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附件 2

人形机器人揭榜挂帅任务榜单

一、核心基础

（一）全身动力学控制算法

揭榜任务：面向人形机器人高动态行走的全身控制问题，突

破人形机器人多体动力学实时模型、基于全身力矩的模型预测控

制、长距离离线身体姿态和落足点规划、在线步态规划与实时姿

态跟踪、面向仿人机器人高爆发关节伺服阻抗控制等关键技术。

形成人形机器人高动态行走控制方法，在人形机器人实物平台上

进行实验验证。

预期目标：到 2025年，建立人形机器人高动态行走控制算法，

可支持具有双足、双臂、腰、髋、膝、踝等不少于 28个自由度的

人形仿生机构。支撑人形机器人实现平地、斜坡、台阶、非平整

路面、松软路面等环境的高动态行走，平地最大行走速度≥4km/h,

最大奔跑速度≥9km/h。

（二）电机驱动器

揭榜任务：面向人形机器人快速、灵活的伺服驱动需求，突

破高性能伺服驱动设计、制造与测试等技术。研发小体积、高爆

发、高效率的高功率密度电机伺服驱动器。提升电机伺服驱动器

自主研发水平，推动高性能伺服驱动器的产业化应用。

预期目标：到 2025年，完成系列化的高功率密度电机伺服驱

动器，支持多种行业标准化码盘和通讯接口。最高效率不低于

95%，重量小于 210g（含散热片），尺寸小于 170cm3，最大连续
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功率达到 6kW，拥有智能伺服控制算法，可实现高速柔性伺服驱

动控制。

（三）力传感器

揭榜任务：面向人形机器人准确获取驱动关节和肢体末端触

感力学信号的需求，突破稳定可靠的力传感器结构设计与制造、

智能化信号处理与分析、多信息智能识别与模型分析等关键技术；

研制系列化、高性能、低成本、智能化的新型力传感器；发展低

成本、规模化的传感器生产制造方法，推动新型力传感器在人形

机器人上的产业化应用。

预期目标：到 2025年，完成人形机器人系列化力传感器的设

计与制造，满足驱动关节、手指、足底等肢体末端力测量需要，

并在人形机器人上开展实际应用。传感器采用低成本、高性能的

设计，精度达到 0.5%FS，响应时间优于 0.03s，具有智能信息采集

与处理能力，提升力传感器的智能化水平。

（四）MEMS 姿态传感器

揭榜任务：面向人形机器人姿态控制对高性能、小型化姿态

传感器的需求，突破传感器小型化结构设计、陀螺仪高精度加工

工艺、智能响应姿态解算等关键技术；研制基于MEMS惯性器件

的高性能姿态传感器；研究减小传感系统体积重量，降低功耗，

提升传感器抗振动、抖动能力以及传输性能的方法；发展低成本、

规模化传感器生产制造方法，推动新型MEMS姿态传感器在人形

机器人上的产业化应用。

预期目标：到 2025 年，完成高性能、低成本的MEMS 姿态

传感器研制，具有较强的抗振动和抖动性能，俯仰角和横滚角静
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态精度为 0.1°，零偏稳定性（1σ，10s平滑）不低于 0.3°/h，MEMS

姿态传感器具有强的鲁棒性和智能稳定算法。

（五）触觉传感器

揭榜任务：围绕人形机器人灵巧手使用工具、操作设备、分

拣物品、高精度装配等能力，在灵巧手掌内配置触觉传感器，以

感知操作目标的位姿、硬度、肌理等特征，提高灵巧手的智能化

操作能力。研发小体积、高可靠性、高稳定性的人形机器人手部

触觉传感器，满足人形机器人灵巧手感知、操作、交互等需求，

提升新型触觉传感器自主设计与研发水平，推动触觉传感器的产

业化应用。

预期目标：到 2025年，完成小体积高可靠性高稳定性的手部

触觉传感器研制，实现指尖、指腹和掌面部位传感器阵列密度

1mm×1mm（厚度 ≤0.3mm）；力检测范围 0.1N/cm2~240N/cm2

(10g/cm2~24kg/cm2)±5%；最小检测力 10g。

二、重点产品

（六）旋转型电驱动关节

揭榜任务：面向人形机器人高爆发、高功率密度的旋转关节

性能需要，研究融合驱动、传动、力感知、伺服控制、热控的关

节设计方法，研发高响应、轻量化、变刚度、高精度、模块化的

电机驱动力控关节，提升电机驱动关节的自主研发水平和人形机

器人高动态运动能力，推动高性能力控关节的应用。

预期目标：到 2025年，研制系列化的人形机器人一体化旋转

电驱动关节，集成减速器、电机、驱动器等，满足腰、髋、膝、

肘等关节伺服驱动需要，峰值输出功率密度优于 600W/kg，峰值
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力矩密度优于 100N.m/kg，在人形机器人上实现应用验证。

（七）直线型电驱动关节

揭榜任务：面向人形机器人对高推力密度、高动态响应线性

致动器的迫切需求，研究高速高功率密度永磁伺服电机设计、高

动态响应伺服驱动、基于动力学匹配的驱动-传动一体化集成、基

于全状态反馈的电动线性致动器柔顺运动控制等关键技术；研制

高推力密度、高动态响应线性电驱动关节，并在人形机器人上开

展应用验证。

预期目标：到 2025年，研制系列化人形机器人直线型电驱动

关节，满足臀关节、膝关节、踝关节等应用需求，采用规模化、

低成本、高性能的智能一体化设计，实现双向驱动伺服线性致动，

推力覆盖 500-10000N，推力密度不低于 1500 N/kg，在人形机器人

或足式机器人上实现应用验证。

（八）机械臂与灵巧手

揭榜任务：研发高功率密度的集成肩关节、肘关节、腕关节

与灵巧手的人形机械臂及灵巧手，实现人形机械臂及灵巧手的运

动与操作功能，提升人形机器人关键部件的自主研发水平，推动

人形机械臂及灵巧手的产业化应用。

预期目标：到 2025年，关节自由度数量满足运动与操作要求，

臂手一起工作时，手指末端负载能力≥3kg，灵巧手集成位置、力、

触觉等传感器，臂体重量≤9kg（其中灵巧手≤900g）；支持多种行

业标准化通讯接口。

（九）高算力主控制器

揭榜任务：研发用于人形机器人运动规划与感知决策的高算
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力主控制器，在硬件通信、实时计算和能量消耗等关键技术上实

现突破；研究复杂工况下的系统实时性和可靠性，满足人形机器

人信息采集、智能计算、通信交互等需求；构建具备人形机器人

基本功能的控制器软件系统，研究开放性控制器软件，实现先进

算法的模块化可拓展。

预期目标：到 2025年，研制高算力主控制器，满足人形机器

人的智能控制算法需求，单台主控制器工作功耗不高于 60W，算

力不低于 200Tops，硬件可支持高带宽总线通信方式，具有多种常

用传感器的通信接口。

（十）高能量密度电池

揭榜任务：研制高能量密度、轻量化、高可靠、可高倍放电、

快速充电的电池组，具备过充过放保护、防爆阻燃和高频振动工

况下的安全可靠性能，满足人形机器人长时间续航、高倍率放电

需求。实现电池组小型化、轻量化设计，同时满足人形机器人瞬

时功率大、连续工作时间长的需求。

预期目标：到 2025年，人形机器人电池满足便捷插拔替换、

外部充电标准配置的要求。具备过充、过放保护、防爆阻燃和高

频振动工况下的工作能力。输出电压 48V-100V，电池组的能量密

度不低于 220Wh/kg。

三、公共支撑

（十一）人形机器人的端到端仿真开发平台

揭榜任务：面向人形机器人对端到端智能控制软件平台的迫

切需求，突破机器人多智能体与复杂环境建模技术，面向机器人

自主学习与技能发育的通用强化学习算法库，研发域随机化及
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GPU并行计算的训练与演进技术；研制新一代人形机器人端到端

仿真开发平台，鼓励开源开放的新方法和新机制，并在人形机器

人上开展应用验证。

预期目标：到 2025年，研制新一代人形机器人端到端仿真开

发平台，具有友好的开发界面。支持动态环境的推理、技能强化

和具身安全演进，支持大规模并行 GPU机器学习训练，同一场景

下并行开展训练的机器数量不低于 1000个。

（十二）人形机器人的标准、测试与评估

揭榜任务：搭建并完善人形机器人整机系统集成标准，完成

软硬件模块通用接口的标准定义、撰写、试点应用；形成评估人

形机器人关键共性能力的综合测评标准和关键核心部件的性能测

评标准；建立人形机器人综合测试评估和实验平台，重点建立自

主运动能力、复杂环境适应能力、平衡与抗扰能力、灵巧操作能

力、人机交互能力的量化评估体系；研究电液驱动部件、一体化

力控关节、环境感知模块、力觉感知模块等关键核心部件的性能

测评方法，建立测试和实验平台。

预期目标：到 2025年，实现软硬件模块通用接口的标准定义

和标准撰写，编写各子模块的行业标准与规范，完成整机系统集

成标准定义和标准撰写；制定关键共性能力的综合测评标准，建

立实验平台。综合测评标准包含行走、作业、智能、交互等模块

标准；实验平台可以测试机器人自主行走、双臂作业、任务决策

与规划等功能，测试人形机器人行走能力、续航能力、载重能力

等关键性能，同时可以测试核心零部件的关键性能。

（十三）人形机器人的机器脑智能控制技术
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揭榜任务：开发基于人工智能大模型的“大脑”模型，实现人形

机器人的环境感知、行为控制、人机交互能力。开发控制人形机

器人的“小脑”模型，搭建运动控制算法库，建立网络控制系统架

构。面向特定应用场景，构建人形机器人仿真系统和训练环境，

支撑快速低成本的技术创新。支持人形机器人算力设施建设部署，

强化机器人具身智能，加速大模型训练迭代和相关产品落地应用。

预期目标：到 2025年，构建特定场景的人形机器人多模态环境

感知-自然语言-运动规划数据集，具有感知能力、语音识别能力、

自然语言处理能力、任务决策与规划能力，建立不低于 100 亿的

典型任务参数集，自动化处理任务的类型不低于 100种，并能够

在人形机器人上实现应用。

四、典型应用

（十四）面向工业制造的典型应用

揭榜任务：围绕工业 4.0自动化、数字化、信息化、智能化要

求，针对智能制造场景中复杂设备操作、复合工具使用、人机协

同作业等任务需求，研制环境适应性强、具备稳定行走能力、可

自主操作工具与决策、融入智能制造数字化信息体系的面向工业

制造的人形机器人。

预期目标：到 2025年，人形机器人在制造业领域实现应用突

破，实现制造业环境中稳定行走速度不低于 3km/h，可以操作不低

于 10种设备或工具，综合工况续航不低于 4h。整机通电后准备时

间小于 5min。

（十五）面向灾害救援的典型应用

揭榜任务：面向人形机器人在灾害救援中复杂地形机动和环
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境高适应性要求，突破复杂地形的运动控制技术、危险环境的感

知与理解技术、对抗条件下的智能决策与规划技术、人机协作救

援技术等关键技术，实现人形机器人在复杂环境中执行多种任务，

如搜救、搬运物资等。

预期目标：到 2025年，人形机器人在灾害救援领域实现应用

突破，实现高温、耐冲击、防尘防水、防爆等能力，能够自主进

入极端环境实施救援任务，地形攀爬能力不低于 50cm，移动速度

不低于 5km/h，综合续航不低于 4h。

（十六）面向危险作业的典型应用

揭榜任务：围绕核辐射操作、空间站维修、有毒气体环境作

业、月球表面钻探等应用场景，研发在高危行业代替人力进行维

修、操作任务的人形机器人，突破人形机器人智能化作业、特殊

环境下稳定行走、无监督环境下自治规划与决策等关键技术，推

动人形机器人在危险环境中人机隔离、机器换人、黑灯工厂的应

用。

预期目标：到 2025年，研制的人形机器人能够满足危险作业

环境的抗辐射、低重力、高低温等环境适应性要求，可以使用工

具开展焊接、切割、整理等作业任务，准确率达到 95%以上；实

现与人协作式的共融作业，能够操作 50种以上的工具；可以完成

安装、拆卸、旋拧、插拔等多类精细操作。

（十七）面向智慧物流的典型应用

揭榜任务：围绕物流仓储与运输、货物搬运的场景需求，研

制具有自主移动、货物清点搬运、装卸码垛、分拣、配送的仓储

物流人形机器人，突破整机轻量化、力感知和柔顺控制、高鲁棒
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性全身运动控制、多模态融合感知、视觉增强、自主决策与运动

规划技术，实现人形机器人在室内结构化环境中的智能协同工作，

提升各环节的综合作业效率。

预期目标：到 2025年，研制面向智慧物流的人形机器人整机，

实现自主移动速度≥4km/h；双臂负载能力≥10kg；单次工作时长

≥3h。整机通电后准备时间小于 5min，并在典型物流场景完成应

用验证。

（十八）面向安防巡逻的典型应用

揭榜任务：面向社区、工厂、边境等大范围区域巡逻检查需

求，研究人形机器人在道路、草地、台阶、坡、沟等地形环境下

行走技术，突破长距离运动、拟人化交互、巡逻监控、目标物跟

踪、数据远程回传等关键技术，研制安防巡逻人形机器人，推动

人形机器人在室内外环境的安防应用。

预期目标：到 2025年，完成安防巡逻人形机器人整机研制，

单次运动里程不小于 6km，单次工作时长不少于 3h，负重不小于

5kg，实现在居民社区、工厂或哨所等场景下的示范应用。

（十九）面向服务娱乐的典型应用

揭榜任务：面向公共服务与创新娱乐场景应用的需求，研制

采用多模态大模型和云端大脑驱动的人形机器人整机，并在固定

岗位引导、特定内容问询、老人陪护和陪伴、商业娱乐表演等典

型场景开展应用示范。

预期目标：到 2025年，面向服务与娱乐等场景应用的通用人

形机器人能够与人类进行比较流畅的沟通，能通过手势、自然语言

进行沟通，基础动作单元不少于 15种，落地应用场景不少于 10个。
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附件：1.2023年未来产业创新任务揭榜单位推荐表-人形

机器人方向

2.2023年未来产业创新任务揭榜单位申报材料
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附件 1

2023年未来产业创新任务揭榜单位推荐表-人形机器人

推荐单位（盖章）：

序号 单位名称 任务类别 揭榜产品 推荐理由 联系人 手机

1

2

3

……

……

……

……

……

……

注：1、本表由各省辖市、济源示范区、航空港区工业和信息化主管部门等推荐单位填报

2、推荐单位按优先次序排名

3、任务类别是指技术产品创新揭榜任务和预期目标中涉及的 19个重点任务类别。
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附件 2

2023 年未来产业创新任务

揭榜单位申报材料

揭榜方向：

揭榜单位： （加盖单位公章）

推荐单位： （加盖单位公章）

申报日期： 年 月 日
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填 报 须 知

一、揭榜单位应仔细阅读《2023年未来产业创新任务揭榜挂

帅申报指南》的有关说明，如实、详细地填写每一部分内容。

二、除另有说明外，申报表中栏目不得空缺。申报表要求提

供证明材料处，请补充附件。

三、揭榜主体所申报的产品需拥有知识产权，对报送的全部

资料真实性负责，对能否按计划完成重点揭榜任务作出有效承诺，

并签署企业承诺声明（见“揭榜任务承诺书”模板）。
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未来产业创新任务

揭榜单位申报表

一、单位情况（提供证明材料）

单位名称 全称（如实填写）

揭榜负责人
姓名 职务职称

邮箱 手机

申报联系人
姓名 手机

邮箱 传真

法定代表人
注册资本

（万元）

单位地址

组织机构代码/三

证合一码

单位性质
□国有企业 □民营企业 □外资企业 □事业单位

其他（请注明）：

是否上市公司
□否

□是
整体业务收入

（万元）

指上一个财年（提供证明

材料）

研发投入

（万元）

指上一个财年（提供证明

材料）

其中与人形机器

人相关的业务收

入（万元）

单位人数 研发人员人数

揭榜单位简介

包括成立时间、主营业务、主要产品、技术实力、发展历程等基

本情况，以及所获专利、标准、知识产权、所获竞赛类奖励荣誉

等情况（需提供证明材料附后）（本部分内容不超过 500字）。

参与单位
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二、揭榜任务基本信息

揭榜任务方向

核心基础
□方向 1：全身动力学控制算法

□方向 2：电机驱动器

□方向 3：力传感器

□方向 4：MEMS姿态传感器

□方向 5：触觉传感器

重点产品
□方向 6：旋转型电驱动关节

□方向 7：直线型电驱动关节

□方向 8：机械臂与灵巧手

□方向 9：高算力主控制器

□方向 10：高能量密度电池

公共支撑
□方向 11：人形机器人的端到端仿真开发平台

□方向 12：人形机器人的标准、测试与评估

□方向 13：人形机器人的机器脑智能控制技术

典型应用
□方向 14：面向工业制造的典型应用

□方向 15：面向灾害救援的典型应用

□方向 16：面向危险作业的典型应用

□方向 17：面向智慧物流的典型应用

□方向 18：面向安防巡逻的典型应用

□方向 19：面向服务娱乐的典型应用

揭榜产品概述

包括揭榜产品/服务简介、投融资概况、相关研发和应用水平，2025
年预期将达到的技术及产业化应用水平等情况（多个领域产品可

分别描述）（不超过 1000字）
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揭榜任务书

一、揭榜任务介绍

（一）揭榜任务名称及简介

（二）适用范围/预期用途

预期的适用范围、应用场景、目标人群等。

（三）任务价值及效益等

包括预期经济效益情况、社会效益以及其他方面等情况。

二、揭榜单位现有基础及相关进展

（一）现有基础

揭榜单位行业地位、科研资质（如高新技术企业、企业技术

中心、重点实验室等）、技术基础、人才与团队实力、主要优势等。

揭榜单位创新能力，如获得论文、专利、软件著作权、标准、

专著、比赛奖励等。

揭榜负责人资质及工作经验。

项目团队承担国家相关项目情况等。

（二）相关进展

揭榜单位现有技术水平（对比国际先进水平）、创新及应用情

况、相关研发人员、资金投入情况等。

三、重点攻关目标及计划

（一）2025 年预期目标

主要技术指标、功能指标及性能指标等数值、含义，测试场

景及评价方式等。

（二）重点任务攻关计划

时间进度、阶段性任务、细化目标等。
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（三）组织保障机制

攻关团队、组织方式、协调机制、产学研用情况（如参与单

位工作基础、支撑能力等）、协同创新能力（如团队成员项目合作、

联合实验室等）。

（四）潜在问题及应对举措

四、其他相关事项说明

注：任务书篇幅不宜过长，原则上不超过 5000字，重点讲述

攻关目标及计划部分；如果申报多个领域，请按此模板分别填报

任务书。
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揭榜单位相关证明材料

1. 揭榜单位上一财年主营业务收入证明材料。（财务会

计报表、纳税证明等）

2. 揭榜单位上一财年研发投入证明材料。（财务会计报

表等）

3. 揭榜单位研发能力证明材料。（获得专利、标准、知

识产权等）

4. 揭榜单位相关荣誉证明材料。（高新技术企业、企业

技术中心、重点实验室、比赛奖励等相关证明材料）

5. 攻关产品/服务当前性能指标及应用推广效果证明材

料。（如第三方测试材料等）
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揭榜任务承诺书

根据《工业和信息化部组织开展未来产业创新任务揭榜

挂 帅 申 报 工 作 的 通 知 》 要 求 ， 我 单 位 提 交 了

xxx任务参评。

现就有关情况承诺如下：

1. 我单位对所报送的全部资料真实性负责，保证所报送

的产品和应用解决方案拥有知识产权，所报送产品和服务符

合国家有关法律法规及相关产业政策要求。

2. 我单位所报送的产品和服务符合国家保密规定，未涉

及国家秘密、个人隐私和其他敏感信息。

3. 相关材料中的文字和图片已经由我单位审核，确认无

误。

我单位对违反上述承诺导致的后果承担全部法律责任。

我单位将根据揭榜工作方案要求，增强大局意识，切实

承担主体责任，在揭榜任务实施期间认真组织、重点推进、

加强保障，全力完成重点任务攻关，力求在 2025 年取得实

质进展，达到或超过预期目标。

联 系 人：

联系电话：

法定代表人：（签字）

公司（企业盖章）
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二〇二三年 月 日
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