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附件 1

“智能机器人”重点专项 2019 年度

项目申报指南

为落实《国家中长期科学和技术发展规划纲要（2006—2020

年）》和《中国制造 2025》等规划，国家重点研发计划启动实施

“智能机器人”重点专项。根据本重点专项实施方案的部署，现

发布 2019年度项目指南。

本重点专项总体目标是：突破新型机构/材料/驱动/传感/控制

与仿生、智能机器人学习与认知、人机自然交互与协作共融等重

大基础前沿技术，加强机器人与新一代信息技术的融合，为提升

我国机器人智能水平进行基础前沿技术储备；建立互助协作型、

人体行为增强型等新一代机器人验证平台，抢占新一代机器人的

技术制高点；攻克高性能机器人核心零部件、机器人专用传感器、

机器人软件、测试/安全与可靠性等共性关键技术，提升我国机器

人的竞争力；攻克基于外部感知的机器人智能作业技术、新型工

业机器人等关键技术，创新应用领域，推进我国工业机器人的产

业化进程；突破服务机器人行为辅助技术、云端在线服务及平台

技术，创新服务领域和商业模式，培育服务机器人新兴产业；攻

克特殊环境服役机器人和医疗/康复机器人关键技术，深化我国特

种机器人的工程化应用。本重点专项协同标准体系建设、技术验
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证平台与系统建设、典型应用示范，加速推进我国智能机器人技

术与产业的快速发展。

本重点专项按照“围绕产业链，部署创新链”的要求，从机

器人基础前沿理论、共性技术、关键技术与装备、应用示范四个

层次，围绕智能机器人基础前沿技术、新一代机器人、关键共性

技术、工业机器人、服务机器人、特种机器人六个方向部署实施。

专项实施周期为 5年（2017—2021年）。

2019年，拟在 6个方向，按照基础前沿理论类、共性技术类、

关键技术与装备类和应用示范类四个层次，启动不少于 33个项

目，拟安排国拨经费总概算约 4亿元。为充分发挥地方和市场作

用，强化产学研用紧密结合，调动社会资源投入机器人研发，在

配套经费方面，共性技术、关键技术与装备类的项目，配套经费

与国拨经费比例不低于 1:1；应用示范类项目，配套经费与国拨

经费比例不低于 2:1。

项目申报统一按指南二级标题（如 1.1）的研究方向进行。除

特殊说明外，拟支持项目数均为 1~2项。项目实施周期不超过 3

年。申报项目的研究内容须涵盖该二级标题下指南所列的全部考

核指标。基础前沿理论类项目下设课题数不超过 4个，参加单位

总数不超过 6家；其他类项目下设课题数不超过 5个，参加单位

总数不超过 10家。项目设 1名项目负责人，项目中每个课题设 1

名课题负责人。

指南中“拟支持项目数为 1~2项”是指：在同一研究方向下，
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当出现申报项目评审结果前两位评价相近、技术路线明显不同的

情况时，可同时支持这 2个项目。2个项目将采取分两个阶段支

持的方式，第一阶段完成后将对 2个项目执行情况进行评估，根

据评估结果确定后续支持方式。

1. 基础前沿理论

1.1高性能仿生足式机器人

研究内容：面向室外复杂地形足式机器人自主鲁棒灵活移动

需求，研究快速跑跳运动机理与方法、仿生腿足机构、高爆发高

功率密度电机驱动、未知扰动动态平衡控制、复杂环境感知与运

动控制等技术，研制仿生双足、四足、六足机器人样机，实现室

外自然地形快速稳定跑跳运动实验验证。

考核指标：研制仿生双足、四足、六足机器人，实现室外草

地、坡地、雪地等多种地形的稳定行走，单位里程能耗达到国际

同类产品先进水平，具备抗未知外力扰动能力。双足机器人：最

快速度不低于 6km/h，无缆连续测试距离不低于 1km；四足机器

人：最快速度不低于 10km/h，最大爬坡角度不低于 20°，最大跨

越高度不低于 0.3m，无缆连续测试距离不低于 5km；六足机器人：

负载不低于 1000kg，最大爬坡角度不低于 35°，最大跨越宽度不

低于 1m，最大越障高度不低于 1m，最大续航里程不低于 12km。

至少有 2项先进前沿技术实现首创或达到同类技术的国际领先水

平，并提供佐证材料；发表高水平论文不少于 5篇，申请/获得不

少于 10项发明专利。
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1.2机器人仿生攀附机理与机构创新设计

研究内容：面向机器人仿生攀爬与附着前沿技术，研究生物

在不同表面介质下的附着机理，开展新型仿生附着机构创新设计，

研制新型仿生附着装置；研究仿生攀附运动机构、仿生攀爬步态、

运动稳定性与驱动控制，研制仿生攀附机器人验证平台，在复杂

表面实现攀附运动实验验证。

考核指标：研制不少于 3种仿生附着装置和相应的仿生机器

人验证平台，实现在不同表面介质下、不同表面状况下的攀爬行

走，攀爬斜面不低于 40°，具有转弯、前行、后退等行走能力，

附着力和攀附机构重量比值优于 5。至少有 2项先进前沿技术实

现首创或达到同类技术的国际领先水平，并提供佐证材料；发表

高水平论文不少于 5篇，申请/获得不少于 10项发明专利。

1.3靶向药物输送场控微纳机器人

研究内容：研究微纳机器人及其集群场驱动机理与控制技术，

研究微纳米尺度场控机器人及其集群的设计与制造技术，研究微

纳机器人对细胞、基因和靶向药物等微小目标体的抓取/装载、释

放控制技术；研究微纳机器人生物界面化、穿越生物屏障、趋向

性自寻、集群运动控制、视觉追踪与自主导航以及生物活体中的

靶向药物递送；研制场控微纳操作机器人集成样机系统，结合典

型应用开展验证。

考核指标：研制不少于 3类不同场机理驱动的微纳机器人及

其集群，运动自由度不少于 4个，体外实验定位精度优于 500nm，
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实现微纳机器人的制造、靶向药物装载和投递等功能。研制至少

1种完全生物相容和可降解的微纳机器人，至少 1种纳米机器人

尺寸小于 100纳米。至少 2种微纳机器人在全血或离体组织中的

集群运动速率可达纯水中 80%以上。至少针对 2种场驱动方式开

展小鼠、斑马鱼等生物活体试验验证。至少有 3项先进前沿技术

实现首创或达到同类技术的国际领先水平，并提供佐证材料；发

表高水平论文不少于 5篇，申请/获得不少于 10项发明专利。

2. 共性技术

2.1面向服务和工业领域的实用多指灵巧手

研究内容：面向服务与工业机器人灵巧操作需求，研究灵巧

手的仿生结构设计、伺服驱动、力感知与智能控制、多指协调与

灵巧操作等关键技术，研制低成本、实用化的刚性多指灵巧手，

实现典型工件/工具的操作；研究灵巧手的多关节柔性机构、驱动

和智能控制技术，研制高灵活度的柔性多指灵巧手，实现典型物

品的灵巧操作；面向实际应用场景进行应用验证。

考核指标：研制低成本、实用的刚性多指灵巧手和柔性多指

灵巧手不少于 5种，完成推广应用不少于 50台。提出灵巧手量

化考核指标，其中，刚性多指灵巧手：抓取重量不低于 2kg；柔

性多指灵巧手：实现对不少于 10种柔性/易碎物品的操作，抓取

重量不低于 1kg。发表高水平论文 5篇，申请/获得不少于 10项

发明专利。

有关说明：由企业牵头申报。
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2.2机构/驱动/感知/控制一体化机器人关节

研究内容：面向工业制造业、社会服务业中的智能协作机器

人应用需求，研制机构/驱动/感知/控制一体化、模块化机器人关节，

研究伺服电机驱动、高精度谐波传动动态补偿、多类型编码器高

精度实时数据融合、模块化一体化集成等技术，实现高速实时通

讯、关节力/力矩保护等功能；并在协作机械臂上开展应用示范。

考核指标：研制不少于 4种型号系列一体化关节，根据应用

场景提出系统量化考核指标体系，性能指标达到国际同类产品先

进水平；搭建 4种型号 6自由度以上协作机械臂，具有非预期碰

撞条件下安全保护功能，实现 500台套一体化关节的应用示范。

申请不少于 5项发明专利。

有关说明：由企业牵头申报。

2.3机器人环境建模与导航定位专用芯片及软硬件模组

研究内容：针对机器人环境建模、导航定位对低功耗、高

运算能力、高处理效率等软硬件的需求，研究高性能异构多核

芯片和硬件运算加速器的集成及核心软硬件模组技术，研制面

向环境建模与导航定位的机器人专用芯片，实现机器人视觉处

理、环境建模、定位导航等算法，并在不同类型机器人产品上

实现应用示范。

考核指标：提供专用 SoC芯片和软硬件模块化组件及 SDK

开发包；支持单（多）目视觉、激光导航算法的芯片化；根据应

用场景提出系统量化考核指标体系。实现在 5种以上不同类型机
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器人产品中的应用示范；实现芯片或核心模组应用不少于 20万

片（套）。

有关说明：由企业牵头申报。

2.4工业机器人高精度在线校准关键技术

研究内容：针对工业机器人现场在线高精度校准需求，研究

适合工业现场应用的机器人在线校准方法；研制工业机器人在线

校准系统样机，完成工业现场适应性测试与验证，并在工业现场

实现工业机器人在线校准应用。

考核指标：建立工业机器人在线校准系统，在 10m×10m×10m

范围内，三维位置测量精度优于±0.01mm，姿态角度测量精度优

于±0.01°；开发工业机器人在线校准软件，三维位置校准精度优

于±0.1mm，姿态校准精度优于±0.1°。实现不少于 10套的在线校

准系统在典型工业现场应用。申请/获得软件著作权不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报。

2.5基于视觉与电子皮肤的机器人安全控制技术

研究内容：面向机器人安全控制的共性关键技术需求，研究

基于视觉的作业空间快速三维重建算法、安全区域动态设定、侵

入体实时识别以及碰撞判断算法等技术；研究具有新型传感方式

的机器人电子皮肤，实现对机器人的包裹和穿戴，研究基于电子

皮肤的碰撞检测与机器人的柔顺控制技术。在工业现场开展应用

验证。申请/获得软件著作权不少于 5项。

考核指标：研制基于视觉的机器人安全控制系统，视野范围
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大于 50m2，检测分辨率优于 10mm×10mm×10mm，响应时间优于

500ms；研制具有力反馈功能的电子皮肤，单片面积不小于

100cm2，最小碰撞力检测优于 0.5N，响应时间优于 1ms，不低于

7000N外力作用下无不可逆损坏。与机器人控制器配合使用，符

合相关行业标准。基于视觉的机器人安全控制系统实现工业场景

示范应用 20套以上，穿戴安全电子皮肤的工业机器人实现应用

50套以上。

有关说明：由企业牵头申报。

2.6水下机器人近底精细目标检测与避障控制共性技术

研究内容：面向水下机器人在海山、海沟、洋中脊等区域复

杂环境下的目标搜索、环境监控自主作业需求，研究典型海区海

底环境特征识别技术，研究水下复杂环境中动态、高精度精细目

标检测技术，研究水下机器人深海近底高速运动下自主避障与规

划控制技术。结合典型水下机器人平台开展共性技术验证。

考核指标：研制出水下机器人深海近底复杂环境精细目标检

测与快速避障控制系统，在近底 1m内且航速不低于 6kn情况下，

实现目标视觉检测分辨率优于 2cm×2cm、自主运动与避障实验验

证。发表高水平论文不少于 5篇，申请/获得不少于 5项发明专利。

申请/获得软件著作权不少于 5项。

有关说明：鼓励产学研用联合申报。

3. 关键技术与装备

3.1大跨度桥梁检测作业机器人
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研究内容：面向大跨度桥梁的检测需求，重点开展桥面、缆

索和桥梁下部结构等检测技术研究，研制长臂展高柔性桥梁表面

检测、桥梁主缆和拉索攀爬检测、桥梁下部结构水下检测等机器

人，实现对桥底主梁表面缺陷的图像获取和检测、缆索 PE外观

损伤和拉索内部钢丝腐蚀断丝等缺陷及主缆索夹滑移的检测和识

别、桩基破损和露筋及冲刷深度的检测识别，开展应用验证。

考核指标：研制出大跨度桥梁检测作业机器人系统，形成系

列化技术专利，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体系。

桥梁表面检测机器人：可检测钢箱梁桥底 5mm（长）×5mm（宽）

表面损伤，混凝土桥底 0.1mm（宽）×10mm（长）裂纹或直径 3mm

的凹坑；缆索桥梁检测机器人：适应索径直径 50~200mm，缆索

最大倾斜角度 90°，自由段缆索检测单次长度大于 400m，外部 PE

检测精度优于 0.5mm（宽）×0.5mm（长），自由段可检出单根断

丝，锚固段可检出 5%金属截面积损失；桥梁主缆检测机器人：

具有跨越索夹障碍和检测外观破损功能，表面裂纹检测精度

0.5mm，索夹滑移检测精度 5mm；桥梁下部结构水下检测机器人：

下水深度优于 50m，水下成像分辨率优于 4mm。技术成熟度不低

于 6级，申请/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.2大直径长引水隧洞水下检测机器人系统

研究内容：针对大型和特大型水电站、大型引水工程中的大

直径长引水隧洞定期检测的重大需求，研究机器人水下运动与载
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荷匹配、水下动静密封与特殊环境适应、超远程运动控制与机械

手精细作业、超长水下高压供电与脐带缆安全释放回收、光学与

声纳融合集成精细检测等技术；研制大直径长引水隧道多功能水

下检测机器人，实现在水状况下的隧道洞缺陷检测，建立引水隧

洞结构安全分级评估体系，开展安全风险分析与评价，并在南水

北调等重大工程中开展应用验证。

考核指标：研制出大直径长引水隧洞水下检测机器人系统，

形成系列化技术专利，根据任务需求提出所研制机器人的量化指

标体系。机器人水下耐压不小于 3MPa；机器人手臂搭载工具，

实现近距离精细化检测；配备车载脐带绞车，电缆长度不低于

25km，实现零浮力布放与回收；支持高清摄像机、图像声纳、水

下激光成像雷达等多功能任务模块，实现裂缝、塌方、掉块、露

筋等隧洞缺陷检测，检测裂缝最小宽度小于 3mm，检测掉块最小

面积小于 10cm2，隧洞衬砌破损的压力荷载预警精度提高 30%，

形成引水隧洞智能巡检与评估标准 1项。技术成熟度不低于 6级，

申请/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.3机场跑道道面安全检测机器人

研究内容：针对民航机场对跑道道面形貌特征、强度特性、

异物障碍等安全检测需求，研究机器人在不同环境条件下道面纹

理采集与形貌表征、道面抗滑性与耐久性检测、道面外来异物识

别与自主回收、机器人检测路径规划与智能控制等关键技术，研
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制民航跑道道面安全检测机器人系统，实现机场道面的高效检测，

进行道面质量评估与危险预警，并开展应用验证。

考核指标：研制出机场跑道道面安全检测机器人系统，形成

系列化技术专利，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体

系。具有在多种环境条件下的道面安全检测能力，检测载荷不少

于 3类；道面裂缝检测精度优于 1mm；道面外来异物有效检出率

不低于 95%；道面抗滑系数测试误差不超过 5%，滑跑区连续测

试区域覆盖度不低于 90%；路面浅层强度检测深度不小于 5cm，

深度误差优于 5%；道面状况（雨/雪/冰/橡胶污染等）检测准确率

100%。实现不少于 10台套的应用验证。技术成熟度不低于 6级，

申请/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.4面向国家石油战略储备库安全的储罐检测机器人

研究内容：面向国家石油战略储备库大型储油罐安全检测的

需求，开展储罐底板和罐壁腐蚀在油检测技术研究，研制具有吸

附、定位、导航等功能的大型储罐检测机器人系统，实现储罐在

油检测与安全评价，并开展应用示范。

考核指标：研制出大型储罐腐蚀检测机器人系统，形成系列

化技术专利，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体系。

检测机器人实现储罐底板和罐壁厚度测量与腐蚀量化检测，在油

检测速度不低于 5m/min，定位误差优于 100mm，最大越障高度

不低于 20mm，防水、防油、防爆达到行业规定等级；无固体沉



— 12 —

积物条件下，对于 8~40mm的碳钢底板和罐壁，壁厚测量精度优

于 0.1mm，可检测出 JB/T 10765中规定的底板下表面壁厚 20%深

的人工缺陷；在固体沉积物厚度为 200mm条件下，可检测出底

板不小于 20%的壁厚减薄量，测量精度优于 1mm。提出大型常压

储罐底板安全评价方法，制（修）订国家或行业标准 1项；实施

检测应用的国家战略储备基地不少于 2个。技术成熟度不低于 6

级，申请/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.5涉核装置事故应急处置机器人系统

研究内容：面向涉核装置事故应急处置和作业需求，研究强

辐射条件下机电安全防护、实时图像采集与信息传输、大负载低

超调多自由度机械臂、高刚度混联切削、自主规划与远程控制等

关键技术；研制涉核装置事故应急处置的搬运和拆解机器人，并

进行实验验证。

考核指标：研制出涉核装置事故应急处置机器人系统，形成

系列化技术专利，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体

系。应急处置机器人，耐辐射剂量率不低于 100Gy/h，累计总剂

量不低于 1000Gy。具有实时区域剂量采集及数据传输功能，区域

剂量采集精度不低于 0.05μSv/h。搬运机器人：具备移动、抓取、

爬坡、避障、越障等功能，最大爬坡坡度不低于 30°，抓取搬运

重量不低于 800kg，夹持力超调量不高于 5%，遥控距离不低于

2km；拆解机器人：最大切割厚度不低于 15mm，空间重复定位
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精度±0.02mm。技术成熟度不低于 6级，申请/获得发明专利不少

于 5项。

有关说明：鼓励用户单位牵头申报。

3.6微器件机器人检测装配一体化系统

研究内容：面向微机电系统与微器件中不规则形状、易变形

微小部件高精度装配与测量需求，研究微器件的高精度快速定位、

位姿测量及对准、视觉伺服控制、装配协调控制等关键技术，研

制微器件机器人检测装配一体化系统，结合典型微器件的精密组

装与检测实现应用验证。

考核指标：研制出机器人系统，形成系列化技术专利，根据

任务需求提出所研制机器人的量化指标体系。微器件机器人检测

装配一体化系统装配效率提升 50%以上。技术成熟度不低于 6级，

申请/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：鼓励用户单位牵头申报。

3.7畜禽类肉品高效精准机器人自主分割系统

研究内容：针对我国畜禽肉分割效率低、损耗多、肉品容易

污染及无法溯源等问题，研究快速、精准分割控制技术，基于视

觉、力觉的识别与定位技术，研制畜禽类肉品机器人自主精准分

割系统，实现精准扫描、快速自主剔骨、肉品追溯等功能，研制

基于国产工业机器人的畜禽类肉品机器人自主精准分割工作站，

并基于该工作站研发畜禽肉自主分割生产线，在国内大型畜禽肉

分割企业开展综合应用验证。
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考核指标：研制出机器人系统，形成系列化技术专利，提出

所研制机器人的量化指标体系。畜禽类肉品机器人自主精准分割

工作站胴体剔肉率高于 95%，合格率大于 98%，分割操作工序减

少 30%，分割操作人员减少 40%，畜禽肉品分割速度提高 100%，

损耗率小于 5%；禽类胴体分割的块数不少于 10块、畜类胴体分

割的块数不少于 6块；畜禽类肉品高效精准机器人自主分割生产

线实现畜禽肉品分割全程自动化作业，每条禽类分割线作业效率

不小于 10000只/小时，畜类分割线作业效率不小于 1500头/小时。

在国内大型畜禽肉分割企业完成 4条以上生产线的应用验证，每

条生产线应用国产机器人不少于 10台套，形成我国畜禽肉分割

机器人作业体系行业标准 2项。技术成熟度不低于 6级，申请/

获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.8发动机高温合金构件修复及磨抛机器人系统

研究内容：面向发动机高温合金构件损伤修复需求，研究构

件表面变形、区域随机状态下的损伤部位识别、修复及磨抛等技

术，研究修复/磨抛热变形及应变在线视觉表征评估方法，突破多

源参数在线补偿控制、基于力控—位置数据驱动的自适应磨抛、

熔敷/磨抛轨迹规划等关键技术；研制快速修复及磨抛机器人加工

系统，并开展应用验证。

考核指标：采用国产工业机器人开发修复及磨抛机器人加工

系统样机 1套，形成系列化技术专利，提出所研制机器人的量化
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指标体系；开发智能磨抛软件 1 套。修复成形效率不低于

600cm3/h，变形误差优于 0.8％，磨抛表面误差优于 0.05mm，修

复后抗拉强度不低于母材的 90%、疲劳性能不低于母材的 80%。

实现 2种以上典型件修复及磨抛的应用验证；形成修复工艺标准

或规范 1套。技术成熟度不低于 6级，申请/获得发明专利不少于

5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.9复杂狭窄舱内结构探测清除作业机器人

研究内容：针对大型复杂机电产品装配、检修过程中复杂狭

窄舱内多余物检测难度大、效率低、失误率高的难题，研究机器

人本体结构优化、探测轨迹自主规划、多余物自动识别和抓取等

技术；研制复杂舱内多余物探测和清除作业机器人系统，实现多

余物探测、识别和排除，并开展应用验证。

考核指标：研制复杂狭窄舱内多余物探测及清除机器人系统

1套。机器人手臂直径不超过 50mm，可伸入长度不低于 2m，负

载不低于 1kg，最大弯曲角度 90°、半径不大于 400mm，可识别

和清理的多余物不少于 3种，多余物自动识别准确率不低于 90%。

完成不少于 2种场景的应用验证。技术成熟度不低于 6级，申请

/获得发明专利不少于 5项。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

3.10近距离放疗微创机器人系统

研究内容：针对颅颌面、肝部与肺部等晚期恶性肿瘤、复发
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性肿瘤等疾病放疗存在的手术进程周期长、多次照射、影像偏移

等问题，重点研究多模态影像数据融合、靶区自动识别、放射性

粒子布源规划、术中可视化导引、放疗操作臂定位与控制等技术；

研制面向颅颌面、肝部与肺部等近距离放疗微创机器人系统，开

展模型及动物实验。

考核指标：研制近距离放疗微创机器人系统，根据任务需求

提出所研制机器人的量化指标体系。手术图像导引系统定位精度

优于0.5mm，机器人在手术图像导引系统下定位精度优于 1.5mm，

粒子布源偏差度不大于 5%；具有自主导航、主从控制等多种作

业模式；建立放疗过程安全性与有效性评估体系、机器人操作流

程及规范；完成动物实验不少于 10例。技术成熟度不低于 6级，

申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.11平衡障碍患者康复机器人

研究内容：针对平衡障碍患者康复过程中环境单一、个性化

不足、运动状态量化评估缺失等问题，重点研究康复机器人构型、

运动环境仿真、平衡障碍量化评估标准、个性化康复处方生成等

技术；研制平衡障碍患者康复机器人，开展临床试验验证。

考核指标：研制平衡障碍患者康复机器人系统，根据任务需

求提出所研制机器人的量化指标体系；系统能够模拟平路、台阶、

山路、沙滩等场景；足底力量测量精度优于 0.5N，动作捕捉精度

优于 2mm，可实时监测患者姿态、肌电等信息；建立平衡障碍康
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复安全性及量化评估体系；完成患者临床试验不少于 10例。技

术成熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.12面向消化道等基于实时显微成像诊疗一体化手术机器人

系统

研究内容：针对中国早期癌症诊断率低导致癌症死亡率高的

问题，重点研究多自由度操作机构与自适应控制、成像探针力感

知与控制、多模影像融合、控制单元—实时显微成像一体化协同、

手术工具集成等技术；研制面向消化道等早期癌症的诊疗一体化

手术机器人系统，开展模型及动物实验。

考核指标：研制面向消化道等早期癌症的诊疗一体化手术机

器人系统，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体系；诊

疗工具直径不大于 10mm，具有可更换功能；浅表显微成像分辨

率优于 5µm，显微图像拼接面积大于 25mm2，立体显微图像成像

深度大于 2mm；建立全手术过程的安全性与有效性评估体系、机

器人手术操作流程及规范；完成动物实验不少于 10例。技术成

熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.13飞秒激光微创手术机器人系统

研究内容：针对口腔、咽喉等软组织切除手术视野受限、术

区暴露程度差、周围神经血管密集、危险性高等问题，重点研究

飞秒激光刀机器人操控精准病灶切除、狭小空间三维实时图像监
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控与实时检测、机器人自动缝合以及人体突发生理动作应急安全

保护等技术；研制飞秒激光微创手术机器人系统，开展模型和动

物实验。

考核指标：研制飞秒激光微创手术机器人系统，根据任务需

求提出所研制机器人的量化指标体系；系统具备在狭小空间内的

三维图像实时获取、导航定位、精准切除及自动缝合等功能。导

航定位精度优于 0.5mm；飞秒激光刀病灶切割精度优于 20µm、

轴向偏差不大于 1°；建立全手术过程的安全性与有效性评估体

系、机器人手术操作流程及规范；完成动物实验不少于 10例。

技术成熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.14多器械协同递送血管介入手术机器人

研究内容：研究具有多器械协同递送功能的血管介入手术机

器人设计方法；研究手术器械操作的精确力觉感知、实时反馈与

安全性机制、动态心脏环境下多模态影像数据融合以及实时力感

数据融合、术中器械的精准定位和预测控制及智能化导引控制、

术中影像和控制信息流近程/远程双向实时传输接口与实现等技

术；研制血管介入手术机器人，开展模型与动物实验。

考核指标：研制多器械协同递送血管介入手术机器人系统，

根据任务需求提出所研制机器人的量化指标体系；同时协同递送

不少于 2种器械；心脏跳动和呼吸运动情况下，基于图像数据信

息的器械定位精度优于 1mm；在机器人辅助工作状态下，手术器
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械的操控推送精度优于 0.5mm；手术机器人轴向推进力感的检测

精度优于 0.1N；建立全手术过程的安全性与有效性评估体系、机

器人手术操作流程及规范；完成动物实验不少于 10例。技术成

熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.15人工耳蜗微创植入机器人系统

研究内容：针对人工耳蜗植入手术创伤大、精度低、手术视

野小等问题，研究人工耳蜗微创植入机构与控制、电极植入通道

自动规划、自动钻制、电极植入等技术，研制人工耳蜗微创植入

机器人系统，制订机器人手术操作流程与规范，进行手术疗效评

价，并开展模型及动物实验验证。

考核指标：研制人工耳蜗微创植入机器人系统，根据任务需

求提出所研制机器人的量化指标体系；具有精细力控制功能，力

控制最小分辨率优于 0.5N；建立全手术过程的安全性与有效性评

估体系、机器人手术操作流程及规范；完成动物实验不少于 10

例。技术成熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

3.16人机协同开颅手术机器人系统

研究内容：面向神经外科开颅手术的临床需求，研究颅骨术

区不规则复杂结构力学特性、工具器械与生物组织交互作用建模、

术前手术规划与术中实时导航、基于虚拟约束与稳定手术切削相

融合的人机协同共享控制、手术操作意图识别与预测、颅钻/铣切



— 20 —

削边界失稳失速状况下的安全交互控制等技术；研制人机协同开

颅手术机器人系统，开展模型及动物实验验证。

考核指标：研制人机协同开颅手术机器人系统，根据任务需

求提出所研制机器人的量化指标体系；导航系统空间定位精度优

于 0.5mm；力交互最小分辨率优于 0.5N；分离硬膜操作末端手术

器械安全活动度范围分级可控，颅钻/铣切削边界失稳失速状况下

系统响应时间优于 0.2s。建立全手术过程的安全性与有效性评估

体系、机器人手术操作流程及规范；完成动物实验不少于 10例。

技术成熟度不低于 6级，申请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由科研单位、医院联合申报。

4. 应用示范

4.1协作机器人系统典型应用示范

研究内容：面向汽车主要零部件装配对协作机器人柔性作业

的需求，研究高可靠的人机安全、碰撞检测、人机紧密协调作业、

快速示教和配置等关键技术；研究人—机协同装配、多机器人协

同装配和柔性作业等工艺，形成典型工艺库；研究人机协作作业

模式；研制轻量化、低功耗协作机器人系统，实现精密装配、涂

胶/漆、检查等功能，开展应用示范。

考核指标：根据应用需求提出协作机器人的指标体系，人机

协作安全性符合 GB/T 36008-2018，实现 5种典型场景应用，实

现不少于 6自由度国产协作机器人 100台套以上示范应用。

有关说明：由企业牵头申报。
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4.2大场景自主清洁机器人典型应用示范

研究内容：面向大型室内场所、城市道路等的清洁需求，研

究大面积环境建图与导航定位、动态路径规划和自动避障、清洁

作业策略分配和作业路径规划等技术，研制室内外大场景自动清

洁机器人，实现大面积无人化清洁作业，开展应用示范。

考核指标：形成大面积环境建图与导航定位、动态路径规划

和自动避障的算法包。室内清洁机器人：运行速度不低于 0.6m/s，

清洁效率不低于 1200m2/h，续航时间不低于 5h，定位精度优于

±5cm，通过一体式多功能工作站可实现机器人全自主加水排水和

充电，实现 100台以上应用推广；室外清洁机器人：清洁效率不

低于 3000m2/h，运行速度不低于 1m/s，续航时间不低于 6h，定

位精度优于±10cm，实现 100台以上应用推广。

有关说明：由企业牵头申报。

4.3石化爆燃等危险环境防爆型作业机器人

研究内容：面向石油、化工、危爆品生产储存等高危场所巡

检侦测、救援灭火、应急处置等需求，研究有毒、易爆、高温、

浓烟、复杂地形等情况下机器人恶劣环境适应性、自主定位与导

航、设备识别与仪器仪表智能读取、多模式人机交互与远程监控、

自主或半自主应急处置作业等关键技术；研制具有自主/半自主作

业与多机协作能力的高可靠性、高适应性的防爆型作业机器人，

实现在石油、化工等典型高危环境的应用验证。

考核指标：研制出巡检、应急处置、高倍数泡沫、排烟、灭



— 22 —

火等不少于 5种防爆型机器人，达到石油、化工等高危环境下作

业防爆等级要求，防护等级优于 IP65，适应环境温度不低于

300℃；机器人底盘爬坡不小于 40°，越障高度不小于 250mm，涉

水深度不小于 350mm；处置作业臂不少于 4自由度，负载不低于

25kg。在典型行业实现应用验证，推广应用不少于 1000台，制

订行业标准不少于 2项，申请不少于 10项发明专利。

有关说明：由企业牵头申报。

4.4工业机器人核心零部件技术与应用示范

研究内容：面向工业机器人核心零部件批量应用的迫切需求，

突破制约我国工业机器人精密减速机、伺服电机和驱动器、机器

人控制器等核心零部件规模化生产与应用的核心技术，研制出关

节型工业机器人，实现在焊接、搬运、喷涂、装配等方面的应用

示范。

考核指标：研制出机器人精密减速机、伺服电机和驱动器、

机器人控制器等核心零部件产品，性能指标达到国际先进水平；

以此为基础，研制出不少于 5种规格、6自由度及以上关节型工

业机器人，重复定位精度、速度、负载自重比等指标达到国际同

类产品先进水平。工业机器人产品平均无故障时间大于 50000h；

实现工业机器人批量应用 300台套以上。

有关说明：由企业牵头申报，鼓励用户单位牵头申报。

4.5大型农业机器人智能协同作业系统

研究内容：面向国有规模化农场对大型农田作业机器人高质、
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高效、精准作业的需求，研究雷达/视觉等多元异构传感信息融合、

北斗/惯导组合导航、自动驾驶与避障、路径规划与机群调度、多

机协调与智能控制等关键技术，研制支撑关键农田作业环节的智

能农业机器人，研发基于云平台的农业机器人机群协同作业管控

系统，在国有规模化农场进行应用示范。

考核指标：研制农业机器人自动驾驶、导航与控制系统 5种

100套，作业路径跟踪精度±2.5cm；施肥、播种、喷洒等精准作

业相对误差不超过 5%；开发智能农业机器人机群作业平台系统 1

套，支持协同作业机器人不少于 20台，示范作业面积不小于 10

万亩。

有关说明：由企业牵头申报。

4.6主动运动结肠检查机器人

研究内容：面向结肠检查的临床需求，重点研究结肠内移动

机器人驱动、活检微操作机构、位姿检测与控制、路径规划、能

源与信息传递、基于图像信息的结肠区域三维重构等技术；研制

主动运动结肠检查机器人，开展安全性、有效性评估。

考核指标：研制出主动运动结肠检查机器人，形成系列化技

术专利，提出所研制机器人的量化考核指标体系。主动运动结肠

检查机器人最大直径不超过 18mm，长径比小于 2，成像分辨率

不低于 1080×720像素，机器人在活体肠内前进 1.5m用时不超过

30min；可完成多次活检操作，并具有供气、供水功能；建立主

动运动结肠检查机器人的医疗器械检测标准与规范，完成患者临
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床试验不少于 60例。整机申报医疗器械产品注册证；申请/获得

不少于 5项发明专利。

有关说明：由企业牵头申报。

4.7脊髓损伤康复机器人

研究内容：面向脊髓损伤后个性化、规范化康复治疗需求，

研究基于脊髓损伤瘫痪患者病理大数据的个性化康复行为设计、

基于生理信息的运动功能分析、功能性电刺激、模块化行为辅助

机器人机构设计与自适应控制等技术；研制脊髓损伤康复机器人

系统，开展临床试验及康复有效性评价。

考核指标：研制出脊髓损伤康复机器人，形成系列化技术专

利，提出所研制机器人的量化指标体系。康复机器人涵盖肩、肘、

腕、髋、膝、踝等不少于 6个关节训练模块，实现力/力矩反馈及

人机协调运动柔顺控制，力感知分辨率优于 0.5N，力矩感知分辨

率优于 0.05N·m；具备生理信息接口以及功能电刺激单元；完成

患者临床试验不少于 60例。整机申报医疗器械产品注册证；申

请/获得不少于 5项发明专利。

有关说明：由企业牵头申报。

4.8面向我国工业机器人职业培训的教育机器人系统

研究内容：针对国产工业机器人操作维护、安装调试、系统

集成等应用人才的需求和职业教育领域缺乏工业机器人教学资源

的现实问题，研制基于国产工业机器人的编程、操作、二次开发、

集成应用等技能知识的工业机器人实训系统和教学软件；研发工
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业机器人技术资源服务平台，建立国产机器人应用实训体验基地，

在职业教育领域开展示范应用。

考核指标：覆盖 5个以上主流国产机器人厂商的工业机器人

产品，研制出国产工业机器人实训系统和教学软件不少于 5套，

每套系统或软件至少包含 1个厂商的工业机器人产品，基于每种

机器人的教学及实训模块不少于 20套，实训系统和教学软件分

别推广应用 200套以上；开发工业机器人技术资源服务平台 1个，

建立国产机器人应用实训体验基地 5个以上，服务职业院校超过

500家，培养工业机器人技能人才 1万人以上，推广应用国产工

业机器人 100台套以上。
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“智能机器人”重点专项

2019 年度项目申报指南形式审查条件要求

申报项目须符合以下形式审查条件要求。

1. 推荐程序和填写要求

（1）由指南规定的推荐单位在规定时间内出具推荐函。

（2）申报单位同一项目须通过单个推荐单位申报，不得多头

申报和重复申报。

（3）项目申报书（包括预申报书和正式申报书，下同）内容

与申报的指南方向相符。

（4）项目申报书及附件按格式要求填写完整。

2. 申报人应具备的资格条件

（1）项目及下设课题负责人应为 1959年 1月 1日以后出生，

具有高级职称或博士学位。

（2）受聘于内地单位的外籍科学家及港、澳、台地区科学家

可作为重点专项的项目（课题）负责人，全职受聘人员须由内地

受聘单位提供全职受聘的有效材料，非全职受聘人员须由内地受

聘单位和境外单位同时提供受聘的有效材料，并随纸质项目申报

书一并报送。

（3）项目（课题）负责人限申报 1个项目（课题）；国家重
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点基础研究发展计划（973计划，含重大科学研究计划）、国家高

技术研究发展计划（863计划）、国家科技支撑计划、国家国际科

技合作专项、国家重大科学仪器设备开发专项、公益性行业科研

专项（以下简称改革前计划）以及国家科技重大专项、国家重点

研发计划重点专项在研项目（含任务或课题）负责人不得牵头申

报项目（课题）。

国家重点研发计划重点专项的在研项目负责人（不含任务或

课题负责人）也不得参与申报项目（课题）。

（4）特邀咨评委委员不能申报项目（课题）；参与重点专项

实施方案或本年度项目指南编制的专家，不能申报该重点专项项

目（课题）。

（5）诚信状况良好，无在惩戒执行期内的科研严重失信行为

记录和相关社会领域信用“黑名单”记录。

（6）中央和地方各级国家机关的公务人员（包括行使科技计

划管理职能的其他人员）不得申报项目（课题）。

3. 申报单位应具备的资格条件

（1）在中国大陆境内登记注册的科研院所、高等学校和企业

等法人单位。国家机关不得作为申报单位进行申报。

（2）注册时间在 2018年 5月 31日前。

（3）诚信状况良好，无在惩戒执行期内的科研严重失信行为

记录和相关社会领域信用“黑名单”记录。

4. 本重点专项指南规定的其他形式审查条件要求
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无。

本专项形式审查责任人：刘进长
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“智能机器人”重点专项

2019 年度项目申报指南编制专家名单

序号 姓名 工作单位 职称职务

1 赵 杰 哈尔滨工业大学 教 授

2 韩建达 南开大学 研究员

3 陈殿生 北京航空航天大学机器人研究所 教 授

4 徐 波 中科院自动化研究所 研究员

5 熊 蓉 浙江大学 教 授

6 王树新 天津大学 教 授

7 段星光 北京理工大学 教 授

8 李贻斌 山东大学 教 授

9 吴新宇 中科院深圳先进技术研究院 研究员

10 徐 方 沈阳新松机器人自动化股份有限公司 研究员

11 李志强
中国航空工业集团有限公司北京航空制造工程

研究所
研究员

12 许礼进 埃夫特智能装备股份有限公司 研究员

13 刘成良 上海交通大学 教 授

14 丁忠军 国家深海基地管理中心 研究员

15 胡 斌 中国特种设备检测研究院 研究员
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