附件3

重点关键技术攻关清单

	关键技术
	重点攻关方向

	轻量化材料
	攻关结构拓扑优化设计、自动化铺层工艺及与金属部件可靠连接等技术，研发镁铝合金、碳纤维复合材料、高端工程塑料等轻量化材料。

	新型电池
	面对机器人长时间续航、高倍率放电、过充过放保护、防爆阻燃以及高频振动工况下的安全可靠性等能源需求，研制高能量密度、轻量化、高可靠性、可高倍放电、快速充电电池组，推动固态电池在机器人领域应用。

	视觉传感器
	攻关视觉感知专用芯片，研发高精度3D视觉硬件，突破基于深度学习的复杂场景点云处理、目标识别算法以及高精度成像建模，构建多模态感知融合系统。

	力/力矩传感器
	攻关六维力传感器核心敏感元件、低功耗集成设计技术及校准解耦与动态补偿技术，发展MEMS等新型传感技术，提升传感器综合精度、稳定性和可靠性。

	电子皮肤
	研发构型小、可靠性高、稳定性高、精度高的触觉传感器，突破可集成于类人灵巧手的高分辨率触觉传感阵列技术，满足灵巧手感知、操作、交互等需求。

	智能终端芯片
	研发高性能、低功耗端侧芯片、高端MCU、通感一体芯片等智能终端芯片，推动RISC-V指令集在智能终端芯片中的深度应用，突破智能传感器设计、制造、封测技术，攻关“感知—反应”的智能控制，提升智能终端产品的智能互联互通水平。

	高精度减速器
	重点发展RV减速器、谐波减速器、行星减速器以及新原理减速机等精密减速器产品，研发高精度齿形先进设计技术和精密加工工艺，突破减速器齿轮材料热处理工艺，有效提高减速器传动精度、扭转刚性、使用寿命等性能，降低噪音，提升可靠性和稳定性，实现规模生产。

	一体化电驱动关节
	攻关机电热集成设计、轻量化结构、行星滚珠丝杠，突破多物理场强耦合的协同设计方法和多源抖振抑制算法，研发下一代高转矩密度、高动态响应与超高平稳性的机器人关节模组。

	末端执行系统
	研发微小体积、高功率密度、高扭矩密度的空心杯电机、集成肩关节、肘关节、腕关节与灵巧手的高功率密度机械臂以及小构型、多自由度的灵巧手，突破多传感器融合与灵巧控制技术，提升灵巧手等末端执行系统的耐久性与精细控制能力，实现机械臂及灵巧手的协同运动与精准操作。

	高性能控制器
	重点研发高实时性、高可靠性、多处理器并行工作的控制器硬件系统，突破非线性误差补偿、仿生学习、具身智能等前沿技术，实现超高精度的实时控制，构建自主可控、多机协同的高端控制器平台。

	高端伺服驱动系统
	突破高频大电流SiC/GaN功率器件、高性能伺服驱动控制以及多轴一体化控制、高精度电流环控制、在线自适应调整及扰动抑制等核心算法，提升伺服电机结构设计、制造工艺、自整定水平和热控制能力，研制大功率、高精度、高动态响应、高可靠的伺服驱动系统。

	数据处理
	攻关高质量数据合成、数据集质量评估、基于迁移学习的数据蒸馏、多模态数据标注等先进技术，研发智能化、自动化的数据标注工具，构建高质量具身数据集。

	智能体
	攻关智能体工作流引擎、长短时记忆动态更新检索、物理与数字工具统一管理调用、多智能体协同架构技术，推进分领域模型上下文协议、人机交互协议国产化标准制定。

	具身大模型
	研发面向非结构化环境的具身大模型，攻关跨模态语义对齐、安全高效的强化学习与实时规划以及动态Sim2Real迁移等关键技术，构建通用运动控制体系与操控技能库，探索双系统、端到端等具身智能技术架构，提升上下肢、手眼、脑身等协同水平。




