
HandsFree 开源软硬件系统
机器人及行业应用解决方案

深圳朝闻道智能信息科技有限公司



目录

2.HandsFree开源项目
Handsfree Open Source Project

3.项目生态和应用案例

Project Ecology And Application Cases

1.团队简介
Company Profile



飞行器智能感知与控制实验室（PI-Lab）实验室主要从事机器人智能感知与控制方面的研究与系统开发，重点研究视觉SLAM、

地图重建、图像处理、机器学习等方面的研究。研究过程中提出了一系列原创的方法，包括通用SLAM平台GSLAM，地图融合

算法Map2DFusion、TerrainFusion、DenseFusion等方法。并有多个开源软硬件项目，涵盖视觉SLAM、机器人、无人机等

领域，受到国内外广泛关注。

实时二维重建 实时三维重建 差异检测

大规模场景三维重建 视觉SLAM 路径优化与控制



2014年11月

创始人于西北工业大学智能系统

实验室，发起开源机器人项目—

HandsFree

超200所高校科研机构合作

超2000名活跃机器人开发者社区

2018年5月

公司在深圳市南山区成立，

核心技术为机器人室内大场景

“司南”定位导航系统及机器人

软硬件控制系统。同时专注机器

人产品和解决方案

2019年4月

获得来自YC中国、百度Apollo 无人驾驶项目

发起人，前微软全球副总裁陆奇博士天使轮

融资；

导师团为拼多多公司创始人黄峥先生

宝宝树集团创始人王怀南先生

2019年6月

与顶级食品商玛氏集团、华润集团

旗下多个子品牌达成合作、推出智

慧零售机器人并完成交付使用

2020年4月

持续深耕零售数字化场景，拓展墨

西哥零售市场，与南非，墨西哥，

阿根廷商超等代理商达成合作；
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开源教育及解决方案

Open Source Education Solutions



智慧零售

MallBot系列®

1st Generation

2nd Generation

智慧安防巡检

Guardian系列®
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Industrial Robotic Solution



2. 开源项目介绍

Open Source Project Introduction



HandsFree 开源项目主要包含以下几个部分：

HandsFree开源项目简介

Open Source Project Introduction

实时控制&通

讯 OpenRE-

Robolink-

RobolinkGUI

应用操作系统

&模块组织

ROS-

PICMake-Svar

感知&规划&决

策 行业级司南

导航系统-

GSLAM



2.1 机器人实时控制系统 OpenRE

Robot Real-time Control System OpenRE



机器人实时控制系统 OpenRE

Robot Real-time Control System OpenRE

OpenRE全称Open Source Robot  Embedded 

Library ， 是一个专业的机器人嵌入式开源库。

完备鲁棒的体系：涵盖底层CPU解耦层，设备

和传感器驱动，算法，机器人模型，通信件与操

作系统组件等。经过不断实验和优化，开源库变

得鲁棒和丰富。

泛化性能强：全c，c++编写，可移植性能强，

支持多种处理器，多种机器人模型。

易用和开放：跨平台，支持Linux和Windows

开发环境，能方便的结合ROS， PIXHAWK，

源码开放，具备很好的研习价值。

Hands Free Middleware
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应用展示和产业化案例

Application Demonstration And Industrialization Case

开源通用机器人控制器



机器人实时控制系统 OpenRE

Robot Real-time Control System OpenRE

OpenRE的主要功能模块：

运动控制：伺服电机控制、运动学/动力学解算、里程计融合等。

电源管理：外设供电&电池管理、安全保护&低功耗。

执行机构管理：底盘、云台、升降、机械臂等机构的控制管理。

传感器管理：IMU，GPS，超声波等。

通讯管理：参数管理、Robolink和机器人抽象。

交互模块：本地可视化监控、云端监控和控制。

开源地址： https://github.com/HANDS-FREE/OpenRE

https://github.com/HANDS-FREE/OpenRE
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不同运动模型的机器人

Open Source Education Solutions



Robolink协议和可视化开发

Robolink protocol and visualization development

Robolink： 轻量、高效、稳定的移动机器人通讯控制协议。
支持C++、Python。支持ROS。

RobolinkGUI：可视化开发调试工具，参数管理。

开源地址： https://github.com/HANDS-FREE/OpenRE

https://github.com/HANDS-FREE/OpenRE


2.2 应用操作系统&模块组织

Application Operating System & Module Organization



应用操作系统&模块组织

Application Operating System & Module Organization

 多传感器支持 ：立体视觉，Laser，RGB-D等

 分布式架构设计，支持机器人ROS系统

 完备的开源机器人开发研究平台产品线

 软硬件开源，完善的开发手册、教程

 丰富的开发调试可视化工具，手机、WEB工具

 HandsFree开源社区支持， 数十个开源应用案列，

150+机构和2000+开发者用户

 配合OpenRE实现机、电、控、软产业化系统方案

 可脱离ROS实现产业化开发，提供产业化技术支持

开源地址：https://github.com/HANDS-FREE/handsfree

https://github.com/HANDS-FREE/handsfree


ROS实践三问

Questions About ROS Practice

是否曾消耗大量时间解决（开源）代码编译依赖问

题？是否曾为C++的开发测试效率，模块解耦头疼？

如何不依赖ROS的同时和ROS高效通信？ROS如何

连接广域网实现云端管理？

ROS只能在几个固定Ubuntu、Linux发行版使用？

ROS可以如何被移植/替代？



PICMake开源项目

Open Source Project: PICMake



PICMake开源项目

Open Source Project: PICMake

灵魂三问：

1. 为什么每个库的依赖写法不一样？你是否记得？

2. 为什么cmake要一个一个添加源文件？

3. 如何知道你找到的依赖库是否正确？

目标名 目标类型 源文件/目录列表 依赖库

极简风：一行解决所有！

一行命令自动生成CMakeLists.txt，解放双手(HandsFree) ： picmake –src src –require Qt4,OpenCV



PICMake开源项目

复杂项目：GSLAM参考



PICMake开源项目

复杂项目：GSLAM参考

依赖库信息

目标统计

编译选项总结

开源地址： https://github.com/zdzhaoyong/PICMake

https://github.com/zdzhaoyong/PICMake


轻量：单头文件无依赖 好用：使用简洁，易上手 强大：高效微内核，扩展能力强

Svar开源项目

C++封装神器，多语言交互工具

• 提供一个C++中的动态类型数据结构，支

持变量，函数，类和JSON等的操作；

• 实现C++中的import机制，实现动态库加

载，解决C++的编译及依赖问题；

• 基于以上数据结构实现库的导出，且同时

支持多种语言调用；

• 基于以上数据结构实现其他语言库的导入

和调用；

• 基于Svar与多种语言之间的接口，实现多

语言之间的库调用；

设
计
目
标



Svar开源项目

C++封装神器，多语言交互工具

让你的库被
各种语言
import!



ROSBridge

不依赖ROS的ROS通信机制

以下情况考虑使用ROSBridge：

• 在机器人的安卓|Web前端中与ROS系统进行通信，从而实现状态显示&控制；

• 通过广域网消息队列实现云端机器人管理；

• ROS太重了，需要与ROS通信，但不想引入ROS依赖

ROSBridge特点：

• 可通过TCP、UDP、WebSocket实现ROS的通信转发；

• 使用JSON（包含二进制CBOR）实现消息的表达；

广域网消息中间件：

• 物联网（轻量消息）：MQTT；

• 大吞吐：Kafka，NSQ，ZeroMQ；

• 阿里云：RocketMQ

在网页上显示ROS自动驾驶点云和图像



svar_rosbridge

不依赖ROS的ROS通信中间件

开源地址： https://github.com/zdzhaoyong/svar_rosbridge

Python发布订阅示例 C++发布订阅示例

svar_rosbridge特点：

• 依托Svar实现多语言支持，实现C++中消息的表达；

• 可基于CBOR支持高效图像等二进制数据转发；

https://github.com/zdzhaoyong/svar_rosbridge


Messenger

更易用，更轻量的通信中间件

Messenger ROS

消息类型 进程内：任意类型

进程间：JSON+Buffer

固定消息类型

串流化 JSON/CBOR ROS/Protobuf

平台 任何支持C++11的设备 Ubuntu、Linux

延迟 支持阻塞调用/ns级 ms级

多语言 支持 支持

进程间通信 兼容ROS|NSQ|MQTT等 内置网络协议

无需提前定义消息类型，进程

内消息甚至可以是函数和类；
支持阻塞调用，零延迟； 单头文件，把微内核坚持到底；

开源地址： https://github.com/zdzhaoyong/svar_messenger

https://github.com/zdzhaoyong/svar_messenger


2.3 感知&规划&决策

Perception & Planning & Decision



惯导系统 卫星定位

激光雷达 视觉定位

司南定位导航系统是我司自主研发的室内大场景多传感器融合定位导航系统，它整合了传统的定位导航方案和前沿的视

觉SLAM技术，为移动机器人行业提供低成本、高精度，可靠稳定的定位导航模块。

低于1万元的成本优

势，降低60%以上

成本

5万平米（室内）、

100万平米（室外）

的大场景建图

实现5cm高精度定

位能力

20ms行业优秀避障

反应速度

300连续工作小时稳

定性

三维路径规划、避

障系统

自主返回充电

千元级硬件成本实现5万平米以上定位导航功能

技术亮点

司南定位导航系统

Sinan Positioning and Navigation System



司南定位导航系统

Sinan Positioning and Navigation System

基础算法：SLAM系统、路径规划、自动
充电等。

功能组件：视觉检测、语音识别、梯控系
统等。

地图管理： 多地图管理、特殊点和特殊
区域的的位置信息，比如充电桩、
UWB/RFID、任务点的位置，或者运行
区域、禁行区域等。

设备管理：机器人本机的外设和传感器、
UWB基站、梯控模块、呼叫器等设备检
测和管理。

云端管理：局域网和广域网的可视化监测
管理，消息服务、文件服务、流服务。数
据库搭建和用户管理。

交互框架：本机安卓交互、移动手机端、
局域网WEB监控。

任务管理：应用任务的规划、日志记录等。



GSLAM

通用SLAM框架

GSLAM: A General SLAM Framework and Benchmark 
Yong Zhao, Shibiao Xu, Shuhui Bu, Pengcheng Han, Hongkai Jiang ICCV 2019

• Support C++, Python, Node-JS languages

• Source Code(750+ Star):   https://github.com/zdzhaoyong/GSLAM/

• SLAM领域热门开源项目, 源代码单日访问量峰值2000+

• 知乎整理的《100 项开源视觉 SLAM 方案够你用了吗？》，仅个人上榜两个开源项目

https://github.com/zdzhaoyong/GSLAM/
https://zhuanlan.zhihu.com/p/115599978/


通用的SLAM（同时定位于地图构建）开发框架和平台

插件式架构设计

高性能组件和函数库

支持C++ 11

提供Python/Javascript 开发接口

DSO ORB-SLAM

SVO TheiaSfM

PI-SLAM

GSLAM

通用SLAM框架



3. 项目生态和应用

Project Ecology And Application



开源软硬件

平台

开源算法和

开发工具

学习教程和

交流社区

实验/行业

级案例

项目生态

Project Ecology



开源社区

Open source community



体系化教程

Systematic Tutorial

由深入浅，一步一指导，降低学习过程的痛苦指数，重视基础知识与技能的培养
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Thunder Pro

履带系列®
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Stone

Stone Pro

开源教育及解决方案
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实验级开源案例展示

 HandsFree开源了大量的应用案例，通过开放源码来促进社区交流，同时引导开发者进行科学研究和产品

应用开发。包含自主定位导航，多机器人协同，机械臂运动/规划，视觉抓取，智慧农业机采摘，安防巡检，

视觉跟踪等。所有应用案列基于统一的HandsFree软件系统框架。

定位导航系统 机械臂运动规划

双臂机器人 无人视觉跟踪 智慧农业机器人

安防巡检



智慧零售

MallBot系列®

1st Gen 2nd Gen

智慧安防巡检

Guardian系列®

工厂巡检员

抗疫卫士

Anti-Covid系列®

喷雾消杀机器人

抗疫卫士

Anti-Covid系列®

紫外线灭菌机器人Pro

工作范围：200-4000m²

最大续航： 5-7hr

自主回充：支持

视觉抓取：深眸系统

行为分析：识别率98%

云端管理：HandsFree

Cloud 管理

工作范围：3500-10000m²

最大续航： 8-10hr

自主回充：支持

视觉抓取：深眸系统

安全分析：支持

云端管理：HandsFree

Cloud 管理

工作范围：200-5000m²

最大续航： 5-7hr

自主回充：支持

消毒喷雾：5L (4-8hr)

杀菌范围：2400-4800m³

云端管理：HandsFree

Cloud 管理

工作范围：200-5000m²

最大续航： 5-7hr

自主回充：支持

紫外杀菌：支持

杀菌范围：3600m³+

云端管理：HandsFree

Cloud 管理

行业机器人解决方案

Industrial Robotic Solution



机器人搭载深度感知与 AI 计算融为一体的智能视觉传感器，支持人体特征识别、人体跟踪、人体行为识别、商品识别等 AI

算法，边缘加速计算，无需额外服务器。

监测能力

测量距离

识别精度

计算速度

人群覆盖

每分钟监测人流量

支持安装高度

客流量计数准确度

系统计算反应时间

性别、年龄识别

>98%

< 6m

<3s

>1000 人

>99.9%

智慧零售MallBot系列-深度视觉感知

Smart Retail MallBot Series-Computer Vision Structure



公司主页：

https://www.taobotics.com

开源项目主页：

http://wiki.hfreetech.org

项目代码：

http://www.github.com/hands-free

联系我们

Contact US

微信公众号 QQ群二维码

https://www.taobotics.com/
https://www.taobotics.com/
http://wiki.hfreetech.org/
http://www.github.com/hands-free


Thank you!


