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名称：特斯拉第一代灵巧手

自由度：11

发布时间：2022年11月

主要传动方案：金属肌腱

特点：可负载9公斤，内置6个执行

器，拇指两个，其他手指各一个

名称：特斯拉第三代灵巧手

自由度：22

发布时间：2024年11月

主要传动方案：腱绳方案

特点：手部不再受电机限制，更

加灵活

名称：特斯拉第二代灵巧手

自由度：11

发布时间：2023年12月

主要传动方案：金属肌腱

特点：新增触觉传感器，改进电机

扭矩控制技术
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 Replicator SDK  Cosmos
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区域 公司 产品研发 激光 / 毫米波 / 超声波雷达 相机 摄像头

海外

Tesla Optimus 激光雷达 Autopilot 摄像头

Agility Robotics Digit 激光雷达 深度相机
Engineered Arts Ameca GEN 2 双目摄像头

Boston Dynamics Atlas TOF 深度相机 RGB 摄像头

国内

优必选

Walker X 腰部 4 * 毫米波雷达 RGBD 相机 + 四目相机
Walker RGBD 相机 + 双目相机 1300 万高清摄像头

Walker S1 RGBD 相机 + RGB 相机

Walker S Lite RGBD 相机 + 四目相机

国地共建人形机器人创新中心 青龙 激光雷达 双目相机 + 环视相机

北京具身智能机器人创新中心 天工 1.2MAX 3D 视觉相机

智元机器人
远征 A2 激光雷达 RGBD 相机 + 鱼眼相机

G1 3D 激光雷达 深度相机

宇树科技 H1 3D 激光雷达 深度相机

星动纪元 星动 STAR1 深度视觉相机 摄像头

开普勒 先行者 K1 RGBD 相机 + 鱼眼 360° 环视相机 红外双自 3D 摄像头

乐聚机器人 KUAVO 3.0 高清 RGB 相机 结构光深度摄像头

帕西尼感知科技 TORA-ONE 摄像头 + 深度摄像头

傅利叶智能 GR-1 RGB 摄像头

小米 CyberOne RGB 相机 + iToF
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维度 自动驾驶系统 机器人系统

目标与功能 主要聚焦在交通场景中的自动化驾驶任务
既可导航，也可操作（如抓取、交互等），

功能更多样

感知
需检测动态目标（车、行人）、静态目标

（路标、建筑），感知范围更大

环境通常更加多样（室内、工业、医疗
等），如任务可能涉及物体识别、表面交

互等

复杂性
侧重全局与局部导航和任务调度，如操作

和移动的结合

强调局部导航和任务调度，如操作和移动
的结合，涉及多种执行器（轮式驱动、机

械臂、履带等）

控制
通常为车辆动力学模型控制（如速度驱动、

转向），以车辆行驶为核心

需要更复杂的控制策略，硬件类型多样
（包括机械臂、轮子、抓手等），需适配

多样化设备

硬件依赖
主要依赖传感器和动力系统（如雷达、摄

像头、ECU）
硬件类型多样，需适配多样化设备

通信架构
使用 FlexRay、(u) CAN 等实时通信协议，

强调安全性和容错性
使用 ROS 等中间件，模块间通信机制更

灵活，但实时性可能稍弱

安全要求
强调交通安全，冗余设计和失效保障更严

苛
更倾向于功能安全和人机交互安全

标准与规范
遵循严格的《SAE - J3061》《ISO 26262

》、UNECE 法规等
机器人系统目前规范较少（部分 ISO 标

准），自由度更高

AI 驱动
主要应用推理型 AI，用于感知和规划，生

成式 AI 应用尚在探索中
更广泛应用生成式 AI（如任务分解和规

划），与导航和交互结合

协作与任务分配
多车协同探索中，车间通信较少，更多是
单车闭环决策（在车路协同中发展）

涉及多机器人协作与任务分配（如工业机
器人生产线中的工作流优化），工业机器

人应用广泛
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美国国防部《2011-2036财年无人系统集成路线图》，OFweek、战略前沿技术等
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央视军事等，航空工业虚拟现实产业联盟，
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