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2025-2027  

 

京科信发〔2025〕36 号 

 

各有关单位： 

 

为充分发挥北京具身智能领域创新资源优势，加快实现具身

智能领域科技创新和产业创新深度融合，培育人工智能发展新赛

道，我们制定了《北京具身智能科技创新与产业培育行动计划

（2025-2027 年）》，现予印发，请认真执行。 

特此通知。 

 

 

北京市科学技术委员会、中关村科技园区管理委员会 

北京市发展和改革委员会 

北京市经济和信息化局 

2025 年 2 月 28 日 
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2025-2027  

 

为充分发挥北京人工智能领域创新资源优势，积极抢抓具身

智能发展机遇，加快实现具身智能科技创新和产业创新深度融合，

培育人工智能发展新赛道，特制定本行动计划。 

一、指导思想 

瞄准人工智能技术前沿，抢抓具身智能科技创新和产业发

展关键期，以打造具有全球影响力的具身智能科技创新策源地

和产业发展增长极为主线，立足优势，加强统筹，创新机制，

以创新驱动、平台支撑、场景牵引、生态优化为突破着力点，

激发多元创新主体活力，提升基础软硬件性能，强化共性支撑

能力，破解场景应用落地难题，加快营造活跃的产业生态，把

科技创新势能转化为高质量发展动能。 

二、发展目标 

到 2027 年，原始创新能力显著提升，围绕具身大小脑模

型、具身智能芯片、全身运动控制等方面突破不少于 100 项关

键技术，产出不少于 10 项国际领先的软硬件产品，具身智能上

下游产业链基本实现国产化。基础设施建设逐步完善，建设世

界模型仿真、数据采集、中试验证、场景开放测试等一批新型

研究创新平台，建设统一的具身数据采集管理、测试验证标准，
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支撑不少于 100家创新主体开展技术创新，提升产品迭代速度。

产业规模进一步扩大，培育产业链上下游核心企业不少于 50家，

形成量产产品不少于 50 款，在科研教育、工业商业、个性化服

务三大场景实现不少于 100 项规模化应用，量产总规模率先突

破万台，培育千亿级产业集群。产业生态持续优化，建设不少

于 2 个具身智能特色产业集聚区，打造具身智能领域产教融合

基地，营造具有国际影响力的具身智能产业生态。 

三、重点任务 

（一）引领具身智能软硬件技术前沿 

1.突破多模态融合感知技术 

支持高校院所联合优势企业，研究多传感器数据的时空同

步与校准技术，高效整合不同感知源数据；研究跨模态学习算

法，加强不同模态数据的相互作用和互相补充；研究交互式感

知、主动感知、多模态数据补全等算法，实现规模化多模态数

据高效自动对齐；研究具身环境中高效、鲁棒的视觉-语言-动作

多模态统一表征与融合方法，提升机器人感知理解能力。 

2.研发具身智能“大脑”大模型 

基于本市人工智能大模型产业基础，支持各类创新主体，

构建通用性强的多模态基础大模型，可实现任意模态输入输出

和多模态理解与生成。基于多模态基础大模型，研发具身智能

“大脑”大模型，使其具备空间物体感知、环境自主理解、复

杂任务规划等能力，实现具身智能机器人的复杂任务处理、动
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态环境适应和未来状态预测。研发感认知-决策-控制一体化的

具身智能大模型，增强机器人的场景理解、逻辑推理、任务规

划、行为控制、人机交互、自主学习等核心能力，提升机器人

在跨本体、多场景、多任务下的适应性和泛化能力。 

3.提升具身智能“小脑”技能模型能力 

强化企业创新主体地位，鼓励企业建立技术创新中心，推

动技术供应方与场景应用方联合开发面向具身任务的专用与

通用技能模型，扩展具身智能机器人技能库，提升复杂任务的

灵巧操作能力。构建自主决策模型，实现机器人实时感知理解

和快速决策。研究具身智能系统的持续学习方法和“人在回路”

的混合学习方法，实现机器人技能模型持续改进与环境自主适

应。 

4.提高机器人运动控制性能 

研究高动态运动机器人全身运动控制策略，突破模型预测

控制与强化学习结合的运动控制算法，提高具身智能系统的控

制精度和响应速度，实现机器人动态平衡与自适应调整。研究

双臂协同、手眼协同、脑身协同等技术，建立数据闭环和在线

学习机制，提升机器人的运动灵活性和执行效率，实现对机械

臂、灵巧手等不同部件的精细控制和泛化操作。搭建通用机器

人运动控制算法框架，实现软硬件接口模块化和标准化设计，

实现具身智能“大脑”在异构机器人本体接入。 

5.强化核心零部件技术创新和供给能力 
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优化精密加工工艺，提升传感器、减速器、一体化关节、

末端执行器等核心零部件的技术创新和供给能力。研发高强度

耐磨材料、精密加工和组装、高速润滑和散热等关键技术，提

升电机性能，延长使用寿命。研发高爆发、高精度、高动态响

应、高可靠的伺服驱动系统及智能一体化关节，开发自适应控

制算法,提升负载能力。研制多传感器高度集成的通用末端执行

器，研发高精度机械臂和灵巧手系统，提升精细灵巧操作能力。

研究机器人的轻量化技术，研发轻质高强度材料、柔性材料及

高性能电池，提高续航能力。 

6.研制国产高性能具身智能芯片 

研制通用、高算力、高带宽的整机智能控制芯片，为各类

具身智能系统开发与应用提供关键支撑。前瞻布局高性能人工

智能大模型云端推理芯片、超低功耗的端侧控制计算芯片、具

备自主学习与认知决策能力的类脑芯片，打造模块化终端通用

智能模组，提升终端设备的智能性能及部署效率。开展国产具

身智能芯片、通信模块与具身大小脑模型、世界模型仿真平台

的系统适配，实现具身智能操作系统、软件算法在具身智能机

器人上的高效部署，构建全栈国产化软硬件生态。 

（二）加快建设新型研究创新平台 

7.构建具身智能世界模型仿真平台 

围绕提升具身智能模拟器的可控性、交互性、4D 生成和规

律嵌入四个方面，研究高效可扩展、可控可交互的下一代视频
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生成模型，融入物理规律与常识，构建具身智能世界模型仿真

平台。研发世界宏观运行规律模型，在有限输入信息情况下，

可有效模拟和预测真实世界未来状态，帮助具身智能机器人在

复杂动态环境中做出更优决策与行动。生成多样化的合成数据

训练样本,减少对真实数据采集的依赖，增强机器人感知、理解、

推理和通用泛化能力。 

8.共建高质量多模态通用具身数据采集平台 

构建高保真、多模态的感知交互一体化数据生成平台，建

设虚实融合的具身智能数据采集训练场，支撑多种真实场景、

复杂任务下的机器人动态交互数据采集。建设统一的具身数据

采集管理标准，搭建涵盖具身数据采集、清洗、标注、管理、

共享等全流程的具身数据云平台，建立“训-调-纠”全流程数据

主动发现与利用机制，加快构建高质量、多模态的通用具身智

能数据集。研究建立具身智能数据联合运营和开放共享机制。 

9.建设具身智能机器人中试验证平台 

鼓励具有智能制造经验的单位，建设一批开放共享的具身

智能中试验证平台，针对核心零部件和机器人本体原型设计、

柔性制造、工艺优化、小批量生产在内的全方位中试服务需求，

部署 3D 打印、机加工、PCB（印制电路板）加工、非标部件等

加工设施，设计和建造定制化的生产设备及工具，探索市场化

运作模式，加速科技成果产业化进程，提高产品迭代速度。 

10.搭建真实场景开放测试平台 
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建设统一的测试验证体系与标准，探索建立联合验证机制，

提升测试验证效率和可信度。建设海淀公园机器人开放训练场，

搭建多场景、多任务开放物理测试环境，研究虚实融合跨场景

适配技术，打造可智能对抗的交互测试验证平台，降低仿真环

境向真实场景的迁移难度，提升具身智能在仿真环境与真实场

景的测试验证一致性。 

（三）推动“具身智能+”多场景示范应用 

11.扩大科研教育落地规模 

探索开源开放、融资租赁、共享试用、赛事展演、教育培

训等新型具身智能机器人推广模式，先行推动具身智能机器人

在科研教育领域的推广落地。鼓励创新企业与高校院所、研究

机构建立一批联合实验室、技术创新中心，合作开发新算法、

新应用，推动具身智能机器人技术升级迭代，加速科研成果转

化落地。 

12.加快推动工业、商业场景规模化落地 

推进科技创新央地协同，鼓励汽车生产、电子制造、工业

焊接、煤炭矿业、商业零售、仓储配送等领域的央国企率先开

放一批应用场景，促进场景方和技术方深度融合、联合研发，

加快行业数据积累，进一步提升具身智能机器人在分拣装配、

包装质检、焊接涂装等复杂生产任务和危险作业中的任务理解

及自主执行能力，加快危险、重复、繁重岗位作业的具身智能

机器人替代。 
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13.前瞻探索个性化应用服务 

面向家庭服务、养老助老、医疗健康等人机共生环境进行

前瞻部署，研究人机安全和深度互信机制，建立人机交互价值

对齐理论，探索自主任务发现和规划机制，打造人机互信的具

身智能机器人。开展具身智能机器人产品攻关，形成情感陪伴、

健康监测、异常处理、移位助行、智慧家务等具身智能个性化

服务解决方案，推动具身智能机器人在养老机构示范应用。 

（四）优化具身智能产业生态 

14.构建全栈人才梯队 

依托高水平大学、科研机构，在全球范围内挖掘前沿技术

研究人才,加强战略科学家、领军人才及青年科研人才引进和培

养。推动高校院所设立具身智能通识教育课程，梯队化培养“原

始创新-集成创新-开放创新”的具身智能人才，建立复合型人才

培养机制。打造具身智能领域产教融合基地，鼓励创新企业与

高校院所开展人才联合培养，加快培育一批企业急需的工程技

术人才。 

15.开展高水平开放合作 

发挥中关村论坛、北京智源大会等系列品牌优势，办好世

界人形机器人“一会一赛”，打造具有国际影响力的具身智能合

作交流平台，吸引国际知名机构落地。鼓励科技领军企业与国

际顶尖高校开展项目合作，鼓励设立海外研发中心，鼓励创新

主体高质量出海，开拓国际市场。推动具身智能领域的科技型



- 9 - 

社会组织在标准制定推广、国际交流合作等方面提升服务质效,

提高行业整体技术先进性和全球话语权。 

16.加强企业梯度培育服务 

完善企业梯次培育机制与服务体系，培育一批具身智能领

域独角兽企业、科技领军企业、国家高新技术企业和专精特新

小巨人企业。加强国家基金与市区两级基金联动，发挥市级人

工智能产业投资基金、机器人产业发展投资基金的引导作用，

带动社会资本加强具身智能领域早期硬科技投资力度。加强拨

投联动、股债联动等工作，构建全方位、多层次科技金融服务

生态，推广政银合作科技金融新模式。 

17.打造具身智能产业集聚区 

积极开展市区协同，强化具身智能产业空间布局，打造具

身智能特色产业集聚区，加强生产、中试、组装厂房的公共基

础设施建设，为具身智能制造提供空间保障和配套设施。加强

具身智能产业集聚区的科技服务支撑，建设一批标杆孵化器，

打通前沿技术成果转化、创业孵化和产业化服务支撑链条，促

进一批前沿硬科技成果在集聚区转化落地，加速一批青年科学

家创新创业。 

强化部市区联动，发挥国家级具身智能平台作用，加强资

源统筹，系统推进技术攻关、产业发展、场景建设工作，在产

业规划布局、空间集聚建设、重大项目落地等方面强化顶层谋

划，用好政策体系，推动责任落实，积极争取国家级项目落地。
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以创新联合体、揭榜挂帅、赛马制等项目组织方式，鼓励多元

主体联合打造新型研究创新平台，促进资源共享和优势互补，

围绕具身智能前沿技术及产业应用开展协同创新，提升企业技

术创新能力。加强技术与场景供需对接，开展产业动态跟踪和

评估，优化资源协同配置，加大多部门资金联动，加强科技伦

理治理和风险防控水平，加快培育具身智能产业集群。 

本计划自印发之日起实施，执行至 2027 年 12 月 31 日截

止。实施期间如遇国家和本市相关政策调整，按照国家和本市

最新政策规定执行。 


