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附件 3

“智能机器人”重点专项 2020 年度

定向项目申报指南

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年度定向项目申报指南。

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，本重点专项拟在“大型矿井综合掘进机器人”“复

杂地质条件煤矿辅助运输机器人”“面向冲击地压矿井防冲钻孔

机器人”3个方向各部署 1个定向项目（共 3 个项目），拟安排

国拨经费 5400万元。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，

应用示范类项目，配套经费与国拨经费比例不低于 2:1。鼓励产

学研团队联合申报，要求由煤矿企业牵头申报。在同一研究方向

下，当出现只有一个团队申报时，直接转为定向评审，根据评审

结果确定是否立项；当出现两个或以上团队申报时，评审择优支

持一项。

项目申报统一按指南一级标题的研究方向进行，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 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。
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1. 大型矿井综合掘进机器人（应用示范类）

研究内容：面向煤矿巷道安全快速掘进需求，研究煤矿综合

掘进机器人井下环境感知、精确定位、自主移动导航、定姿定形

定向截割、多工序智能协同控制、数字孪生远程智能监控等关键

技术，研制煤矿综合掘进机器人系统，实现煤矿巷道探测、掘进、

支护、清运快速协同作业，并针对大型矿井开展应用验证。

考核指标：研制出煤矿综合掘进机器人系统 1套，具备超前

探测、自动定向掘进、巷道断面自动截割成形、全自动支护、井

下遥控和远程数字孪生监控等功能，根据任务需求提出所研制机

器人系统的量化指标体系。掘进机器人探测距离≥100m；爬坡能

力≥20°，机身定位精度优于±5cm；最大截割宽度 6m，最大截割

高度 5m，截割边界控制误差≤10cm；远程无线监控距离≥200m；

综掘工作面巡查人员≤3人，提高巷道掘进总效率 1倍以上。整体

系统符合煤矿安全要求，技术成熟度不低于 7级，形成应用技术

规范或行业标准不少于 1项，申请不少于 5项发明专利。

有关说明：由山西省科技厅组织申报。

2. 复杂地质条件煤矿辅助运输机器人（应用示范类）

研究内容：面向煤矿辅助运输连续化、标准化、智能化、少

人化需求，研究煤矿井下辅助运输系统高精度导航定位、深部地

下受限空间内防爆运输设备无人驾驶、全矿井人员及物资智能调

度等关键技术，根据不同井型研制煤矿辅助运输机器人系统，实

现煤矿物料标准化装载、智能化配送、自动化转运、无人化运输，
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并针对运输条件复杂矿井开展应用验证。

考核指标：研制出煤矿辅助运输机器人系统 1套，具备物料

标准化装载、智能识别配送、转载点机器人转运、运输防爆车辆

的无人驾驶等功能，根据任务需求提出所研制机器人的量化指标

体系。全矿井运输路线机器人定位精度优于 30cm；物料标准容器

识别不少于 6种，识别准确率不低于 98%；实现矿井辅助运输岗

位减人 60%，转运环节数量减少 50%，转运时间占比降低 40%。

整体系统符合煤矿安全要求，技术成熟度不低于 7级，形成应用

技术规范或行业标准不少于 1项，申请不少于 5项发明专利。

有关说明：由贵州省科技厅组织申报。

3. 面向冲击地压矿井防冲钻孔机器人（应用示范类）

研究内容：面向煤矿深部高地应力区域冲击危险巷道卸压需

求，研究机器人平台自主移动与远程交互控制、钻孔自动定位、

钻进方位导航、钻具全自主钻进控制与运行状况监测、孔区压力

分布状态智能感知等关键技术，研制煤矿防冲钻孔机器人系统，

实现高危环境下钻孔卸压作业无人化和冲击地压危险程度实时评

估，并针对冲击地压灾害高风险矿井开展应用验证。

考核指标：研制出煤矿防冲钻孔机器人系统 1套，具备遥控

及自主移动、自动钻孔、地压检测评估等功能，根据任务需求提

出所研制机器人的量化指标体系。自主行走速度≥4.5km/h；钻孔

定位精度（X,Y, Z）优于 200mm；钻进方位角定位精度优于±0.5°；

倾角定位精度优于±0.1°；钻孔直径≥100mm;钻进速度≥15m/h；
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钻进深度≥30m；定位与导航系统精度优于 5cm；孔口安全保护系

统旋转防护耐压不低于 7MPa（静压）、3.5MPa（动压）。整体系统

符合煤矿安全要求，技术成熟度不低于 7级，形成应用技术规范

或行业标准不少于 1项，申请不少于 5项发明专利。

有关说明：由山东省科技厅组织申报。
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