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贵安新区威迈尔科技有限公司是杭州蓝芯科技有限公司全资子公司。VMR（威迈尔）核

心研发团队组建于2016年，汇聚中科院、复旦大学等顶尖机构的技术精英。公司主要面

向集成商、终端企业、研究机构、高等院校等提供3D视觉感知移动机器人、人形机器

人、核心控制模组、机器人集群调度系统等软硬件产品。VMR（威迈尔）的移动机器人

销售已超过15000 套，产品的 获得市场充分验证和良好口碑。安全性、稳定性、智能性

团队成立

知识产权

团队人数

研发占比

2016

256+

400+

50%
行业集成商 智能装备商 终端客户 科研机构

企业愿景 企业使命Business vision corporate mission

让移动机器人服务世界成为国际一流的机器人科技公司

/ /

企 业 介 绍

服 务 客 户

合 作 客 户

企 业 文 化

company  introduction

S e r v e d  C l i e n t s ​

O u r   P a r t n e r s

c o m p a n y  c u l t u r e

公 司 简 介 专 利 奖 项

PROFILE Patent Awards

01 02



���

��

� � � �

����	�
����

�

��

���������# "!# '&�� /.)-+(*-,

201

7537�4

:01

@?37�4

D:21

@?GI�4

OTQ
PMLSRNK

Z_Q
\[YXWU]V

egfdcba`

jih

nmkl

jio

utsr

jiv

}{|zy



应 用 场 景 功 能 特 点
Application scenarios fu n t i o n a l  feat u re s

威迈尔·调度系统

多品牌、多车型混合调度

高效协同多类型机器人作业，实现潜伏、叉取、料箱、移载等多种机器人的同场混行与业务接驳，具备多种方

案解决多品牌混合调度问题

定制能力


低代码引擎快速拼接预制代码模块，大幅缩短应用搭建时间，数倍提升需求实现效率


单地图支持1500+机器人高效调度，实现任务实时精准匹配。同时，系统能够处理数千条任务的并发执行，并

灵活适应多种任务类型，确保调度的高效与灵活性。

算法能力



稳定性


以分布式部署确保稳定性，实现数据多机热备和无感切换，支持灰度发布，保障系统连续性和业务流畅性

仿真能力



低代码实现业务程序模拟，从任务触发到任务执行都可以1:1模拟到位。仿真数据准确率大于99.5%

易维护

项目正式运行时无需停线修改路线或更新系统，也不需要停线增加运行区域，系统全流程实现自动更新地图与

机器人系统

威迈尔调度系统，新一代智能解决方案，集成管理多品牌移动机器人与工厂自动化物流装备，实现设

备协同与智能调度。其核心优势在于低代码业务流程引擎，简化场景构建，快速响应客户需求，部署

个性化调度策略，推动智能制造转型，提升运营效率与生产灵活性

05 06

首页看板

实时监控

低代码任务

OEE数据看板

任务管理

数据统计

低代码任务

监控管理

设备平台

地图管理

货架管理

设备管理



人形机器人

潜伏搬运&移载系列

威宝VersaBot是威迈尔科技自主研发的新一代智能人形机器人。

公司第四代移动机器人产品。3D视觉感知+模块化设计+冲压工艺+人机交互，产品更智能，操作更简便，极易上

手。


核心模组及配件
机器人核心模组自研自产，自动充电桩与机器人全自动对接，全程无需人工干预。


叉取系列
包含搬运/堆高/平衡重等车型，3D视觉感知+自然导航，高精度对接托盘或料笼，且适配各类型托盘。


07 08

机 器 人 及 配 套 组 件

ROBOT system



功 能 特 点
fu n t i o n a l  feat u re s

人形机器人

全景RGB-D深度视觉系统​

采用高精度RGB-D相机融合方案，实现全景三维重建与实时避障。通过多传感器融合算

法，在复杂动态场景中定位精度达±1cm，避障成功率超99.5%，确保稳定运行

全向轮式灵巧移动平台​

基于自研全向底盘悬挂结构，支持零转弯半径平移、原地旋转及任意方向斜向运动，最大

行进速度1.5m/s。搭载激光雷达+IMU多模态定位系统，适应狭窄通道、斜坡等复杂场景

长续航智能电源管理​

搭载2.5kWh高能量密度电池组，支持8+小时持续作业。创新性融合手动充电、自动充电

及快速换电三种补能方案，确保7×24小时不间断运行需求

多模态AI交互中枢 ​

深度集成DeepSeek与通义千问大模型，实现自然语言指令解析、多步骤任务规划及跨模

态感知。通过API接口扩展行业知识库，制造业QA响应准确率达95%以上

威宝VersaBot是威迈尔科技自主研发的新一代智能人形机器人，采用三大核心技术架构：多模态环境

感知系统、高精度多自由度运动控制系统以及基于AI大模型智能决策中枢。该产品针对工业制造和企

业办公场景进行深度优化，通过跨模态技术协同，为用户提供兼具环境适应性和智能交互能力的新一

代机器人智能体

09 10

应用场景
Application scenarios

企业办公

工业制造

物流仓储

科研院校
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功 能 特 点
fu n t i o n a l  feat u re s

潜伏叉取机器人

精确定位

采用激光SLAM自主定位导航，配合二维码，实现精准定位

窄道通行

支持原地旋转，小转弯半径，针对窄道通行搬运设计，库容利用率更高；

动态识别

标配载具动态识别功能，精确识别托盘，确保每次对接的可靠性和安全性

自研核心

采用自主研发的主控及业务模块，集成化程度高，稳定性强

安全防护

采用3D视觉避障，智能检测低矮、悬空障碍物，行驶更安全

兼具潜伏顶升车的灵活性和地牛叉车的托盘搬运特性，有效解决现有地牛叉车回转直径大、移动速度

慢的痛点，同时可以替换部分潜伏顶升车搬运托盘的场景，解决潜伏顶升车搬运托盘需要额外配置货

架的痛点

17 18

应 用 场 景
Application scenarios

物料搬运

物料分拨

拆码垛机自动对接

地滚线对接



辊筒搬运机器人 SMT上下料机器人

适用于面向制造工厂提供物料的柔性转运与上下料;3C、半导体、光伏、医药等行业物料及器具搬

运，仓储入库、分拣、集货等场景应用

SMT上下料机器人适用于SMT贴片车间，主要用于PCB板箱(magazine)/工装载具的上下料等场景

精确定位：采用激光SLAM自主定位，可配合二维码导航，实现精确定位 精确定位：采用激光SLAM自主定位，可配合二维码导航，实现精确定位

灵活定制：上装灵活适配、定制，满足各类场景对接； 安全可靠：标配前向3D视觉避障，智能检测低矮、悬空障碍物，运行更安全

稳定通用：主流规格SMT板箱全兼容对接，轻便灵动，低噪运行

应 用 场 景 应 用 场 景
Application scenarios Application scenarios

功 能 特 点 功 能 特 点
fu n t i o n a l  feat u re s fu n t i o n a l  feat u re s

辊筒线对接 设备对接

19 20

3C行业-对接3C行业-搬运



������� ���
	��

><8)376.�7�;71/9,7,(+'75&$#470!�!7 �7=������

*�"%�������2-:

><8)376.�7�;71/9,7,(+'75&$#470!�!7 �7=������

*�"%������?B-:

����~���������������}�{y��x�v�u�vw���tz�s�qp

�|r�

®°¯�~²«¨¦¥©¢¡§ª¯�� ���£±���¬�

®°¯�

ÒÍÏÉ~²«§ªÆÅÂªÀ�§Ä���¯��ºÁÈ¹¸·��¶µÐ�´³´«
î¯íì~î¯ æÂë×��áà��èÜêÂî¯íìÙ

ÚßçÖÛÕ�«ÔÓ

续�无忧~标�50¢hÖ容量电池���电池快换�§ª充电�手动充电�摆脱电量焦虑
ÒÍÏÉ~²«§ªÆÅÂªÀ�§Ä���¯��ºÁÈ¹¸·��¶µÐ�´³´«

应 用 场 景 应 用 场 景
Application scenarios Application scenarios

功 能 特 点 功 能 特 点
fu n t i o n a l  feat u re s fu n t i o n a l  feat u re s

搭配辊筒作业 搭配机械臂作业 搭配人形+器人作业 搭配机械臂作业
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C o m pat i b l e  m o d e l s

主控制器

VMR-MC系列是威迈尔机器人自主研发的移动机器人通用核心控制器，集核心处理器、IO控制、总线

通讯和电源管理于一体。该控制器采用工业级设计，具有体积小巧、算力强大、集成度高、功能丰富

等特点，截至2024年已经应用超过 12000 套

接口丰富开放易用

丰富的IO和总线通讯接口，支持CAN、RS485、RS232及千兆网口

适配广泛灵活通用

支持双轮差速、单舵轮、双/多舵轮等多种运动模型；支持多种品牌电机驱动器

真SLAM智能好用

基于环境自然特征建图和定位，无需轨道和地标可自主规划路径精确定位，包括2D3D

安全可靠运行稳定

通过CE-EMC指令认证、IP54防护等级，采用车规级防水接插件保障可靠运行

高集成降本省空间

自带200w传感器供电、支持WiFi漫游切换，取消外部器件降低投入节省空间

高精度对接稳定流程

多种对接算法，支持激光、视觉末端对接，轨迹精度最高可达±5mm

低代码开发快速兼容

可选配业务层低代码平台组态化业务流程开发模块，兼容工厂常见业务机构及逻辑

适 配车型 功能特点
fun t i ona l  feature s

锂电专机 叉车系列

移载系列 潜伏系列

27 28



二维码相机

VMR-ESC200是威迈尔机器人自主研发，配合移动机器人完成自主导航及精准定位的通用型二维码

相机，集核心处理器、镜头、核心算法于一体

像素支持300万，最大帧率：30HZ，分辨率：640*512
模块化设计：采用模块化设计，易于扩展和维护，可根据需求灵活配置充电功率，满足多

种电流充电的应用场景

可支持AGV/ARM实现2m/s的速度下二维码自主导航应用场景
高效充电：支持自动、手充两种充电方式，并且具备强制激活功能

工作距离：80-120mm，可适配用户不同的使用工作距离场景，适配性强 安全可靠：具备多重安全保护功能，如过流保护、过压保护、漏电保护等，保障用户和设

备安全

应 用 场 景
Application scenarios

技 术 特 点 技 术 特 点
technologica l  features technologica l  features

料架识别 二维码识别

29

充电桩

VMR-ACE系列是威迈尔机器人自主研发，配合移动机器人完成自主充电补能的通用型充电桩，集充电模块、

控制逻辑单元、伸缩、浮动机构于一体。该充电桩在不同场景下支持高效、安全、可靠充电补能

应 用 场 景
Application scenarios

潜伏系列 叉车系列

30
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880L*620W*925H mm外形尺寸

本体自重

旋转直径

顶升高度

顶升额定负载

牵引额定负载

货定车转

防护范围

防护措施

激光避障

触边停障

急停按钮

声光告警

视觉避障

驱动方式

导航方式

行走方式

行走速度

导航精度

对接精度

电池类型

工作时间

电池规格

充电方式

充电时间

电池寿命

液晶显示屏

灯光指示

声音提示

按钮操作

扩展接口

应用场景

环境温度

环境湿度

路面坡度

缝隙宽度

空气环境

网络通信

Φ780 mm

360°全方位无死角，含本体及背负货架

≤1.5 h ≤1.5 h≤2 h

1100L*650W*1510 mm1100L*650W*1510 mm

产品型号

产品外观

基本参数

业务能力

安全防护

运动性能

续航能力

人机交互

应用环境

Φ1180mmΦ1180mm

850mm即250~1100mm850mm即250~1100mm

320/535mm320/538mm

支持 不支持

三级防撞：减速、缓停、急刹

前后双激光360°全覆盖

全方位保护

本体周围单手可及范围内可操作

灯光指示+语音提示

支持

双轮差速 双轮差速双舵全向

混合导航：双激光SLAM+二维码

前后直行、左右转弯、原地旋转

0~1.5m/s0~1.2m/s 0~2.5m/s

±10mm

±10mm(激光对接)，±5mm(二维码对接)

磷酸铁锂

≥ 8 h

自主充电+手动充电

2000次循环

支持

包括本体状态、故障报警、电池电量等指示

包括转向、告警提示、音乐播放等提示

急停按钮、开关按钮、操作按钮

室内

0~40 ℃

10~90%RH， 无凝露

≤ 5% / 3°

≤ 20 mm ≤ 30 mm ≤ 20 mm

无粉尘、易燃易爆或腐蚀性气体

WIFI/IEEE 802.11 a/b/g/n/ac/ax，选配5G

0~2.0 m/s

48� 21AH

R�45��+�S�2.0R�45�� R�45��

48� 27AH 48� 27AH 48� 40AH 48� 60AH 48� 40AH48� 12Ah48� 100Ah

gedcbdfa``_ gedcbdfmj`_ gedcbdft`t`_ gedcbdft}t`_ gedcbdaj}``_ ���c�������� gedcbdf`}``_ ���c��������gedcbdfj```_

775L*540W*260H mm 945L*650W*260H mm 1145L*815W*260H mm 1145L*815W*260H mm 1995L*985W*350H mm ßààÞÖáàÙÞÝá×ÞØÜ ÓÒ

ÚÞØØ ÕÐ

ÎÍÔÑ

ÌÞØÓÒ

ÌÞØØÕÏ

1386Lê1036Wê245H mmî

400ägî

Φ1660mmî

400mmî

1200åGî

665L*420W*380Hm�

90ä�

Φ715m�

400 m�

50 äg

1500L*1200W*360H mm

Φ780mm Φ995mm Φ1200mm Φ1200mm 支持全向Φ1820mm

60mm 60mm 60mm 60mm 100mm100mm

400äg 600äg 1000äg 1500äg 2500äg2000äg

90 äg 110 äg 190 äg 220 äg ÚÞØ ÕÏ500 äg
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LXSR-SMT3210R VMR-FR4800P产品�号 产品�号 产品�号

产品3观 产品3观 产品3观

基@参数 基@参数

基@参数

业务能力
业务能力

安MAc
安MAc

安MAc

运�性能

运�性能

运�性能

�q能力

�q能力
�q能力

人机交互

人机交互 人机交互

9v]m
9v]m 9v]m

LXLR-FR3400RVMR-FR3620G
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ROBOT system
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¨¥¤¨¦£¡�¡�£¨¥�¥§¢   ¨¥¤®¦£³³®�£¨¡¤®§¢   ¤¨¤®¦£¨¨®®�£¤¤¹®§¢   ¤³¹®¦£¨¨¤®�£¤¨®®§¢   ¤�¹®¦£¨¨¥®�£¤¥�®§¢ Æ

¤¡®®¢ÅÎ

Â¤¡®®¢ Æ

ÄÏ¨¹®®¢ÅÎ

ÄÏ�¹®®¢ Æ

¹®®¢ Æ

¨¤Í¹¦£¨®®�£Í®§¢  ¢£¢Õ

À¿¹¤®¢  

¨¨¹®¦£¨¥®�£¹¹§¢  ¢£¢¤ ¨¨¹®¦£¨¥®�£�®§¢  ¢£¢¤ ¨¨¹®¦£¨³®�£�®§¢  ¢£¢¤ ¨®¥®¦£¨¤¤�£Í®§¢  ¢£¢¤

áÜàÞÝàÛÚÙØß×ÞáÜàÞÝàÛÚåÙØß×Þ

ñðïî

õôóò

ùø÷ö

ýüûú

运动性÷

续航÷ö

人机交互

应用环境

≤�¹®Åg ¨®¹®Åg ¨Í®®Åg �¨®®Åg

Â¤¥��   Â¤�¹®   Â�¹®®   Â��®®  

¨¹®®¢Åg ÄÏ¨Í®®¢Åg ÄÏ¤®®®¢Åg ÄÏ¤®®®¢Åg

³®~¤®®¢   ¨�®®¢  （ÄÏ�¹®®  ） ¤¹®®¢  （ÄÏÍ¹®®  ） �®®®¢  （ÄÏÍ¹®®  ）

�®®¢   �®®¢   �®®¢   ¹®®¢  

À¿�®®¢   À¿�¡®¢   À¿�¡®¢   À¿¥¨®¢  

��®°ü方位，包括ô体及背负物料

三级û撞：减速、缓停、急刹

前后三激光，��®°ü覆盖

前部半包保ú

ô体周围单手可及范围内可操作

灯光指示+语音提示

支持

单舵轮

自然导航，视觉/激光S¦AM

前后双向、左右转弯、原地旋转

®~¨.¹ /s

±¨®  

±¨°

磷酸铁锂

�~¡¢h

自主充电+手动充电

≤¤¢h ≤¤.¹¢h

¤®®®次循环

¥寸显示屏

¤�®®¢  （¨®®®£¨¤®®托盘）

¤ÍV¢¨®®A§ ¤ÍV¢¨¹®A§ ¤ÍV¢¤®®A§ ¤ÍV¢¤�®A§

¤�Í®¢  （¨¤®®£¨¤®®托盘） ¤¡®®¢  （¨¤®®£¨¤®®托盘） ��®®¢  （¨¤®®£¨¤®®托盘） �¨®®¢  （¨¤®®£¨¤®®托盘）

¨®寸显示屏

包括ô体状态、故障报警、电池电量等指示

包括转向、告警提示、音乐播放等提示

急停按钮、开关按钮、操作按钮

支持

RJÍ¹百兆

室内

®~Í®¢℃¢¢¨®~³®%R§，¢无凝露

≤¢空载¹%¢/¢满载�%

�IFI/IEEE¢¡®¤.¨¨¢a/b/g/n/ac/ax，选配¹G

åÛÞÝFáØß5×ßP åÛÞÝFáØß4×Ùà åÛÞÝFáØØ××Ùà åÛÞÝFáØØ××ÙC åÛÞÝFáØß5×ÙCñð型号

叉 取 系 列

ROBOT system
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À¿型号 À¿型号 À¿型号7��j�CxXX< 7��j��C1XX ÇMRjÎÒ��Ó©ÆÎ ÇMRjÎÒ�¤Ó¾ÆÆÒÀ¿型号

核 心 模 组

ROBOT system
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