附件1

南京市重点行业领域机器人
揭榜挂帅攻关需求榜单

一、电力行业
1.加药机器人
应用场景：从药品堆料取药剂放入溶液箱，实现药品溶液预制
量化考核指标：单次配液≥1000L、适配≥4种药剂、连续运行≥24h
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：样机1套、验证报告、专利/软著≥1项
2.光伏板清扫机器人
应用场景：实现各种安装方式的光伏清扫作业
量化考核指标：适应0°~45°安装角度、清扫效率≥800㎡/h、覆盖率≥98%、透光率提升≥15%、续航≥4h、无水/微水清扫、自动导航避障
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：样机1套、验证报告、专利/软著≥1项
3.室内外无人清扫机器人
应用场景：实现室内外各种路况地面清洁作业
量化考核指标：满足环氧地坪、瓷砖、水泥地、沥青、地砖、减速带、门槛条、伸缩缝、坡道、勾缝、凹凸不平铺装路面、草坪边缘；任务区域清扫覆盖率≥98%；贴边清扫距离墙边距离≤30mm
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：样机1套、验证报告、专利/软著≥1项
4.双轨道式机器人系统
应用场景：汽机房高压油系统，针对EH油系统、滤油系统及主油泵系统布置双轨道式机器人系统，实时监测管路、法兰、接头等关键部位漏油喷油现象，观察泵体运行状态，提升早期泄漏发现能力。
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：揭榜入围后专题对接
5.升压站四足机器人系统
应用场景：500kV升压站，针对升压站复杂环境，通过机器人系统自主完成刀闸开合状态精准识别、设备区域异物悬挂检测、电火花放电实时监测，替代人工高危巡检
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：揭榜入围后专题对接
6.履带或轮式防爆巡检机器人
应用场景：输煤皮带廊道、道路。可实现功能如下：温度检测，实时检测皮带滚筒、减速机轴承、电机轴承及外壳温度，对皮带表面、导煤槽、积粉区域进行温度扫描，异常温升自动报警；可见光视频监控，识别皮带跑偏、撕裂、打滑、堆煤、异物等异常状态；音频采集分析，采集设备运行声音，AI识别轴承异响、皮带摩擦异常声；自主导航巡检，具备复杂地形、楼梯行走能力，沿轨道自主行驶，支持定时巡检、遥控巡检和定点巡检；气体检测，检测CO、CH₄等可燃气体浓度，预警煤粉自燃；烟雾检测，可见光识别烟雾，第一时间预警火情；联动处置，发现火情自动联动消防系统，推送应急信息；异常自动报警，发现异常自动拍照、录像并推送告警信息
量化考核要求：输煤皮带廊道智能巡检覆盖率100%；设备、环境异常AI识别准确率≥90%；故障告警响应延迟≤30s，实现高温、火情、可燃气体隐患前置预警；输煤廊道人工巡检工作量降低≥40%，减少人员粉尘高危作业；系统平均无故障运行时间MTBF≥3000h，完成168h连续少人值守试运行；整机防爆等级Exib II BT4，防护等级IP65；红外测温精度±0.5℃；可与输煤DCS、消防系统、全厂智慧管控平台实现联动，告警可触发皮带急停、喷淋动作
攻关周期要求：1年内
预期成果形式：全套轨道式巡检机器人硬件设备（轨道、机器人主机、充电基站、边缘计算单元）；巡检后台管理软件，开放OPC UA/MQTT标准化接口，完成与电厂现有平台对接；竣工图纸、防爆合格证、检测报告、操作维护手册；完整巡检报表、告警处置记录，试运行测试报告；现场运维人员实操培训记录
二、石化行业
7.防爆全地形巡检机器人
应用场景：生产装置多层框架区、长输管廊、变电所等场景无人化巡检；替代人工进入高层平台、受限空间开展设备外观、温度、气体泄漏检测。企业已部署31套轮式/轨道巡检机器人，巡检覆盖率达100%、隐患识别准确率超95%，具备良好应用基础。主要攻关需求为：炼化装置多为3—5层框架结构，障碍物也比较密集，现有轮式巡检机器人无法自主上下楼梯、难以越障，高层平台及复杂地形区域仍依赖人工巡检。应对炉管内部检测、罐体腐蚀检测、全天候气体监测等特殊检修作业需求，适配围堰、管线支架等障碍物密集的炼化装置巡检应用场景，需具备标准楼梯攀爬、30cm以上障碍跨越能力，搭载可见光、热成像、气体检测等多模态传感器，实现无人智能化巡检
量化考核指标：可攀爬标准楼梯、跨越≥30cm障碍；取得防爆认证，适应易燃易爆环境；多模态感知（可见光+热成像+气体检测），识别准确率≥99%；支持5G专网实时回传
攻关周期要求：2年内完成样机研制与工业试验，3年内实现规模化部署应用
预期成果形式：防爆全地形巡检机器人产品样机；防爆认证证书；炼化行业应用示范及推广方案
8.防爆移动操作机器人
应用场景：高危泵房、阀组区设备远程操控；异常工况下应急关阀、断电等应急处置；灌装、仓储等环节辅助作业。主要攻关需求为：泵房、阀组区等高危场景，操作和检维修安全风险高。适配泵房、阀组区等开关、操作、应急处置等高危应用场景和检修需求，需配置轻量化灵巧机械臂，可实现阀门开闭、按钮按压、应急关断等精细操作，推动石化场景从“单一巡检”向“巡检+操作”一体化升级
量化考核指标：配置机械臂，具备阀门开闭、按钮按压等精细操作能力；取得防爆认证，适应易燃易爆环境；支持远程操控或自主操作；5G专网通信
攻关周期要求：2—3年完成样机研制与工业试验
预期成果形式：防爆移动操作机器人产品样机；远程操控/自主操作软件系统；行业应用示范
三、钢铁行业
9.金相检测场景具身智能机器人
应用场景：金相智能检测场景。面向金相检测过程中试样取放、料盘周转、试样匹配、装夹定位、螺柱拧紧及待测试样入库等作业环节，针对当前人工操作流程繁琐、重复性高，以及不同规格试样识别、定位和柔性装配难度较大的问题，开展具身智能机器人在金相实验场景中的智能化作业技术攻关。重点研发基于具身智能大模型与传统运动控制相结合的机器人作业系统，利用3D视觉感知及VLA模型实现料架、料盘及试样信息识别和动作规划，实现料盘和试样精确抓取、双臂协同搬运、试样与料盘格口匹配、装夹定位、自动对位及参数化拧紧等操作，完成机器人从取料、装夹到试样入库的连续自主作业；同时打通机器人与外部设备及MES/LIMS系统的信息交互，实现任务执行与作业数据反馈闭环
量化考核指标：研制工业级具身智能通用机器人，升降行程不低于500mm，水平工作半径不低于1300mm，机器人末端重复定位精度达到±1mm，满足一般工业环境作业要求；机器人可连续自主作业，完成料盘周转、取样匹配、装夹装配、装夹校准、试样入库等金相检测前处理任务，任务成功率大于90%；提供金相检测任务数据集，真机数据不小于500小时
攻关周期要求：2年
预期成果形式：研制1台满足金相检测场景的具身智能机器人，可满足料盘搬运、试样抓取、试样匹配、自动装夹、螺柱拧紧、复检及入库等任务需求；形成1套金相实验智能作业解决方案，实现从料架取料、工作台装配到待测库位入库的完整自动化作业流程；形成1套金相检测解决方案的高质量真机数据集
四、船舶行业
10.焊接机器人
应用场景：小组立焊接产线
量化考核指标：焊缝跟踪精度误差≤±0.3mm，视觉定位重复精度≤±0.15mm；焊接一次合格率≥98.5%，较人工焊接效率提升≥40%；适配小组立典型焊缝类型，24小时连续作业稳定运行率≥95%；焊接参数偏差率控制在0.5%以下，支持全过程质量追溯
攻关周期要求：1年
预期成果形式：样机，数据可，作业指导书，实船应用验证报告、企业技术认可报告
11.切割机器人
应用场景：条材、型材切割、小件坡口切割
量化考核指标：割缝垂直度偏差＜0.5°，坡口角度偏差≤±0.5°，切割尺寸精度±0.2mm；切割效率≥30件/小时，较人工切割效率提升≥80%；切割边缘无挂渣、无明显热影响区，可直接用于焊接，一次合格率≥99.8%；配套除尘系统，粉尘排放量较人工降低≥98%，噪声≤80分贝
攻关周期要求：1年
预期成果形式：样机，数据可，作业指导书，实船应用验证报告、企业技术认可报告
12.打磨工作站
应用场景：小件打磨、倒棱
量化考核指标：构件自由边倒圆角半径不小于2mm，打磨速度不低于45mm/s；打磨后表面粗糙度Ra≤3.2μm，打磨一致性100%；较人工打磨效率提升≥150%，粉尘收集率≥95%；设备连续运行稳定率≥95%，适配船舶典型小件构件规格
攻关周期要求：1年
预期成果形式：样机，数据可，作业指导书，实船应用验证报告、企业技术认可报告
13.除锈机器人
应用场景：船舶外壳直底合拢焊缝除锈（垂直高度约30—50米）。可吸附船体外壳，自动垂直行走，通过打磨或喷砂的方式对焊缝进行除锈并达到等级标准，自动回收粉尘
量化考核指标：吸附外壳，自动垂直行走，通过打磨或喷砂的方式对焊缝进行除锈并达到等级标准，自动回收粉尘。
攻关周期要求：1年
预期成果形式：样机，数据可，作业指导书，实船应用验证报告、企业技术认可报告
14.喷漆机器人
应用场景：船舶外壳直底合拢焊缝喷漆（垂直高度约30—50米）
量化考核指标：吸附船体外壳，自动垂直行走，通过高压无气喷涂的方式对焊缝进行喷漆并达到工艺漆膜厚度标准，自动回收漆雾
攻关周期要求：1年
预期成果形式：样机，数据可，作业指导书，实船应用验证报告、企业技术认可报告
15.吊码制作焊接工作站
应用场景：吊码制作
量化考核指标：适配8类以上不同型号吊码的快速切换，切换时间≤10分钟；焊接一次合格率≥99%，单工件焊接耗时较人工缩短≥40%，综合生产效率提升≥120%；视觉定位重复精度≤±0.2mm，焊缝成型美观，无明显缺陷，无需二次打磨；具备全过程质量追溯能力，设备连续运行稳定率≥95%
攻关周期要求：1年
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