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​​特性 ​​ ​​第一代电子皮肤 ​​ ​​第二代电子皮肤 ​​ ​​提升价值 ​​

​​柔性设计 ​​
半柔性，以平面触

觉感知为主
全柔性，可贴合柱面、球面

等复杂三维曲面
适应机器人灵巧手各部位曲率，实现“零死角”

覆盖

​​力感知维
度 ​​

仅单轴垂直力（Z
轴压力）

三维力矢量（X/Y/Z轴），
同步感知垂直力与剪切力

支持推拉、摩擦、扭转等复杂操作，操作精度提
升40%+

​​覆盖范围 ​​ 仅限指尖正面
指尖正面/前端/两侧+指腹/

手心/手背全覆盖
模拟人类皮肤全域触觉，增强抓握适应性

​​感知模态 ​​ 单一压力感知
多模态集成（压力+温度+接

近觉）
环境感知全面性提升，适应高低温或洁净车间场

景

​​灵敏度 ​​ 基础基准值
提升300%，微力检测达毫牛

级
支持半导体制造中微米级精密操作（如晶圆搬

运）

​​核心材料 ​​
未公开特殊材料工

艺
自研复合传感材料+仿生表
面硅胶（模拟指纹结构）

增强信号精度与抓取稳定性，类人触感体验

​​智能算法 ​​ 未强调算法集成
深度学习触觉识别+多模态

数据融合算法
减少操作误差，降低对芯片算力依赖

​​量产成本 ​​ 高（试产阶段）
中（压阻式方案优化），单

手套件成本降至万元级
加速商业化落地，显著低于国际竞品（传统方案

约10万元）
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Soma Redirect

•

• Neural Mesh



➢



◼



◼

◼

新华社，人民网，
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