libraries for Robots

Generalization and Autocompletion

AI*IA 2015: ADVANCES IN

ARTIFICIAL INTELLIGENCE 意大

利人工智能协会大会

SCI

22

Implementation and Test of

Human-Operated and Human-Like

Adaptive Impedance Controls on Baxter

Robot

Conference Towards Autonomous

Robotic Systems(TAROS)自主机器

人系统年会

EI
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23

Improving Human-Robot Physical

Interaction with Inverse Kinematics

Learning

International Conference on Social

Robotics(ICSR)社会机器人国际会

议

EI

24
Introduction of Robot Platforms and

Relevant Tools

Advanced Technologies in Modern

Robotic Applications 现代机器人应

用中的先进技术

25
Kinematic Calibration and Vision-Based

Object Grasping for Baxter Robot
ICIRA EI

26
Kinematics Modeling and Experimental

Verification of Baxter Robot

33rd Chinese Control Conference

(CCC)
EI

27
Leveraging Past References for Robust

Language Grounding

23rd Conference on Computational

Natural Language Learning 第 23

届计算自然语言学习会议

EI

28

Modeling and Control of Trust in

Human-Robot Collaborative

Manufacturing

Project: Human-Robot Collaboration

in Manufacturing项目：制造中的人

机协作

EI

29
Motion Planning and Object Grasping of

Baxter Robot with Bionic Hand

International Conference on

Intelligent Computing for

Sustainable Energy and Environment

（ICSEE）可持续能源与环境智能

计算国际会议

EI

30

Multimodal estimation and

communication of latent

semanticknowledge for robust execution

the international journal of robotics

research国际机器人研究杂志
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of robot instructions

31

Novel analytical and experimental

trajectory optimization of a 7-DOF baxter

robot global design sensitivity and step

size analyses

INTERNATIONAL JOURNAL OF

ADVANCED MANUFACTURING

TECHNOLOGY 国际先进制造技术

杂志

SCI

32
Plug-and-Play Supervisory Control Using

Muscle and Brain Signals

14th Conference on Robotics -

Science and Systems(RSS)
SCI

33
Qualitative User Reactions to a

Hand-Clapping Humanoid Robot

8th International Conference on

Social Robotics (ICSR)
EI

34
Real-World, Real-Time Robotic Grasping

with Convolutional Neural Networks

Annual Conference Towards

Autonomous Robotic

Systems(TAROS)自主机器人系统

年会

EI

35
Rhythmic Timing in Playful

Human-Robot Social Motor Coordination

International Conference on Social

Robotics(ICSR)社会机器人国际会

议

EI

36
Robot Kinematics and Dynamics

Modeling

Advanced Technologies in Modern

Robotic Applications 现代机器人应

用中的先进技术

37
Robotic Manipulation for Identification of

Flexible Objects

14th International Symposium on

Experimental Robotics (ISER)实验

机器人

EI
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38

Skeleton-based bio-inspired human

activity prediction for real-time

human–robot interaction

AUTONOMOUS ROBOTS SCI

39
Teleoperation control of Baxter robot

using Kalman filter-based sensor fusion

Systems Science & Control

Engineering系统科学与控制工程
EI

40
Third Point of View Augmented Reality

for Robot Intentions Visualization

International Conference on

Augmented Reality 增强现实国际会

议

EI

41
Toward safe close-proximity human-robot

interaction with standard industrial robots

2014 IEEE International Conference

on Automation Science and

Engineering (CASE)

EI

42

Visual Servoing Control of Baxter Robot

Arms with Obstacle Avoidance Using

Kinematic Redundancy

International Conference on

Intelligent Robotics and

Applications(ICIRA)智能机器人与

应用国际会议

EI

43
Visual Servoing Control of Robot

Manipulator

Advanced Technologies in Modern

Robotic Applications 现代机器人应

用中的先进技术

44
A Simple Electric Soft Robotic Gripper

with High-Deformation Haptic Feedback

2019 INTERNATIONAL

CONFERENCE ON ROBOTICS

ANDAUTOMATION (ICRA)

EI

45
Efficient Planning for Near-Optimal

Compliant Manipulation Leveraging

2018 IEEE INTERNATIONAL

CONFERENCE ON ROBOTICS
EI
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Environmental Contact ANDAUTOMATION (ICRA

46
Visual Prediction of Priors for Articulated

Object Interaction

2020 IEEE International Conference

on Robotics and Automation (ICRA)
EI

47

Temporal Grounding Graphs for

Language Understanding with Accrued

Visual-Linguistic Context

International Joint Conference on

Artificial Intelligence(IJCAI)国际人

工智能联合会议

EI

48
Improving Trajectory Optimization Using

a Roadmap Framework
IROS EI

49

A Robotic Hand that Utilizes Ergonomic

Evaluation asFeedback to Improve

Human Robot Collaboration inSoldering

Applications

国外本科论文

50

LEARNING FROM NATURAL

HUMAN INTERACTIONS FOR

ASSISTIVE ROBOTS

国外博士论文

51
A compositional approach to robotic

impedance control
国外硕士论文

52
A high-deformation electric soft robotic

gripper via handed shearing auxetics
国外硕士论文

53

Development and testing of an impedance

controller on an anthropomorphic robot

for extreme environment operations

国外硕士论文
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54

Learning how to Grasp Objects with

Robotic Gripper using Deep

Reinforcement Learning

国外硕士论文

55
Robust proprioceptive grasping with a

soft robot hand
国外硕士论文/Autonomous Robots SCI

56

THE CONTROL OF BAXTER ROBOT,

AND ITS interaction with ob jects using

force sensitive AR10 hands, guided by

Kinect

国外硕士论文

57

Using The Feedback of Dynamic

Active-Pixel Vision Sensor (Davis) to

Prevent Slip

2020 6th International Conference on

Mechatronics and Robotics

Engineering (ICMRE)

58

Graph-based Hierarchical Knowledge

Representation for Robot Task Transfer

from Virtual to Physical World

IROS EI

59

Robotic Manipulation with a Human in

the Loop - Accuracy Estimation of the

Baxter Robot

硕士论文

60
How Does It Feel to Clap Hands with a

Robot?

International Conference on Social

Robotics(ICSR)社会机器人国际会

议

SCI

61
Improved Exploration through Latent

Trajectory Optimization in Deep
IEEE EI
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Deterministic Policy Gradient

62

Learning Robot Manipulation Tasks with

Task-Parameterized Semi-Tied Hidden

Semi-Markov Model

IEEE EI

63

Modular_Development_of_Master

Slave_Asymmetric_Teleoperation_Syste

ms_With_a_Novel_Workspace_Mapping_

Algorithm

IEEE SCI

64

Real-time motion tracking of cognitive

Baxter robot based on differential inverse

kinematics

INTERNATIONAL JOURNAL OF

ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS
SCI

65

Robot_Learning_System_Based_on_Ada

ptive_Neural_Control_and_Dynamic_Mo

vement_Primitives

IEEE SCI

66

Training Robot Manipulation Skills

through Practice with Digital Twin of

Baxter

INTERNATIONAL JOURNAL OF

ONLINE AND BIOMEDICAL

ENGINEERING
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 baxter 相关案例参考

案例 1：通过大脑和肌电信号实时控制机器人

研究团队：麻省理工学院计算机科学与人工智能实验室（MIT CSAIL）

要让机器人按照人类的想法行事，就必须让机器人理解我们在工作生活中传递出

的信号。

麻省理工学院（MIT）的计算机科学和人工智能实验室（CSAIL）的团队正在攻

克这一难题。他们打造出了一种反馈系统，使用脑电图（EGG）检测器（用来记录大

脑活动的）输出的数据，让人类仅用大脑就可以迅速纠正机器人犯下的错误。

当机器人执行某个目标分类任务时，该系统可以帮助机器人理解人类操作者的

“想法”，并根据人类大脑发出的信号指令即时做出反应。CSAIL 团队研发的这套机

器学习算法能够帮助系统分类 10 到 30 微秒空间中的脑电波。

该项目的部分资助来自波音公司（Boeing）与美国国家科学基金会（National

Science Foundation）。
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案例 2：基于解耦递阶控制器的第三人称视觉模仿学习

研究团队：麻省理工学院、Facebook AI、卡内基梅隆大学

人类具有通过观察他人来模仿执行复杂操作的非凡能力，那么机器人该如何实现

这一目标？模仿学习需要推断一个人试图模仿的另一个人的目标或意图，然后将这些

目标或意图转化为自己的背景信息，再将第三人称的行为映射为第一人称的行为，最

终使用这些转换的目标意图和映射的行为来执行操作。

麻省理工学院（MIT）、Facebook AI 和卡内基梅隆大学（CMU）的研究者们开

发了一个从演示中学习的通用设置，以此构建一个代理，该代理可以从第三人称的视

角观看人类演示的单个视频，从而在看不见的场景中操纵新对象。为了实现这一目标，

代理不仅要学会理解所演示的第三人称视频在其上下文中的意图，而且还要在其环境

配置中执行预期的任务。研究团队的核心观点是在学习过程中通过将要实现的内容

（预期任务）与如何执行它（控制器）分离开来，从而明确地实施这种结构。他们提

出了一个分层结构，其中高层模块学习生成一系列以第三人称视频演示为条件的第一

人称子目标，而低层控制器则预测实现这些子目标的动作。代理根据原始图像观察结

果进行操作，而无需访问完整的状态信息。研究团队在一个真实的机器人平台上展示

了结果，该平台使用 Baxter 完成了向盒子中倾倒和放置物体的操作任务。
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案例 3：基于视觉信息和力传感信息的机器人智能辅助穿衣

研究团队：帝国理工大学、吉林大学

机器人可以为残疾人或老年人的日常生活提供极大帮助，比如辅助穿衣。但是在

穿衣过程中，机器人会遇到很多导致任务失败的问题，比如用户上肢突然做出动作，

对机器人造成了干扰，因此为用户带来危险隐患。目前，市面上现有的智能机器人已

经可以完成一些简单的交互任务，比如语音交互、任务抓取等，但是，如何进行近距

离的更复杂的人机交互（比如辅助穿衣），则对机器人提出了新的挑战。

为了解决上述问题，英国帝国理工大学的 Yiannis Demiris 教授团队提出了一种

多传感器信息融合的人体骨骼实时追踪方法。同为帝国理工大学博士生，现为吉林大

学教授的高一星博士提出了基于视觉和力传感的机器人智能辅助穿衣三种方法。以上

方法均在双臂机器人 Baxter 平台上验证成功。

该项目得到英国皇家工程学会的资助，并被英国《泰晤士报》(The Times)报道。
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案例 4：基于强化学习和遥操作的机器人自主临床护理

研究团队：福州大学人工智能研究院

由于临床护理任务具有持续性、重复性和相对简单三大特点，所以在该项任务中，

机器人的适用度较高，尤其在传染病房中，使用护理机器人可有效防止病毒的扩散传

播，免除医护人员的感染隐患，保护医护人员的生命健康安全。

福州大学何炳蔚教授团队围绕临床智能护理及机器人应用课题，进行了遥操作机

器人护理操作和基于强化学习的机器人自主护理操作研究。即医护人员作为主端操作

者承担认知环境和智能决策任务，遥操作护理机器人在从端承担繁重单调的体力劳动，

从而完成大量的（传染）病房护理作业。研究团队提出使用主从同构的遥操作方案，

并使用了人体的变刚度控制机理，通过为不同任务配置不同的、变化的阻抗参数，从

而使机器人更好地适应接触式任务，以同时保证人、机、物三方的安全。同时，研究

团队使用了近端策略优化 PPO 算法对机器人进行强化学习，通过虚拟环境让机器人

进行预训练，以克服实际采样过程中可能出现的种种难题。
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 baxter 相关赛事参考

 WRC 世界机器人大赛共融机器人挑战赛

“共融机器人挑战赛”在国家自然科学基金委员会“共融机器人基础理论与

关键技术研究”重大研究计划指导下，由世界机器人大会组委会主办的一项“高

精尖”机器人赛事，比赛比赛以“人-机-环境共融”为主题，围绕共融机器人基

础理论和设计方法，通过机械、信息、力学和医学等多学科交叉竞赛内容，推动

科研团队在刚-柔-软耦合柔顺结构设计与动力学、多模态环境感知与人体互适应

协作、群体智能与分布式机器人操作系统、人-机-环境多模态感知与自然交互等

方面进行创新性研究，并为该领域的科研技术人员打造一个同场竞技、共同交流

及展示的全新平台。

baxter 双臂智能机器人已经连续成为 WRC2020、WRC2021 两届大赛唯一

比赛平台。
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 IROS 国际智能机器人与系统大会机器人比赛

IROS — — International Conference on Intelligent Robots and

Systems（国际智能机器人与系统大会）创办于 1988 年，是和机器人与自动化

国际会议（IEEE International Conference on Robotics and Automation，

ICRA）并列的两大顶级会议之一。IROS 每年举办一届，会议中的“机器人抓取

与操作”竞赛由美国南佛罗里达大学、杜克大学、美国国家标准与技术研究院、

卡耐基梅隆大学等高校共同发起组织。每年吸引来自世界各地的顶级科研机构和

大学机器人团队汇聚赛事（如剑桥大学、杜克大学、科罗拉多大学、清华大学等），

各赛队展开激烈角逐，共同探讨和展示机器人行业最前沿的技术成果。

baxter 机器人是 IROS 机器人大赛中的“常客”，每届赛事都会有多支参赛

队伍使用 baxter 作为比赛平台，并取得优异成绩。如清华大学团队、瑞森可公

司团队、中科院团队、吉林大学团队分别于 2016 年、2017 年、2019 年、2020

年获得大赛冠军。
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 亚马逊机器人挑战赛

亚马逊在 2015 年 ICRA 上组织了首届亚马逊机器人挑战赛，旨在促进非结

构化仓库环境中自动拣选的基础技术的进步，之后每年举行一次。挑战参赛者需

要建造自己的机器人硬件和软件，以尝试简化从货架上挑选物品的一般任务。机

器人将得到一个固定的、人口较少的库存货架，并被要求挑选产品的一个子集，

放在桌子上。该挑战集目标识别、姿势识别、抓取规划、柔顺操作、运动规划、

任务规划、任务执行以及错误检测和恢复于一体。机器人将根据在固定时间内挑

选的物品数量进行评分。

baxter 双臂智能机器人作为大赛指定硬件平台之一，见证了该项赛事的火

热和迅速壮大，并帮助诸多赛队取得可喜成绩。如在美国西雅图举行的第一届赛

事中，由 Datespeed 公司和新西兰"国宝级"大学—奥克兰大学组成的 Grizzly

（灰熊）队采用 baxter 机器人作为比赛平台，获得季军。
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 baxter 相关书籍参考

baxter 作为全球 AI 实验室的首选机器人研究平台，被引用进

多部专业书籍，为人工智能和机器人领域的学习者和从业者提供了丰

富的教材资源。
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 书籍名录

书 名 作 者
出版

地区

出版

时间
图书号

ROS机器人编程：原理与应用

A SYSTEMATIC APPROACHTO

LEARNING ROBOT

PROGRAMMINGWITH ROS

作者:[美] 怀亚特·纽曼

（Wyatt Newman） 著，

李笔锋 祝朝政 刘锦涛

译

中国 2019/5
9787111

625766

机器人控制——运动学、控制器设计、

人机交互与应用实例
杨辰光 程龙 李杰编著 中国 2020/8

9787302

553649

ROS Robotics By Example - Second

Edition

Carol Fairchild, Dr.

Thomas L. Harman
美国 2017/11

9781788

479592

Intelligent Robotics and Applications

智能机器人与应用

刘鑫军 聂振国

于敬军 谢福贵 宋睿
中国 2021/5

9783319

228785

Robot Learning Human Skills and

Intelligent Control Design

Chenguang Yang Chao

Zeng、Jianwei Zhang
美国 2021/5

9780367

634360

Computer Vision And Robotics In

Perioperative Process

Yi Xu， Huan Tan， Ying

Mao， Lynn-ann Derose
美国 2018/5

9789813

233270

Towards Autonomous Robotic Systems:

18th Annual Conference, TAROS 2018

Manuel Giuliani

Tareq Assaf Maria

Elena Giannaccini

美国 2018/5
9783319

967271

机器人应用先进技术 杨辰光 马宏宾 付梦印 德国 2016/5
9789811

008290

Algorithmic Foundations of Robotics

XII: Proceedings of the Twelfth

Workshop ...

Ken Goldberg ， Pieter

Abbeel， Kostas Bekris，

Lauren Miller

中国 2020/5
9783030

430894

Advances on Robotic Item Picking:

Applications in Warehousing &

E-Commerce ...

Albert Causo

Joseph Durham

Kris Hauser

新 加

坡
2020/7

9783030

356798

http://search.dangdang.com/?key2=%BB%B3%D1%C7%CC%D8%A1%A4%C5%A6%C2%FC&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=%BB%B3%D1%C7%CC%D8%A1%A4%C5%A6%C2%FC&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=Wyatt&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=Newman&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=%C0%EE%B1%CA%B7%E6&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=%D7%A3%B3%AF%D5%FE&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=%C1%F5%BD%F5%CC%CE&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=Chenguang&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
http://search.dangdang.com/?key2=Yang&medium=01&category_path=01.00.00.00.00.00
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Kei Okada

Alberto Rodriguez

Learn Robotics Programming: Build and

control AI-enabled autonomous robots ...
Danny Staple 美国 2021/6

9781839

218804

机器人研究：第 18 届 ISRR 国际研讨

会（2020年第 1版）

Nancy M. Amato， Greg

Hager， Shawna Thomas，

Miguel Torres-Torriti

美国 2020/6
9783030

286187

ROBOT 2017: Third Iberian Robotics

Conference: Volume 2

Anibal Ollero， Alberto

Sanfeliu， Luis Montano，

Nuno Lau， Carlos

Cardeira

叙 利

亚
2018/9

9783319

708362

Wearable Technology for Robotic

Manipulation and Learning

用于机器人操作和学习的可穿戴技术

方斌 孙富春 刘华平

刘春芳 郭迪
中国 2020/8

9789811

551246

Experimental Robotics: The 14th

International Symposium on

Experimental Robotics

M. Ani Hsieh， Oussama

Khatib， Vijay Kumar
美国 2016/9

9783319

237770

Nonparametric Bayesian Learning for

Collaborative Robot Multimodal

Introspection

用于协作机器人多模态内省的非参数

贝叶斯学习

周雪峰 吴宏敏

胡安·罗哈斯 徐志浩

李帅

中国 2020/10
9789811

562655

A Systematic Approach to Learning

Robot Programming with ROS
Wyatt Newman 美国 2021/6

9781498

777827

Becoming Human with Humanoid: From

Physical Interaction to Social

Intelligence

Ahmad Hoirul Basori，Ali

Leylavi Shoushtari，

Andon Topalov

沙 特

阿 拉

伯

2021/6
9781789

857269

Robotic Grasping and Manipulation:

First Robotic Grasping and
Yu Sun， Joe Falco 美国 2016/3

9783319

945682
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Manipulation ..

机器人抓取和操作

Human-Robot Interaction: Evaluation

Methods and Their Standardization

人机交互

Céline Jost， Brigitte Le

Pévédic， Tony Belpaeme，

Cindy Bethel， Dimitrios

美国 2020/12
9783030

423070

 baxter 相关技术参数

 机器人本体 baxter 技术参数

重量 74kg

自由度 14（单臂 7自由度） 单臂展 1210mm

载荷 2.2kg 嵌入式视觉 顶部、腕部摄像头

防护等级 IP50 电源要求 标准 220V电源

多模态嵌入式

传感器

每个关节配置力传感器；头部安装 360°环绕式声呐；腕部配置红外测距

仪

安全设计 功率和力度受限的柔性机械臂，带有串联弹性驱动器和内置传感器

操作系统 基于 Linux的开源 SDK，ROS应用开发包持续更新
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 电动平行夹 EGK 技术参数

指标 参数 指标 参数

夹爪重量 0.35kg 手指数量 4种

动作行程 40mm 手指可夹宽度 0-16.9cm可调

供电 5V(手臂供电) 最大夹持力 35N

 真空阵列吸盘 VGK 技术参数

指标 参数 指标 参数

夹爪重量 0.3kg 吸盘种类 四种

供气气压
60 PSI（min）至 90

PSI（max）
吸取力

100N-200N （ PSI
（ min ） 至 90 PSI
（max））

供气接口 6mm 工作温度 5-60℃
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 五指灵巧手 FreeHandy 技术参数

指 标 参 数 指 标 参 数

自由度 6 最大负载 1.0kg

额定电压 8.5V 触觉反馈 多阵列压力传感器

额定功率 42.5W 传感器量程范围 0-2N(单点)

净重 480g±10g 传感器精度 ±0.3N（单点）

 可移动基座 Mobile Base 技术参数

指 标 参 数 指 标 参 数

自重 75kg 承重 500kg

占地面积 81cm x 91cm 移动方式 轮式

高度 74cm-91cm可调 主要功能 baxter专用底座
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 自主移动底盘 Ant 技术参数

型 号 开源研究版 Ant-E300

机械参数

外观尺寸 L900 x W680 x H540/845(mm)

驱动方式 麦克纳姆轮，四轮四驱

行走速度 ≤45m/min

越障能力 ≤15mm

负载能力 200kg

续航能力 4h（搭载机器人）

系统参数
电池 24V/58AH锂电池

系统 开源 ROS

传感器
激光雷达 进口激光雷达

RGBD 视觉跟踪，视觉导航

导航方式

控制方式 手柄、键盘

导航类型 激光雷达

工控电脑 标配

高级功能

适配机械臂 适配各种类型的机器人

安全防护 超声防撞、机械防撞

功能特点 预装 ROS系统、激光 SLAM开源导航包
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 baxter 应用视频获取

关注【瑞森可机器人】公众号，回复以下关键词，即可查看

相关视频。

1. 双臂机器人+五指灵巧手双臂协作视频（关键词：灵巧手）

2. 复合一体化机器人视觉跟踪视频 （关键词：视觉跟踪）

3. 科研套件-机器视觉套件之视觉伺服抓取视频（关键词：伺服抓取）

4. 科研套件-机器学习套件之机器人动作模仿（关键词：动作模仿）

5. 科研套件-机器视觉套件之人机跟随（关键词：人机跟随）

6. 科研套件-自然语言处理套件之机器人教学（关键词：自然语言）

7. 科研套件-遥操作套件之 VR 遥操作（关键词：VR 遥操作）

8. 科研套件-人机交互套件之人机对弈（关键词：人机对弈）

9. 人机交互--机器人智能辅助穿衣（关键词：辅助穿衣）

10. 案例：麻省理工学院通过大脑和肌电信号实时控制机器人（关键词：实时控制）

11. 案例：Facebook AI 实验室-基于解耦递阶控制器的第三人称视觉模仿学习（关

键词：视觉模仿）

12. 案例：李飞飞团队-Neural Task Programming: Learning to Generalize Across

Hierarchical Tasks（关键词：神经网络）

13. 案例：李飞飞团队-Deep Learning for Detecting Robotic Grasps（关键词：

深度学习）

14. 案例-双臂机器人移动抓取控制（关键词：移动抓取）

15. IROS 比赛

2016 IROS 清华大学（关键词：IROS2016）
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2020 IROS 吉林大学（关键词：IROS2020）

16. 亚马逊抓取比赛（关键词：亚马逊抓取比赛）

17. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：哥伦比亚大学-双臂协同运动规划（关键词：

哥伦比亚大学）

18. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：哈佛大学-机器人遥操作（关键词：哈佛大

学）

19. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：加州大学伯克利分校（关键词：加州大学）

20. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：加州理工学院-人工智能解释模型（关键词：

加州理工）

21. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：剑桥大学-视觉抓取（关键词：剑桥大学）

22. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：麻省理工学院-脑控机器人（关键词：麻省

理工）

23. 2021USNEWS 世界大学排名前十之：斯坦福大学-通用人工智能（关键词：斯坦

福大学）

24. 全球顶尖人工智能实验室之：Facebook AI 实验室-深度学习（关键词： facebook）

25. 全球顶尖人工智能实验室之：谷歌 Deepmind 实验室-混合强化学习（关键词：

谷歌）

26. 全球顶尖人工智能实验室之：微软 AI 实验室-下一代智能机器人开发（关键词：

微软）



智能引领时代、双臂拥抱未来

更多精彩内容，请关注瑞森可机器人微信公众号
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