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附件 3

“智能机器人”重点专项 2020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

2020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，提升国产机器

人的国际竞争力；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，推进国产工业机器人

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
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验证平台与系统建设、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）。

2020年，按照基础研究类启动不少于 11个项目，拟安排国拨

经费总概算约 6600万元。

项目申报统一按指南一级标题的研究方向进行。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一级标题下指南所列的全部考核指标。

项目下设课题数不超过 4个，参加单位总数不超过 6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，

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. 基于编织/折展原理的机器人结构功能一体化设计

研究内容：面向高集成性、高环境适应性机器人前沿技术，研

究基于编织折展结构的非关节式机器人设计技术，探索基于智能材



— 3 —

料的变刚度、变形状、变尺寸的驱动机理，连续稳定性调控机制及

实现方法；研制结构功能一体化机器人原理样机，可基于单一结构，

实现机器人整体运动、抓取作业与环境适应等服役功能。

考核指标：研制基于编织/折展原理的结构功能一体化设计机

器人原理样机，提出所研制机器人的量化考核指标体系，可实现

爬行、翻滚等整体移动与抓取等作业功能，并具备变刚度、变形

状、变尺寸功能，在不少于 3种复杂环境下验证环境适应能力。

至少有 1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

2. 机器人的刚柔软结构耦合与变刚度技术

研究内容：面向软体机器人结构承力/操作力提升的需求，研

究基于仿生原理的刚—柔—软耦合机构设计、变刚度结构设计与

优化、操作/感知一体的仿生灵巧机构设计、刚—柔—软耦合机器

人的运动学与动力学建模与控制等方法与技术，研制刚—柔—软

耦合的机器人原型样机，开展交互控制与功能验证实验。

考核指标：研制具有刚—柔—软耦合结构的机器人原型样机；

可变刚度结构的杨氏模量变化不小于一个数量级。至少有 1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

3. 活体细胞生物混合的机器人驱动与控制

研究内容：研究单细胞/组织水平的生物驱动单元机械动力学，

建立生物驱动的定量化模型；研究活体细胞生物混合驱动器的先进
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结构设计与制造方法，使其具有多形态多模式运动功能；开展混合

驱动器的智能控制技术研究，实现不同形态不同模式下的可控运动。

考核指标：研制出基于活体细胞生物混合的新型机器人驱动

装置，实现不少于 3种模式的可控运动，细胞组织负重比优于 1:10。

至少1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

4. 机器人仿生集群关键技术

研究内容：针对鸟群、鱼群、蚁群的高机动、高效节能集群

运动等自然现象，探索生物高效集群运动的动力学和节能机理，

研究仿生机器人集群运动的能量高效利用、协同感知、协同运动、

集群控制等理论和方法，研制飞行或游动仿生机器人的集群运动

验证平台，开展室外环境下的实验验证。

考核指标：研制飞行或游动的不少于 1类仿生机器人集群验

证平台，实现≥15台仿生机器人的集群运动及其能量高效利用。

至少有 1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

5. 基于 5G通信的多机器人自主协同技术

研究内容：面向未来 5G通信支持下的多机器人系统在动态开

放环境中执行任务的需求，设计 5G通信下协同任务导向的多机体

系结构和机间通信机制，研究开放环境中 5G技术支持下多机器人

协同优化决策、协同行为认知等自主协同技术，实现编队行驶与

避障、协同搜索与目标识别、协同跟踪与目标定位等典型任务中



— 5 —

的技术验证。

考核指标：确定 5G通信用于多机器人自主协同的技术方案及

相关指标体系；结合不少于 10台的多自主移动机器人系统、实现

针对动态开放环境典型应用的技术验证。至少有 1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；

申请/获得不少于 5项发明专利。

6. 基于类生命孪生的机器人智能学习方法

研究内容：借鉴生命系统进化出的快速学习能力，实现生物

神经网络针对特定任务的训练和快速收敛，并将其映射到人工智

能算法中（类生命孪生）用于机器人的智能学习，具体包括：研

制基于活体生物神经网络的学习发育平台，针对特定任务实现多

源刺激下生物神经网络的连接、发育和功能重塑；研究功能化生

物神经网络的系统辨识方法，建立生物神经网络向人工智能算法

的映射机制，形成基于类生命孪生的机器人智能学习方法体系，

并开展实验验证。

考核指标：针对 2种以上任务实现生物神经网络的训练和功

能重塑，完成系统辨识，建立基于生物神经网络迁移映射的类生

命孪生智能控制器，学习效率高于传统机器学习效率 50%以上。

至少有 1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

7. 侵入式脑机接口与生物干预控制技术

研究内容：面向生物运动行为精确控制，研究生物体脑功能机
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理，探索生物体运动干预/控制方法；研究神经刺激器的微型化设

计方法，研制侵入式脑机信号干预装置，探索侵入式干预装置快速

装备技术，实现核心刺激单元的长期稳定服役；研制侵入式脑机接

口控制单元原理样机，并在生物体上开展受控运动实验验证。

考核指标：研制侵入式脑机接口系统，提出所研制系统的量

化考核指标体系，在不少于 2类动物上完成功能测试，实现生物

体运动功能刺激干预与控制；侵入装置植入体有效工作时间不低

于 3个月。至少有 1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；申请/获得不少于 5项发明专利。

8. 机器人的社会交互理论与方法

研究内容：瞄准机器人社会交互前沿技术，研究人与人社交

过程中的社会动力学模型，构建基于多模态信息融合模型，并建

立社交意图预测模型；研究社会道德规范学习系统，结合上下文

信息和文化背景建立用户期望模型和机器人行为后果自主评估机

制；研究融合知识、任务与情感的类人机器人意识模型，建立结

合即时反馈和长期趋势的非结构化交互内容生成方法；针对典型

社会交互环境，在服务机器人实验平台上进行验证。

考核指标：至少在 3 种典型场景下实现人机社会交互演示

验证，提出社会交互系统量化考核指标体系，交互理解识别正

确率优于 80%。至少有 1 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；申请/获得不少于 5项

发明专利。
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9. 面向肺部微小结节的机器人检测技术

研究内容：面向呼吸道内诊疗需求大、入路结构异型动态复

杂等问题，基于肺部微小结节的临床、影像组学、病理和生物组

学等多源信息，开展肺部微小结节的智能辅助诊断技术研究，突

破多自由度柔性末端执行器设计和驱动，实时精准导航，复杂动

态环境下诊疗执行末端精准定位，生理运动补偿，肺部结节的检

测、取样等技术，研制多种活检取样工具，研发面向肺部结节的

柔性微创手术机器人，并开展试验验证。

考核指标：研究肺部结节微创手术机器人技术，提出所研制机

器人的量化考核指标体系，具备呼吸道环境下利用多自由度柔性末

端执行器，实现肺部微小结节精准定位，通过导航定位可到达 6级

及以上支气管进行肺部结节的检测、取样。至少有 1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；申

请/获得不少于 5项发明专利（其中 PCT专利不少于 1项）。

10. 面向复杂骨折闭合复位的手术机器人智能操作环境构建

原理与技术

研究内容：面向骨盆骨折等周边复杂力学和生物学环闭合复

位手术需求，研究周边肌组织生物力学模型与软组织容受度模型，

研究基于骨肌组织容受度模型与术中影像相融合的复位路径规划

方法，研究包括术中影像、手术器械跟踪与导航、可视化、智能

手术器械/机器人相集成的智能手术环境技术，开展试验验证。

考核指标：研制出面向复杂骨折闭合复位智能手术环境的实
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验系统，提出所研制系统的量化考核指标体系，集成具有三维实

时跟踪、导航、自动手术规划与手术过程信息可视化等功能。至

少有1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；申请/获得不少于 5项发明专利（其中至少 1项

PCT专利）。

11. 自主搜救机器人在线检伤原理与技术

研究内容：针对地震、火灾、事故等大规模伤亡事件存在的

突发、群体性救治需求，研究基于大数据和人工智能技术的现场

失血性休克量化检伤、分类决策等技术与终端样机系统，实现与

搜救机器人的集成融合，解决传统检伤分类“快而不好”和“好

而不快”的问题，实现准确性和时效性的高效统一。

考核指标：研制出基于大数据和人工智能技术的现场失血性

休克量化检伤分类决策终端系统样机，提出满足相关需求的指标

体系，实现针对典型应用的技术验证。至少有 1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；申

请/获得不少于 5项发明专利（其中至少 1项 PCT专利）。
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“智能机器人”重点专项 2020 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（课题）负责人应为 1960 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

聘用单位提供全职聘用的有效材料，非全职受聘人员须由内地聘

用单位和境外单位同时提供聘用的有效材料，并作为项目预申报

材料一并提交。

（3）项目（课题）负责人限申报 1 个项目（课题）；国家科技

重大专项、国家重点研发计划重点专项、科技创新 2030—重大项
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目的在研项目（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、科技创新 2030—重大项目的在研项

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 2019 年 3 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

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 2020 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 王 硕 中科院自动化研究所 研究员

5 李建民 天津大学 副教授

6 吴新宇 中科院深圳先进技术研究院 研究员

7 游 玮 埃夫特智能装备股份有限公司 高 工

8 盛鑫军 上海交通大学 副教授

9 张立海 中国人民解放军总医院（301医院） 副主任医师

10 刘连庆 中科院沈阳自动化研究所 研究员

11 于长斌 浙江西湖高等研究院前沿技术研究所 研究员
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