
鸿道AI机器人操作系统



三十多年正向开发，打造有性能又安全的工业操作系统

2023 
TÜV医疗

2022 
TÜV高铁

2022
 TÜV汽车

2022 
TÜV工业控制

功能安全认证



当前AI机器人电子架构痛点

当前部分机器人厂家的电子架构是基于CPU+GPU+RT-Linux+ROS2+大模型快速堆叠而成优势是

产品推出速度快，但是处于新技术成熟度曲线的上升初期，需要解决一些明显问题才能够拥有竞
争优势。

行业中存在的问题:

1、功耗高、体积大，导致机器人待机时间短，带风扇无法静音
2、实时性不足，无法满足高精度工业机器人的确定性需求
3、电子架构成本高，不利于规模化应用
4、进阶开发难度大，例如从高精度、单体智能到群体智能计算平台的迁移
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机器人功耗高、体积大

通过基于虚拟化技术构建的机器人大小脑架构，将实时系统和非实时系
统运行在同一硬件平台，降低功耗、节约成本。



鸿道微内核确保安全隔离

视觉传感

鸿道 弹性微内核

硬件平台

语音交互 导航 运动控制

鸿道弹性微内核可提供多个强隔离分区，每个分区拥有独立的CPU、GPU、内存、磁盘等计算

资源，不同应用运行在不同的分区中，保证每个应用在可能出现的异常行为和故障时不会影响
其它应用，拥有高安全性。



首创大小脑融合机器人电子架构

人类的大脑负责思考、感觉处理、
下发指令；

人类的小脑负责执行大脑下发的
指令、保持身体运动协调；
大脑与小脑共享神经中枢系统。

机器人大小脑融合电子架构与人
类的大小脑结构和职责高度相似。



AI机器人控制平台

智能决策大脑+实时控制小脑驱动的端到端机器人软硬一体系统平台，实现感知-决策-控制闭环。集成多

模态AI大模型与低代码工具链，支持模型训练-仿真-部署全流程。硬实时内核（＜10μs）保障高实时安

全运行，提供单体智能以及群体智能的协同。

多模态感知

大语言模型

深度学习

高算力芯片（大脑）

转
接
设
备

开源Ros2

开源EtherCAT

RTLinux

X86工控CPU（ 小脑）

运动控制算法优化

转
接
设
备

技术栈复杂、开发效率低、开源同质化

体积大，功耗高、集成复杂

具身1.0异构方案

鸿道操作系统

AI机器人控制平台

AI模型 ROS/ROS2

运动控制

EtherCAT/CAN/
AUTBUS…

低代码开发工具

融合芯片：CPU/GPU/NPU/DSP

软硬一体化方案



如何满足高精度工业机器人
对实时性的需求？

在具有高精度要求的工业应用领域，实时性的不足，可能导致机器人的
运动控制误差无法达到业务需求，从而无法发挥机器人其应有的价值。



鸿道操作系统率先实现确定性计算与TSN通信的协同

TSN确定性计算+通信

相机、雷达、麦克风
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知行合一

TSN技术的引入，使得机器人小脑发出的控制指令能够在确定的时间内传达到各个部位并精确执行，使得
机器人的任何动作都更加符合预期。



确定性网络与确定性计算
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⚫ 采用东土科技主导的两线制宽带总线AUTBUS，它是基于

时间敏感网络技术（TSN）和IPv6技术的国际标准

➢ 对比EtherCAT，线束少（两线制），连接简单;

➢ 对比CAN，通信速率快（100Mbps@500m），实时性

更好(最小延时50μs)，支持节点时钟同步(10ns)。

⚫ 确定性网络与时间确定性调度算法结合的确定性计算实

现分布式确定性通信与协同，确保机器人精确同步运动，

实现设备间无缝协同。

麦
克
风



与机器人生态、AI生态的融合

ROS/ROS2作为当前机器人领域中应用最广泛的开发平台，与其生态的
融合就变得非常必要，能够快速的帮助用户在鸿道AI机器人操作系统中
构建应用，助其业务成功。



增强ROS生态实时性

硬件层 CPU+GPU+NPU

系统层
软实时系统
(Linux+RT)

硬实时系统
(Intewell RTOS)

实时协议栈

ROS
生态层

DDS高速通信

ROS 2

ros-perception 包管理

ros-planningros-tooling

...

ROS 2_Control

Controler Manager

Controllers

ROS_HardWare_Inteface
(实时优化)

ROS
应用层

感知、规划与仿真 运动控制 应用开发

VSCode

(C++、

Python)

⚫ 全面兼容ROS/ROS2生态，用户基于ROS的应

用可平滑移植；

⚫ ROS2_Control首次移植到硬实时系统，并对

功能进行实时优化；

摄像头 雷达 力传感器 关节



多模态AI框架支持

⚫ 控制平台集成Pytorch、Tensorflow、ONNX等

主流AI运行环境，支持部署DeepSeek、LLAMA

等大语言模型、感知模型、控制模型。

⚫ 提供AI模型转换工具，降低AI算法开发与部

署门槛，提高现有算法迁移效率。

⚫ 智能体框架与ROS结合，形成单体智能的自主

化控制，支持AI训练和持续学习。

算力平台 CPU+NPU+GPU

系统层

软实时(Linux+RT)

Pytorch TensorFlow

ONNX 模型转换

硬实时
Intewell RTOS

运动控制

实
时
协
议
栈

模型层

大语言模型

DeepSeek

LLAMA

3D-VLA

ViLA Sam
...

感知模型 控制模型

prompt2walk ...

智能体
交互

思维链 工具调用
提示词
工程

RAG增强 记忆功能



外设即插即用

提供统一的设备驱动框架，支持对伺服、传感器、IMU、相机、声音阵列、灵巧手、关节、电池组、扩展IO等外设的自

动识别并建立链接。

丰富的工业协议

⚫ 支持EtherCAT/CANopen （对接伺

服/关节/灵巧手/力传感器…）、

Profinet、Ethernet/IP、 Modbus 

TCP/RTU 、AUTBUS等驱动协议。

⚫ 对上支持MQTT, OPC UA，轻松对接

云平台管理。

外设兼容

提供常见伺服品牌（汇川/清能德创/松下

等）的自动识别，预制参数模板；

基于伺服、传感器、IMU、相机、灵巧手、

关节等外设的识别可自动创建外设连接拓

扑，如 Basler/海康工业相机、Intel 

RealSense深度相机等视觉设备；

IO扩展

兼容标准工业协议远程IO模块，满足

急停、末端夹具的驱动、与产线联动

（如安全栅、限位开关）等IO扩展需

求；



MaVIEW Robo开发工具

鸿道AI机器人操作系统提供了配套的MaVIEW Robo开发工具，提供了一
套图形化的低代码开发方法，特别是对于支持用户对机器人进行二次开
发拥有极大的价值，它降低了开发门槛，提高了开发速度。



低代码开发工具MaVIEW Robo

⚫ 提供机器人菜单式的低代码开发模式：

➢ 配置大模型、智能体

➢ 配置路径规划的算法参数

➢ 配置感知模型参数

➢ 配置运动控制模型参数

➢ 配置底层通信参数

➢ 配置感知与运动控制交互参数等

⚫ 提供拖拉拽式的流程图式逻辑编排，降低开发门槛。

⚫ 提供支持AI模型、应用程序、容器化部署工具。

⚫ 提供性能优化的深度开发模式，包括支持支持C/C++、Python、

IEC61131-3等的开发；提供PLCopen库支持用户自定义开发运动控制

库， 满足不同层次开发者需求。



云边协同在机器人集群中的应用

在工业应用领域，通常会存在大量机器人同时协同工作的情况，而机器
人集群的管理和多机器人之间的协同就变得尤为重要。

每一个机器人都是一个边端，中心云则控制着更丰富的计算资源，例如
模型训练所需要的大量算力。

在整个云系统中引入容器技术，通过将机器人应用容器化，中心云能够
更加简单、快速地进行机器人集群的运维管理、AI模型和控制软件的部
署更新。



从单体智能到群体智能

云端大脑

算力/服务
协同 算力/服务

协同

算力/服务
协同

通过下图一目了然中心云（云端大脑）与机器人集群之间的协同，从而实现更加强大的群体智能。



云原生驱动的多机器人协同平台 安全、高效、自动化

机器人集群统一管理

集群概览实时掌控

机器人作为边缘独立节点，接收云
端指令（工作命令/应用升级）

提供应用商店、镜像仓库，达到极
简重新部署、敏捷升级

集群汇总、物理节点、Pod多维度
实时监控

告警持久记录，事后追溯



机器人服务编排

乐高一样拆解与升级机器人能力！
模块化：独立升级导航/控制/AI组件，不
停机

弹性扩展：按需分配算力，GPU/CPU资源利
用率最大化

故障隔离：单模块崩溃秒级自愈，全局任
务不受影响

快速迭代：新算法/功能按小时级上线

灵活组装：像搭积木一样构建跨机器人协
同场景

跨平台协同：异构设备（无人机/AGV/机械
臂）统一调度

动态升级：AI能力即插即用（如+语音交互
=新技能秒生效）



机器人硬件管理页面

感知/决策/执行即插即用

秒级接入：支持ROS2/DDS/MQTT多
协议，新设备分钟级上线

异构兼容：统一纳管小车/无人机/
机械臂，即插即用

自动配置：设备自动扫描式接入

全景可视：实时映射设备状态

远程运维：一键批量升级/重启



应用与生态

鸿道AI机器人操作系统最适合、最能发挥其价值的主要是替代人类进行
高精度作业的领域。



工业制造 医疗健康 康养陪护

特种作业 灾害救援

高实时AI机器人适合的应用领域



虚拟化技术兼容的生态

Windows RTOS

Linux多个发行版



鸿道Intewell操作系统生态图谱

RISC-V

MaVIEW

TSN

QT

CANOPEN

Ethercat
IGH

SOEM

Python

MQTT TRDP

TensorFlow

Lvgl 

RUST

C++

Boost

MMS

....
..

DDS

modbus

KANZI

opencv

....
..

Harmony OS

....
..

....
..

协议、中间件 终端硬件 非实时生态行业应用

PyTorch

GOOSE

GStreamer



谢谢大家！
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