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杭州魔迅科技有限公司创立于 ���� 年,是一家专注于惯性动作捕捉技术、光学动作捕捉技术的创新与应用的企业，致力于为人类
带来全新的生活和娱乐模式，通过技术创新把科幻变成现实链接人与智能系统，创造美好未来。

解决方案深度融合“硬件-算法-平台”三位一体技术生态

全栈自研系统
自主研发惯性动捕系统（精度�.�°）、光学动捕系统

（亚毫米级误差）、数据手套及面部表情捕捉设备，
支持毫秒级实时数据传输；

跨学科融合平台
集成运动学分析、动力学建模、生理信号监测功能，
为科研与产业提供多维数据支持；

场景化解决方案

以下为部分客户名录，排名不分先后。

公司介绍

机器人遥操作、协同工
作、机器人示教训练

机器人训练
人机工效仿真、高危作
业动作标准化、航空航
天员训练

工业创新
临床康复疗效评估、神
经疾病运动功能量化、
智能假肢控制训练

医疗科研
影视动画制作、元宇宙
虚拟人驱动、沉浸式体
感交互

数字文娱
竞技体育动作优化、舞
蹈教学姿态校准、步态
分析与运动损伤预防

运动健康
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合作客户
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以动捕技术重塑机器人训练范式
魔迅科技基于自研惯性传感器技术，为人形机器人提供全栈解决方案，覆盖研发全周期。核心功能包括远程操控、人机协作、智能
训练、高精度状态监测，支持扩展模块化数据工厂实现海量运动数据处理，并提供标准化硬件工具与技术服务，适用于机器人开发
与训练、运维全流程。 通过穿戴惯性动作捕捉设备，可快速

导出真人动作数据并映射到机器人本
体，形成高精度训练数据集，加速机器
人对复杂指令的理解与学习，推动其
在工业、医疗等场景的落地。

构建机器人训练数据集
人 类 通 过 动 作 捕 捉 设 备 进 行 示 范
动作，机器人记录并学习执行流程，
例如工业场景中的抓取、装配等高
精度操作。

机器人示教与动作复现
真人穿戴设备后，动作数据可实时同
步至机器人，结合虚拟现实（VR）设备
同步机器人视角，实现远程精准控制。
例如在危险环境（核电站、灾害现场）
中完成高风险任务。

远程操控机器人

动作捕捉设备将人类动作映射至虚拟
人或机器人，实现虚实融合的互动场
景，如品牌直播、发布会等创新形式。

虚拟人-机器人协同
动捕系统可对工业机器人进行关节
级标定和零点标定，提升末端定位精
度，缩小与国外产品的技术差距。

关节标定与运动优化
通过捕捉人类在复杂环境中的动作

（如避障、搬运），帮助机器人提升非
结构化场景下的适应能力。

动态环境适应性训练

动作捕捉数据可直接导入�D动画软
件，用于机器人动作预演或虚拟场景
测试，降低开发成本。

虚拟现实与机器人开发结合
记录患者康复训练动作并同步至机
器人，辅助定制个性化康复方案。

医疗与康复机器人

魔迅动捕系列 数据采集与输出

Motion studio 多模态数据 开发者生态

高精度动作捕捉数据

高精度�DoF数据

原始ACC和GRYO数据

同步时间戳

各类Api

SDK

VRPN

机器人本体控制 数据工作平台

人形机器人 灵巧手 仿生机器人
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核心解决方案 功能介绍

插件全家桶

FBX
BVH
MBX

Retargeting
URDF

魔迅动捕捕捉
动作数据

VR还原视角

操作员

UNREAL

Maya

MotionBuilder

Blender

C�D

Unity



支持多人实时动作捕捉 实时、离线数据广播及数据录制

任选多种动捕模式+多视角切换 支持BVH、CSV、FBX数据格式导出

实时动作捕捉数据流 人体骨骼模型长度自定义

数据主动优化与噪声消除

恒卓系列产品的各类插件、C++/C# SDK与API都在Github上进行了开源共享。

尺寸
重量

静态姿态精度

无线通信频段

姿态测量范围

工作范围

��.�x��.�x�.�mm
约��g

俯仰角与横滚角精度为 ±�°
航向角精度为 ± �°

�.�G

三轴���deg

室内��m、户外��m

电池容量
工作时长

数据计算帧率

数据输出帧率

角速测量范围

最多同场人数

接口类型

��� mAh
4h

���Hz

��/��/���/
���Hz

± ����dps/s

�人

触点(充电)

时延
工作温度

充电时长

工作电压

加速度计量程

输出数据格式

LED颜色

<��ms
-� - ��°C

�h

�.�V

±��g

欧拉角/四元数/
传感器原始数据

RGB
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产品介绍 配套动捕软件

全面开放的插件与软件整合

恒卓Lite

恒卓Pre
尺寸
重量

静态姿态精度

传输方式

姿态测量范围

工作范围

��x��x��.�mm
约�g

俯仰角与横滚角精度为 ± �.�°
航向角精度为 ± �°

�.�G

三轴���deg

室内��m、户外��m

电池容量
工作时长

数据计算帧率

数据输出帧率

角速测量范围

最多同场人数

接口类型

��� mAh
�h

����Hz

��/��/���/
���/���Hz

± ����dps/s

�人

触点(充电)

时延
工作温度

充电时长

工作电压

加速度计量程

输出数据格式

SteamVR空间定位

<��ms
-� - ��°C

�h

�.�V

±��g

欧拉角/四元数/传感器
原始数据/关节角度

可升级

BlenderUNREALUnity MAYA MotionBuilder C�D
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宇树科技项目简介

魔迅科技为宇树科技提供惯性动捕技术方案，完成对具身智能机器人的本体控制，既有效降低了传统示教和动作程序开发成本，
又避免了光学动捕方案带来的动作遮蔽问题。魔迅科技动捕设备通过对采集到的高精数据进行坐标系的转换和骨骼数据映射，实
现对操作者肢体协同、力度微调的全姿态完整捕捉，为机器人训练提供了新范式。

高精数据采集，精准动作复现
魔迅动捕设备以高频率采样，配合自研数据融合技术，精准计算到全身各处关节，稳定采集并输出姿态数据。

全栈开放，赋能下游创新应用
开放兼容的开发者生态，能够实现与机器人控制系统的深度耦合，为后续具身智能的创新应用奠基。

灵巧智能项目简介

灵巧智能专注于具身智能机器人及灵巧操作技术的研发与生产，在机器人末端执行器、多模态感知和运动控制等领域处于行
业前沿。魔迅科技为灵巧智能打造了一套机器人遥操作的全链路解决方案，以低成本、高效率的训练范式，为后续规模化落地
提供可靠依据。

骨骼智能映射，破解构型对齐难题，加速落地验证
魔迅科技提供全流程的技术解决方案，动态解决实操问题，以高质高效的服务保障应用落地,有效缩短训练周期，实现降本增效。

案例分享
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把 梦 想 变 成 现 实
T U R N   D R E A M S   I N T O   R E A L I T Y


