
常德市 1756-IC16 输出模块 全新原装质保一年

产品名称 常德市 1756-IC16 输出模块 全新原装质保一年

公司名称 厦门盈亦自动化科技有限公司

价格 868.00/件

规格参数 品牌:A-B
型号:1756-IC16
产地:美国

公司地址 厦门市集美区宁海三里10号1506室

联系电话 0592-6372630 18030129916

产品详情
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对此，研究团队在仅依靠机器人头部相机的条件下，通过对物体间相对位置的估计，并融入触觉感知，
获得了稳定的搅拌棒、孔和签子的识别与定位。

此外，通过力觉感知到插孔失败后能抬起手臂再次尝试，通过几次试探使搅拌棒逐渐接近真实孔位、确
保完成插孔操作，展示了机器人能实时感知任务状态，识别失败并自主调整策略，*终成功完成任务的调
整和容错能力。

此外，高分辨率的指尖触觉让机器人精巧的手内操作成为可能。所谓手内操作，指的是仅利用手指来操
控手里的物体，改变其位姿和状态。

这是一种充分发挥手指运动能力的技能，能以*小能耗达到操作物体的目的，同时也对手部的感知能力和
控制精度有极高要求，是“灵巧”性的集中体现。

人类在日常生活中大量使用手内操作，例如搅拌汤勺、写字、使用筷子等。但对于机器人来说，手内操
作非常有挑战性，在“感知—控制”回环的任一部分稍有差池，就会造成物体掉落和任务失败。

演示中，机器人以指尖抓住一根细长的搅拌棒，先以臂手协同的方式大力搅拌杯子里的液体，然后静止



手臂，以纯手指运动的方式平滑柔顺地搅拌，其中后者的手内操作结合了深度强化学习和sim2real等技术
，使用了指尖传感器实时反馈接触状态，生成三个手指的协同运动，同时对搅拌棒施加合适的力，在保
证搅拌棒不掉落的前提下，驱动搅拌棒按期望轨迹搅拌杯子里的液体，充分展现机器人的灵巧操作能力
。

让机器人技术更好地服务现实需求

腾讯自主研发的高性能七自由度拟人机械臂TRX-Arm也首次对外亮相。不同于传统的协作型机械臂，TR
X-Arm采用了绳索传动与差分驱动相结合的方式，不仅有效降低了传动摩擦和运动惯量，还实现了多电
机多关节协同驱动，具有高动态运动的能力，其*大速度7.4m/s，*大加速度44.5m/s2，可负载6kg以上。

同时，其前臂集成了768点的触觉阵列，其刷新频率高达1000Hz，以此实现了酒瓶在滚动和平衡过程中的
高频实时定位。

据研究员介绍，接下来腾讯Robotics X实验室将把继续推动自研机器人灵巧手TRX-Hand和机械臂TRX-Ar
m的融合，并引入深度学习等前沿算法，提升机器人的灵巧操作能力和解决复杂问题的能力，让其更好
地服务现实需求。

腾讯 Robotics X 实验室致力于机器人前沿技术的研究，打造人机共存、共创和共赢的未来，此前已经推
出多模态四足机器人Max和轮腿式机器人Ollie等多款自研机器人。

接下来，腾讯将继续探索机器人前沿技术，推动机器人技术在养老护理、居家服务、智能制造等领域的
落地应用。
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