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PART ONE



PRESSLER简介

苏州普热斯勒科技股份有限公司成立于 2014年的中外合资企业。

位于江苏省昆山市周市镇杜家东路299号 ，是一家专业研发金属

成型领域关键设备以及金属成型零件的制造商和供应商。公司生

产的高性能真空热冲压镀锌门环、汽车热压零部件以及自主研发

的热成型生产线、热成型模具的创新技术可满足全球客户、伙伴

在汽车以及相关产业行业的应用需求。公司生产基地位于长三角

区的昆山市，并在华北、华东地区分别设厂，总占地面积超14万

平方米，年产能可达700万冲次。已成功获得100项专利技术，其

中部分核心专利在美国、德国、日本等多个国家获得授权。目前

在长三角地区已经建立了研发生产基地，实现了研发、生产与销

售的一体化发展模式。

苏州普热斯勒科技股份有限公司现主要客户：宝马、特斯拉、光

束、长城、江铃、福特、哈佛、Vinfast等客户 。



PRESSLER工厂分布



激光落料线

PRESSLER自主研发制造设备

多层辊底加热炉热压线 真空加热炉热压线

五轴激光切割机 多工位激光切割机



热成型零部件

热冲压模具



PART ONE

博特勒公司介绍



公司简介
       苏州博特勒机器人有限公司成立于 2023年5月，位于江苏

省昆山市周市镇横长泾路519号，由安健博士作为大股东带领

的研发团队共同创立。    

       公司专注于人形机器人的研发、制造与应用，为制造行业

提供全面的自动化综合解决方案，并率先在汽车零部件工厂实

施应用。在智能车间项目中，人形机器人凭借其独特优势，致

力于大幅提升生产效率并有效降低运营成本，以此为客户提供

更加先进、高效的智能化生产方案。

    公司创新方向是人工智能+机器人，覆盖高端软件开发，人

工智能应用，智能人形机器人技术等专业领域。 40+

团队成员

30+

研发成员

87%

本科及以上占比

公司介绍



发明专利 9项

实用新型 6项

外观设计 8件

软件著作权 3件

商标权 4件 

 获得人形机器人联盟颁发的《2024
人形机器人领域最具价值整机类企业》

博特勒荣誉

 获得吉利集团-吉速物流公司颁发的
《战略合作伙伴》荣誉证书



主营产品

博特勒专注于智能人形机器人、关节模组及仿真系统的自主研发、生产和销售。

智能人形机器人 人形机器人仿真系统 人形机器人关节模组

固定臂+柔
性臂机器人

轮式升降
机器人

轮式人形
机器人

全自研电机 | 减速器 | 控制器 | 编码器等
自研3D模型与物理仿真模型实时绑
定移动技术，实现Sim2real的无缝
对接，大幅降低训练成本。



PART TWO

博特勒主营产品介绍



智能人形机器人

主要实施案例为加工设备上下料的人工替代，离线全自动检测和物流领域人工搬箱和人工分拣的替代。



轮式升降机器人

博特勒轮式升降人形机器人是一款专为工业、商业场景设
计的智能人形机器人，结合了轮式移动的灵活性和人形机
器人的操作能力，配备先进的升降系统，可适应不同高度
的搬运、分拣操作需求。

物品搬运 | 物品码垛 | 精准作业

轮式升降机器人



自主研发人形机器人料箱搬运全栈技术

参数

身高约

重量约

170-200 cm

190 kg

全身自由度 24 个

语音控制

接受语音或文字输入搬运指令

自主搜寻搬运目标

手部终端

物料高度

性能

拆跺周期：   30 秒

双臂负载： 15-30 kg

可抓取通常的塑料箱和纸箱

0-140 cm

适用多场景作业



可根据客户需求定制不同载重（单臂可达负载20kg)、不同物品和工作范围的配置，灵活适应各
种场景。

该机器人集成高精度视觉、触觉反馈与激光雷
达感知系统，依托深度学习算法实现智能抓取
规划，能根据货物堆叠模式动态优化抓取方案
与作业顺序；通过高精度运动控制、智能视觉
引导，精准完成抓取、搬运、码垛等核心作业。

智能识别物料位置

自主导航

精准抓取和放置

即插即用



案例1 吉利西安工厂物流搬运

料框识别

精准识别料框

料框抓取

抓取料框

料框搬运

搬运料框

料框堆放

识别 料架位置，并将料框堆放

在智慧物流场景中执行搬运料箱的任务

任务特点：1.面对料箱的位置不确定性，精准抓取最上层的料框并依次抓取料框
    2.面对货架及货架上料箱的空余空间的不确定性，准确将料箱放入空位中。
    3.要匹配人工搬运的节拍，即30秒完成一个料箱的搬运。



案例1 吉利西安工厂物流搬运
在智慧物流场景中执行搬运料箱的任务



案例2 吉利极氪工厂物流搬运
在智慧物流场景中执行搬运料箱的任务



案例3 3C行业上下料



上下料

采用固定臂柔性臂复合机器人作为上下料的主要设备。博
特勒固定臂柔性臂复合机器人（LS-7G)采用创新性融合设
计，结合固定臂的高精度高速度与智能关节臂（柔性臂）
的高柔性高智能的优点，具备自主搜索来料，不限定精确
来料位置与姿态，精准定位物料于机台，双臂精细协作操
作，满足客户高节拍生产的需求。

物品上料 | 物品码垛 | 高速作业



自主研发机器人上下料全栈技术

参数

臂展约   3200 mm

定位精度  0.5mm

全身自由度  20个

AI视觉

物料放置在机台上精度：0.3mm

抓取物料允许位置偏差: 30mm

手部终端

辅助动作

性能

上下料节拍：   20 秒

双臂负载： 15-30 kg

可定制

拖，拽，撕，拉，
压，拨，托，拔，
适用多场景作业



能够实现对人工的完全替代

l 作业范围广

最大作业半径 3.2 米，特别适合既需要双臂协作又地面

障碍物较多的上下料场景。

l 适应性广泛

柔性臂可替代各类工装和夹具，实现 “一幅柔性臂替代

多种工装”，无需频繁更换工装，大幅提升作业效率。

l 视觉系统

柔性臂搭配先进的视觉系统及 AI 位姿模型，可自主识

别产品，精准定位物料完成抓取、放置操作。



✱应对产品位置不确定性的能力

依赖固定的抓取轨迹和预设的位置，若产品在运输中因震动，偏移等导致位   

                    置不确定，无法抓取。

通过视觉系统和AI模型实时识别位置和姿态，结合灵活的关节运动，可自适应补

             偿位置偏差，无需严格预设轨迹，能稳定抓取位置不确定的产品；

✱分离废料能力

结构固定，抓取方式单一，难以区分产品与废料细微差异，无法针对性分离。

配备高精度力控反馈，能通过感知抓取时的力度、形状差异识别产品与废料，再

             通过灵活的手指动作完成分离。

✱柔性与适应性：

为特定产品设计，切割机换线时需更换端拾器。

可适配任何产品。

 



满足大部分工业场景需求

在给加工设备上下料且有高速生产节拍要求的场
景中，作为人工替代方案效果尤为显著，尤其适
用于来料位置姿态不一的情况。其生产节拍与人
工操作节拍完全一致，满足大部分工业场景需求。

当前，在汽车车身结构件三维五轴激光切割行业，
仍普遍采用人工上下料方式。由于待切割工件尺
寸大、重量重，人工劳动强度极大。而博特勒独
创的固定臂 + 智能关节臂组合方式，能够实现对
人工的完全替代，有效解决该行业的痛点问题。



案例 普热斯勒工厂智能上下料

料箱半成品取件 夹具台精准放件 废料剥离 取废料

在激光切割场景中执行上下料的任务

任务特点：1.需要面对物料位置和姿态的不确定性，实现精准抓取和精准放置
   2.需要精准分离废料并取出废料
   3.需要实现高的生产节拍，例如全流程37秒。

成品堆垛



轮式直膝机器人

博特勒轮式直膝人形机器人适合在无高低差的场景中作业，
它能高效搬运规整物品，检测产品缺陷。同时，它能在生
产车间承担巡逻任务，也可用于安保巡检巡逻，为相关场
景的物料处理，质量把控及安全保障提供支持。

物品检测 | 物品搬运 | 巡逻

轮式直膝机器人



 抓取终端：可根据使用场景进行选配，支持灵巧手、夹
爪、磁吸等方式。

 电源系统：可外接电源24H供电，也可直接电池供电。

 轮式移动灵活性稳定性安全性高：人形设计使机器人能
够在传统机械手臂难以触及的区域进行作业。

 深度学习与强化学习：基于深度学习、强化学习、模仿
学习的算法使机器人能够识别、分类和处理复杂的视觉
和空间信息，逐步适应不同的工作环境和任务需求。

 具有视觉感知/力觉感知的能力：可处理更加精细复杂
的任务。



案例3 工厂产品智能检测

料箱取件

精准找到需测产品并抓取

自主导航

自主导航到达检测位置

精准放件

精准放件

料箱放料

自主导航放回已测产品

在智能检测场景中执行上下料的任务

任务特点：1.依据物流存放位置，自主导航到位
    2.面对工件的位置和姿态的不确定性，实现精准抓取
    3.自主导航到扫描检测站，并精准放置在检测支架上
    4.自主导航到物料存储位置完成精准堆垛。



自研关节模组

人形机器人关节模组是实现机器人肢体运动的核心部件，
承担着驱动、传动和姿态控制的关键功能。它需具备足够
的负载能力、精度和灵活性。
博特勒自研关节模组，能够全面覆盖市面上各类人形机器
人的模组需求。

人形机器人关节模组



型号 单位 BTL-08 BTL-11 BTL-14 BTL-17 BTL-20 BTL-25 BTL-32 BTL-40

减速比 - 08-100 11-101 14-101 17-101 20-101 25-101 32-101 40-101

启停峰值扭
矩 N.m 4.8 11 34 66 102 194 411 702

平均负载允
许最大转矩 N.m 13.3 8.9 13.5 49 61 133 267 460

额定转矩 N.m 2.4 5.6 9.6 30 50 84 169 328

瞬间容许最
大扭矩 N.m 9 25 66 134 182 350 800 1300

输出端峰值
转速 rpm 40 40 45 32 30 32 32 20

电机功率 w 30 100 160 230 310 470 730 1200

供电电压 DCV 48 48 48 48 48 48 48 48

通讯协议 - EtherCAT/CANopen

抱闸 - 24V永磁式抱闸



仿真系统

博特勒自研的世界模型仿真系统，为人形机器人提了数据
采集的关键平台。借助此系统，人形机器人能够精准采集
客户场景下的各类数据资源，这些数据能够让机器人更好
的适配实际应用场景。其产出的场景数据和模型将成为公
司极具竞争力的核心数字资产。

数据采集与模型/数字资产

人形机器人仿真系统



“元筑”与“神筑”

博特勒世界模型

博特勒世界模型，分为客户场景专用仿真模型"元筑"和通用仿
真模型"神筑"，为人形机器人提供高效的仿真平台。

自研三维重建模型与物理仿真模型实时绑定移动技术，具有全
真视觉感知/力觉感知/接触碰撞的仿真能力。使得机器人能够
在与现实环境高度保真的仿真环境中进行数据采集与训练，从
而实现Sim2real的无缝对接，大幅降低训练成本。



“元筑”为依据客户场景进行三维重建的世界模型仿真系统。
支持模型内物体的初始位姿设置和动力学运动，支持光照变
化，支持物体间的接触界面设定。元筑仿真系统通过对客户
场景的视频采集，自动生成三维场景的三维模型，再通过图
像传感器和接触力传感器获得视觉和力觉的感知数据。并采
用自动标注的方法训练深度学习模型。将训练好的VFA模型
在仿真环下境推理验证的基础上，一键导入真机。

“元筑”仿真系统- 客户场景数据之源

博特勒世界模型



博特勒世界模型

仿真系统实施产品抓取



“元筑”仿真系统- 客户场景数据之源

博特勒世界模型

激光切割上下料



25轴电机及伺服驱动

硬件自研
系统架构及通信

架构自研
01 02

03

动力学与碰撞视觉

仿真系统
04

语音识别
视觉文字识别

语音合成

多语言多模态对话
06

视觉抓取/视觉导航

视觉算法自研
05

核心技术
6大

双足运动控制

控制算法自研

博特勒全栈自研人形机器人核心技术



PART THREE

场景应用



轮胎翻包 后桥翻包 侧围翻包



立库上料 SPS上料 SPS上料



Tray盘上下料 磁架自动投料磁架自动投料



P A R T  F O U R

博特勒亮点呈现



三方联合直播：吉利主机厂/吉
速物流/博特勒机器人吉利西安工厂现场直播视频

上海国际博览会和上海工博会

吉利控制集团CEO安聪慧和杭
州政府参观博特勒机器人



总结   

苏州博特勒人形机器人新质生产力，为智能制造企

业提升生产效率、降低运营成本提供创新解决方案。



苏 州 博 特 勒 机 器 人 有 限 公 司


