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四川省“成果找市场”揭榜挂帅 2025 年第
二批榜单

榜单 20：面向在轨任务的具身智能空间机器人系统应用及产业化

技术成果简介

描述成果的创新性、先进性及关键技术指标。（300 字以内）

在轨服务机器人是一种高度集成的机器人技术，由多自

由度机械臂、高自由度灵巧手、多模态传感器等核心部件组

成，具备智能控制功能。通过模块化设计和精密制造实现机

械结构的灵活性与强度，采用高功率密度微驱动器和高精度

控制器确保末端灵巧操作机构动作的精准性。通过结合模型

预测控制、强化学习等先进算法，使空间机器人具备较强的

自适应和自主学习能力。深圳市人工智能与机器人研究院的

灵巧操作技术在场景泛化能力、负载能力、感知精度和智能

化程度等方面均达到行业领先，可广泛应用于工业制造、物

流分拣、医疗手术、服务机器人等领域，可以完成复杂物体

抓取、精细操作等任务。

拟转化（研究）内

容

描述相关成果转化以及技术更新迭代的内容，如标志性产品

研制、技术应用场景、应用示范及规模等。（300 字以内）

1）全局传感器的高精度定位与识别。针对在轨捕获任

务中对目标的精准定位与识别需求，研究高精度全局多传感

器融合感知技术。开发宽视场、高分辨率的相机/激光雷达

系统，结合先进的图像处理算法，实现对目标的快速、准确

识别与定位，为后续的抓取和维修操作提供可靠的信息。

2）末端手眼相机的智能识别与维修辅助。为解决捕获、

维修等作业过程中对目标的准确判断和处理问题，开发了集

成高分辨率相机等先进传感器的末端执行器，能够实时获取

目标设备的图像和状态信息。利用深度学习算法对获取的数

据进行分析，实现对目标或故障的快速识别和诊断。
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3）机械臂的高精度控制技术。为满足在轨维修、装配、

激光刻字等高精度任务的需求，开发高精度的机械臂控制系

统，结合激光定位和力位反馈数据，实现机械臂的精确运动

控制。研究激光微操作技术，优化激光参数和控制策略，确

保在卫星表面进行高精度的激光刻字和微加工操作。

4）多指灵巧手开发技术。结合不同场景下对灵巧手高

自由度的操作要求，构建灵巧手的构型拓扑模型，并基于多

目标优化技术开展灵巧手的详细设计。同时，为实现轻量化

设计，采用高强度的新材料来显著减轻灵巧手的重量。为确

保灵巧手能够执行复杂操作，搭载多类型传感器并集成多模

态感知算法，实现实时感知和控制，确保在轨任务的完成。

5）低成本机械臂的定制化设计与智能控制技术。针对

在轨维修任务的特殊要求，快速完成机械臂臂型、模块化关

节和末端操作工具的开发，并集成自适应等智能控制技术，

使机械臂能够在不同的工作条件下自动规划路径、调整控制

参数以避障、避奇异等，确保在轨任务的实现。

考核指标

提出具体考核指标，如：技术参数指标、人才培养指标、专

利、论文等科研成果情况、应用示范目标、产业化目标（新

增利润或销售收入）等。

（1）卫星星载算力不低于 1P；

（2）卫星下传速率不低于 300Mbp/s,激光链路传输速

率不低于 10Gbp/s；

（3）卫星平台功率需求在 5Kw 左右；

（4）开发基于强化学习的灵巧手智能控制算法，搭建

一套适用于灵巧手强化学习训练的虚拟环境，可支持不少于

5 种工作场景虚拟环境的构建，可实现不少于 2 类工具的操

作，成功率不小于 90%；

（5）开发基于模型的力/位混合控制算法，构建多指灵

巧手在不少于 5 种场景的作业，实现动力学模型解算时间小

于 0.1s，多指协同运动规划时间小于 0.1s；手指末端力控
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制不大于 0.5m，位置控制误差不大于 0.3mm；

（6）研制集成机械臂（单臂）、灵巧手、具身智能的

卫星服务机器人，在航天器巡检、捕获、维修等方面开展应

用示范，可执行的在轨任务不少于以下 5 个：合作/非合作

目标巡检，航天器释放，目标捕获与拖离，ORU 操作，激光

刻字等；

（7）机械臂的可达空间半径不小于 1.5 米，自由度不

少于 6 个，末端最大复杂不小于 150kg，总重量小于 25kg；

空载时末端线速度 0~50mm/s，最大负载时末端线速度

0~25mm/s；末端位置精度小于 10mm，末端姿态精度小于 1°；

在轨工作寿命不少于 1 年；

（8）仿人多指灵巧手的手指数不少于 3 个，主动自由

度不小于 9 个，单手指的主动自由度不少于 3 个，单手抓取

负载不小于 150kg；具备力觉、触觉、位置等不少于 3 种感

知能力，力/触觉传感器最大感知量不小于 70N，感知误差

小于 5%FS；手指闭合时间不超过 5 分钟，操作的工具种类

不少于 2 类；

拟合作方式及拟

合作金额

其他

5000 万元（人民币）

知识产权归属

明确发榜方和揭榜方在合作过程中各自提供的技术、资料、

数据等，以及共同研发和转化过程形成的技术成果和知识产

权归属

深圳市人工智能与机器人研究院、香港中文大学（深

圳）。
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对揭榜方的要求

提出时间节点（几个阶段）、揭榜方资产、人才团队、科研

条件，落地转化区域等要求。

合作方式：发榜单位通过官方网站发布技术需求征集通

知，明确项目名称、需求背景、需求内容、关键技术指标、

成果转化形式、时限要求、项目总投入及对揭榜方要求、产

权归属、利益分配等内容。揭榜单位根据自身技术能力和资

源，主动与发榜单位对接，提出产业化合作意向。

项目申报评审：揭榜单位根据发榜单位的要求，制定详

细的项目实施方案，包括技术方案、实施计划、预算安排等，

并提交给发榜单位。发榜单位组织专家对揭榜方案进行评

审，重点评估揭榜方的工程化能力、方案可行性、团队能力

等，择优确定合作对象。

合同签订实施：双方达成合作意向后，签订正式的项目

合作协议，明确合作内容、交付标的、考核指标、交付时限、

付款金额及方式、产权归属等。项目实施过程中，双方按照

协议约定，共同推进项目进展，确保按时完成各项任务目标。

产业化投入资金：本项目预计总投入为 5000 万元，包

括研发费用、设备购置费用、测试验证费用、人员费用等。

发榜单位和揭榜单位共同投入，其中发榜单位投入比例为项

目总投入的 40%， 2000 万元；揭榜单位投入比例为项目总

投入的 60%，即 3000 万元。

技术研发平台：依托揭榜单位现有的研发设施和技术资

源，搭建灵巧手技术在卫星在轨维修中的应用研发平台，配

备先进的实验设备和测试系统，开展关键技术攻关和创新研

究。

揭榜单位应具备专业的技术团队，包括人工智能、航空

航天等领域的产业化技术人员，具备丰富的卫星整星研制、

管理及应用全流程经验。公司需具备专业的项目管理人才，

有效组织和协调项目实施过程中的各个环节，确保项目按时

完成和达到预期目标。
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联系人及联系方

式
陈老师 15616289523


