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上海证券交易所： 

贵所于 2019 年 12 月 24 日出具的《关于浙江德马科技股份有限公司首次公

开发行股票并在科创板上市的审核中心意见落实函》（上证科审（审核）【2019】

778 号）（以下简称“意见落实函”）已收悉。浙江德马科技股份有限公司（以下

简称“德马科技”、“发行人”、“公司”）与光大证券股份有限公司（以下简

称“保荐机构”）、国浩律师（杭州）事务所（以下简称“国浩”、“发行人律

师”）、信永中和会计师事务所（特殊普通合伙）（以下简称“信永中和”“申报

会计师”）等相关方对审核问询函所列问题进行了逐项核查，现答复如下，请予

审核。如无特别说明，本答复使用的简称与《浙江德马科技股份有限公司首次公

开发行股票并在科创板上市招股说明书（申报稿）》中的释义相同。 

审核问询函所列的问题 黑体（加粗） 

审核问询函所列问题的回复 宋体（不加粗） 

引用原招股说明书内容 宋体（不加粗） 

对招股说明书的修订、补充 楷体（加粗） 

在本问询函回复中，若合计数与各分项数值相加之和在尾数上存在差异，均

为四舍五入所致。 
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问题 1 

请发行人进一步说明并披露公司产品的智能特点及完成方式，公司输送分

拣系统是否能对各类包裹进行高效分拣，具体的分拣工序，以及公司核心技术

在相关工序中的具体应用。 

【回复】 

一、公司输送分拣系统是否能对各类包裹进行高效分拣 

公司输送分拣系统能够对各类包裹进行高效分拣，主要基于以下五个方面： 

一是包裹信息的识别。公司输送分拣系统在包裹信息识别中综合运用了红外

激光识别技术、RFID 射频识别技术、基于机器视觉的图像识别技术，其中红外

激光识别技术主要用于包裹上条码信息的识别；RFID 射频识别技术主要用于特

定的带有 RFID 芯片的包裹内信息的识别；基于机器视觉的图像识别技术通过图

像摄取装置抓取传输物件图像特征，获取包裹的形态信息，通过算法处理可实现

对包裹的条码单据、目的地等各种内置信息数据的识读、外形轮廓、姿态、体积

的测量、特征抓取等功能。精准快速的信息识别是实现高效、准确分拣的基础。 

二是包裹信息的同步跟踪。当数以万计的包裹进入输送分拣系统中时，通过

对包裹信息的准确识别，系统记录每个包裹信息。在电气控制系统和 WMS 软件、

WCS 软件、分拣控制系统软件的调度下，系统可以全流程同步实时跟踪每一个

包裹的位置、状态、重量以及身份信息，实现在线全流程实时监控，在输送过程

中无需再次识别物件信息，确保系统有序、高效地进行输送和分拣作业。 

三是高速稳定的机电软一体化系统。各类包裹的高速输送、分拣是靠机电软

相关技术优化组合来实现的。得益于公司的各项核心技术，公司的输送分拣装备

能够在 120 米/分钟的输送速度、180 米/分钟的分拣速度下保持稳定运行，速度

指标与国际领先企业范德兰德、英特诺的相似产品齐平，同时，在高速运行条件

下，装备稳定性高，所体现出的运行噪音指标与国际领先企业相比，也处于国际

先进水平。 

四是高速的分流与合流。包裹目的地信息被读取后，输送分拣系统所配套的

WMS 软件、WCS 软件将对输送路径进行智能规划、调度，包裹将在系统规划的
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分流位置处通过特定的分流机构输送至各个输送分支处，以实现包裹去往不同的

分拣作业工序；同时包裹也将在系统规划的合流位置处通过特定的合流机构合并

进入大流量、高效、高速的输送主线以输送至分拣装备待分拣，公司的核心技术

可实现包裹的高速分流与合流，能够充分满足系统的高速吞吐能力需求。 

五是高效的上包分拣能力。经输送系统处理后，按一定间距、次序输送来的

包裹经单条或多条供包线协调作业，导入不同型式的分拣系统（如交叉带式分拣

机、滑块式分拣机等）。得益于公司的高速道岔转撤技术、中置高速切换衔接技

术、多席位协同高速供包技术、智能高速伺服电辊筒控制技术等核心技术，根据

信息识别装置获取的包裹信息，并在分拣系统控制软件的调度下，分拣系统将包

裹高速、高效、准确的分拣至对应的目的地。 

综合上述五个方面，公司的输送分拣系统能够实现高效的分拣，基于单区供

包前提下的分拣效率高达 1.6 万件/小时，处于国际先进水平，分拣准确率可达到

99.99%，即每 1 万个物件的输送分拣差错数量不超过 1 个。 

二、具体的分拣工序，以及公司核心技术在相关工序中的具体应用 

在高效分拣中，具体的工序及对应的核心技术如下所示： 

 

其中： 

1、信息识别中，集成于“机器人智能拣选技术”中的图像识别技术已在输

送分拣系统中广泛应用，通过图像识别技术、以及红外激光识别、RFID 射频识
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别等技术的综合应用，实现了包裹信息的准确提取，这是实现系统输送分拣智能

化、调度智能化、高效分拣的基础。 

2、包裹输送工序中，所应用的核心技术包括“高速输送动态间距控制技术”、

“交叉带弯道高速输送技术”、“永磁同步伺服直驱技术”等。“高速输送动态间

距控制技术”可以实时测量包裹序列的长度和包裹之间的间距大小，基于智能动

态控制算法，实时智能调节输送速度，动态优化包裹间距，实现系统的输送分拣

智能化、调度智能化，获得最优系统吞吐量；“交叉带弯道高速输送技术”则确

保了轻质量包裹在弯道内实现高速稳定的输送；“永磁同步伺服直驱技术”可实

现对速度、力矩、位置的精确控制。 

3、在分流合流工序中，所应用的核心技术主要为“高速合流技术”、“宽适

应性转向轮式分拣技术”。这两个技术实现了对各类型输送物品在高速输送设备

上的分段和循环释放的智能分流及合流控制，是实现系统智能调度的一个重要因

素。 

4、在上包分拣工序中，所应用的核心技术主要包括“多席位协同高速供包

技术”、“高速道岔转撤技术”、“X 型分叉导轨中置高速切换衔接技术”、“智能高

速伺服电辊筒控制技术”等。“多席位协同高速供包技术”根据实时测量的包裹

位置和形态参数，动态规划、修正包裹的运动策略，使得分拣系统具备最佳的吞

吐量。“高速道岔转撤技术”使得设备具备毫秒级响应、恒角速度控制、位置精

准控制、启停平稳、自适应力矩输出等特点。“X 型分叉导轨中置高速切换衔接

技术”降低了分拣设备的故障率，实现了分拣动作的流畅稳定。“智能高速伺服

电辊筒控制技术”集精密机械、微电子技术、运动控制、智能识别及通讯于一体，

实现了包裹分拣的精准控制，另外，还可通过专用无线网络与本地服务器或云端

服务器、客户终端相连，实时实现远程远端维护与监测。 

5、数据跟踪交互的实现一是依靠 WMS 软件、WCS 软件在输送分拣系统层

面的整体调度和规划，从而实现系统的智能化；二是依靠系统中每台设备的自动

感知、智能交互功能，以及设备中核心部件的协同智能化功能。设备中的传感器

可以实时采集设备运行过程的数据，上传至配套软件，由配套软件综合包裹信息、

设备运行数据进行统一的规划、调度。设备中的一组驱动单元通过电动辊筒的内
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置芯片可以实现单元之间的数据通讯，实现协同化的实时控制，从而搭建起货物

自动从上游到下游输送，货来输送、货走停止的高效、节能的智能输送分拣装备。 

这些核心技术都是确保分拣设备精准、快速、准确完成分拣动作，实现装备

的分拣智能化的重要因素。 

三、进一步说明并披露公司产品的智能特点及完成方式 

结合上述内容，公司已在《招股说明书》之“第六节 业务与技术/一、发行

人主营业务、主要产品及设立以来的变化情况/（二）主要产品/8、产品的智能

特点及实现方式”中补充披露如下： 

8、产品的智能特点及实现方式 

近年来，随着算法技术、图像识别技术、传感技术、通讯技术等智能化技术

的快速发展，公司将这些技术应用于自动化物流输送分拣系统、关键设备和核心

部件中，使得公司的主要产品逐渐具有了一些智能化功能，提升了公司产品的附

加值，满足了客户日益增长的个性化需求，增强了用户运维的便捷性，减少了运

维成本。 

（1）系统的智能化特点及具体实现方式 

公司的输送分拣系统具备输送分拣智能化、调度智能化、远程诊断及维护

智能化的特点，具体实现方式如下： 

主要产品 特点表征 具体实现方式 

输 送 分 拣

系统 

输送分拣智

能化 

通过系统中所集成的各种传感器，在电气控制系统和WMS软件、

WCS软件、分拣控制系统软件的调度下，输送分拣系统可以实

时跟踪每一个包裹的位置、状态、重量以及身份信息，确保系统

有序、高效地进行输送和分拣作业。 

调度智能化 

所配套的WMS软件、WCS软件、分拣控制系统软件可对商品的

SKU及商品的出入时间和频次进行分析，选择最佳的输送、存储

及分拣路径，实现智能调度。 

远程诊断及

维护智能化 

所开发的“数字化运维云”可采集输送分拣系统的数据，通过互

联网及云平台技术，对物流装备系统的运转状态进行监控，生成

预测性维护计划，强化了装备的持续稳定性与可用性。 

其中，输送分拣智能化、调度智能化以及高效分拣的实现主要基于以下五
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个方面： 

一是包裹信息的识别。公司输送分拣系统在包裹信息识别中综合运用了红

外激光识别技术、RFID射频识别技术、基于机器视觉的图像识别技术，其中红

外激光识别技术主要用于包裹上条码信息的识别；RFID射频识别技术主要用于

特定的带有RFID芯片的包裹内信息的识别；基于机器视觉的图像识别技术通过

图像摄取装置抓取传输物件图像特征，获取包裹的形态信息，通过算法处理可

实现对包裹的条码单据、目的地等各种内置信息数据的识读、外形轮廓、姿态、

体积的测量、特征抓取等功能。精准快速的信息识别是实现高效、准确分拣的

基础。 

二是包裹信息的同步跟踪。当数以万计的包裹进入输送分拣系统中时，通

过对包裹信息的准确识别，系统记录每个包裹信息。在电气控制系统和WMS软件、

WCS软件、分拣控制系统软件的调度下，系统可以全流程同步实时跟踪每一个包

裹的位置、状态、重量以及身份信息，实现在线全流程实时监控，在输送过程

中无需再次识别物件信息，确保系统有序、高效地进行输送和分拣作业。 

三是高速稳定的机电软一体化系统。各类包裹的高速输送、分拣是靠机电

软相关技术优化组合来实现的。得益于公司的各项核心技术，公司的输送分拣

装备能够在120米/分钟的输送速度、180米/分钟的分拣速度下保持稳定运行，

速度指标与国际领先企业范德兰德、英特诺的相似产品齐平，同时，在高速运

行条件下，装备稳定性高，所体现出的运行噪音指标与国际领先企业相比，也

处于国际先进水平。 

四是高速的分流与合流。包裹目的地信息被读取后，输送分拣系统所配套

的WMS软件、WCS软件将对输送路径进行智能规划、调度，包裹将在系统规划的

分流位置处通过特定的分流机构输送至各个输送分支处，以实现包裹去往不同

的分拣作业工序；同时包裹也将在系统规划的合流位置处通过特定的合流机构

合并进入大流量、高效、高速的输送主线以输送至分拣装备待分拣，公司的核

心技术可实现包裹的高速分流与合流，能够充分满足系统的高速吞吐能力需求。 

五是高效的上包分拣能力。经输送系统处理后，按一定间距、次序输送来

的包裹经单条或多条供包线协调作业，导入不同型式的分拣系统（如交叉带式
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分拣机、滑块式分拣机等）。得益于公司的高速道岔转撤技术、中置高速切换衔

接技术、多席位协同高速供包技术、智能高速伺服电辊筒控制技术等核心技术，

根据信息识别装置获取的包裹信息，并在分拣系统控制软件的调度下，分拣系

统将包裹高速、高效、准确的分拣至对应的目的地。 

输送分拣的相关工序及核心技术的应用情况如下所述： 

 

其中： 

信息识别中，集成于“机器人智能拣选技术”中的图像识别技术已在输送

分拣系统中广泛应用，通过图像识别技术、以及红外激光识别、RFID射频识别

等技术的综合应用，实现了包裹信息的准确提取，这是实现系统输送分拣智能

化、调度智能化、高效分拣的基础。 

包裹输送工序中，所应用的核心技术包括“高速输送动态间距控制技术”、

“交叉带弯道高速输送技术”、“永磁同步伺服直驱技术”等。“高速输送动态间

距控制技术”可以实时测量包裹序列的长度和包裹之间的间距大小，基于智能

动态控制算法，实时智能调节输送速度，动态优化包裹间距，实现系统的输送

分拣智能化、调度智能化，获得最优系统吞吐量；“交叉带弯道高速输送技术”

则确保了轻质量包裹在弯道内实现高速稳定的输送；“永磁同步伺服直驱技术”

可实现对速度、力矩、位置的精确控制。 

在分流合流工序中，所应用的核心技术主要为“高速合流技术”、“宽适应
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性转向轮式分拣技术”。这两个技术实现了对各类型输送物品在高速输送设备上

的分段和循环释放的智能分流及合流控制，是实现系统智能调度的一个重要因

素。 

在上包分拣工序中，所应用的核心技术主要包括“多席位协同高速供包技

术”、“高速道岔转撤技术”、“X型分叉导轨中置高速切换衔接技术”、“智能高速

伺服电辊筒控制技术”等。“多席位协同高速供包技术”根据实时测量的包裹位

置和形态参数，动态规划、修正包裹的运动策略，使得分拣系统具备最佳的吞

吐量。“高速道岔转撤技术”使得设备具备毫秒级响应、恒角速度控制、位置精

准控制、启停平稳、自适应力矩输出等特点。“X型分叉导轨中置高速切换衔接

技术”降低了分拣设备的故障率，实现了分拣动作的流畅稳定。“智能高速伺服

电辊筒控制技术”集精密机械、微电子技术、运动控制、智能识别及通讯于一

体，实现了包裹分拣的精准控制，另外，还可通过专用无线网络与本地服务器

或云端服务器、客户终端相连，实时实现远程远端维护与监测。 

数据跟踪交互的实现一是依靠WMS软件、WCS软件在输送分拣系统层面的整

体调度和规划，从而实现系统的智能化；二是依靠系统中每台设备的自动感知、

智能交互功能，以及设备中核心部件的协同智能化功能。设备中的传感器可以

实时采集设备运行过程的数据，上传至配套软件，由配套软件综合包裹信息、

设备运行数据进行统一的规划、调度。设备中的一组驱动单元通过电动辊筒的

内置芯片可以实现单元之间的数据通讯，实现协同化的实时控制，从而搭建起

货物自动从上游到下游输送，货来输送、货走停止的高效、节能的智能输送分

拣装备。 

这些核心技术都是确保分拣设备精准、快速、准确完成分拣动作，实现装

备的分拣智能化的重要因素。 

（2）设备的智能化特点及具体实现方式 

公司的输送分拣系统由关键设备组合而成，关键设备产品具备自动感知、

交互智能化、控制智能化、维护智能化的特点，具体实现方式如下： 
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主要产品 特点表征 具体实现方式 

输 送 分 拣

关键设备 

自动感知 

利用传感器作为关键设备的基础感知单元，可以实现设备运行过

程的数据采集，通过设备所在系统配套的WCS软件，完成作业

指令。 

交互智能化 

通过完善的I/O接口，可便捷地进行设备运行参数的设置及下载，

实现上电警示、短路保护、智能提示、工作数据记录等功能；通

过LED显示界面，可显示设备运行参数及状态。 

控制智能化 
设备通过内置的通讯模块及传感器接口的自适应功能，实现对设

备运行的实时精确控制。 

维护智能化 

所开发的“数字化运维云”可通过传感器、芯片等，自主采集设

备运行数据，能够分析判断设备运行中的问题，并及时提示用户

设备维护的时间及方式、方法。 

（3）核心部件的智能化特点及具体实现方式 

公司的核心部件产品是组成系统产品、设备产品的基础零件，核心部件所

具备的智能化功能包括控制智能化、协同智能化、维护智能化，具体实现方式

如下： 

主要产品 特点表征 具体实现方式 

输 送 分 拣

核心部件 

控制智能化 

可实现提前减速、感知启动、异常超长货物输送等功能，例如根

据外置传感器给与的信号，电动辊筒可提前减速，保证输送物在

预定位置准确停止，不会出现过冲现象；电动辊筒也可主动感知

外力对于输送物的推动，判断输送意图，实现自主启动；如遇到

异常超长输送物情形，通过外置传感器的信号输入，相邻两组由

电动辊筒所驱动的输送单元（一组输送单元含一个电动辊筒和多

个无动力输送辊筒）可自主调节，实现同步运转，与输送物的长

度相适应，实现超长物件的输送。 

协同智能化 

通过驱动单元相互间的数据通讯，实现协同化的实时控制，即当

上游的驱动单元上有货物时，会实时通知下游驱动单元，下游驱

动单元将判断其上是否有货物，若无货物，下游驱动单元立即转

动，并通知上游单元可以接收货物，上游驱动单元即向下输送；

若有货物通知上游驱动单元告知其上有货物，上游驱动单元在接

到信息后就立即停止向下输送，以免造成货物阻塞。利用具备该

功能的智能驱动单元，能搭建货物自动从上游到下游输送，货来

输送、货走停止的高效、节能的智能输送分拣系统。 

维护智能化 

相邻两个智能驱动单元可自动备份各自的参数信息和程序，如果

其中某一个需维护更换，备件可以从另一个中自动读取和导入信

息及程序，无需人工手动导入。 
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（本页无正文，为《关于浙江德马科技股份有限公司首次公开发行股票并在科创

板上市申请文件审核中心意见落实函之回复》之盖章页） 

 

 

 

 

 

 

 

 

浙江德马科技股份有限公司 
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光大证券股份有限公司 
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保荐机构（主承销商）总裁声明 

本人已认真阅读浙江德马科技股份有限公司本次回复报告的全部内容，了解

报告涉及问题的核查过程、本公司的内核和风险控制流程，确认本公司按照勤勉

尽责原则履行核查程序，回复报告不存在虚假记载、误导性陈述或者重大遗漏，

并对上述文件的真实性、准确性、完整性、及时性承担相应法律责任。 

 

 

 

总裁：     

 闫峻    

 

 

 

 

 

光大证券股份有限公司 

年    月    日 
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