附件1

CIE-腾讯机器人专项（2026）研究方向说明

CIE-腾讯机器人专项（2026）设置四个研究方向：多模态认知与长程任务规划、真实场景复杂任务的具身操作及其泛化、AI原生机器人智能体架构与自主运行机制、灵巧操作的触觉与力觉融合感知与控制。各方向下列出若干具体课题，供申报团队参考。
一、面向具身智能的多模态认知与长程任务规划研究
本方向旨在研究具身智能体对环境、人类意图及任务目标的多模态理解、记忆、潜空间想象与推理方法，探索面向复杂任务的长程规划与自主决策机制，提升其在动态、非结构化环境中的认知、决策与协同能力。本方向聚焦于多模态表征、认知推理与任务规划。申报内容包含但不限于以下课题，鼓励在此基础上提出创新性研究内容。
1. 多模态感知与环境理解：研究视觉、触觉、力觉、听觉与语言指令等多模态信息的融合表征、语义理解及环境动态演化预测方法。
2. 人类意图理解与人机协同决策：研究语言指令、肢体动作与场景上下文的跨模态理解方法，实现人类意图的准确识别与自然的人机协作。
3. 基于世界模型的记忆、潜空间想象与推理：研究多模态信息的记忆、检索与经验复用机制，探索基于世界模型的潜空间想象、未来场景模拟与行动结果预测方法。
4. 决策评估与风险管控：研究行为策略评估、潜在风险预测、异常检测与安全干预方法，提升决策的可靠性与安全性。
5. 动态重规划与多机协同：研究环境变化与任务反馈下的动态重规划方法、规划与动作策略的适配机制，以及多机器人任务分配与协同机制。
二、面向真实场景复杂任务的具身操作及其泛化研究
本方向旨在研究具身智能体在真实物理环境中执行复杂任务的关键技术，提升其在多样场景、动态环境与不同任务条件下的操作精度、泛化能力与可靠性。本方向聚焦于运动与操作的技能学习及任务执行。申报内容包含但不限于以下课题，鼓励在此基础上提出创新性研究内容。
1. 自主导航与空间交互：研究已知环境与未知环境下的场景理解、目标定位、路径规划及动态避障方法，提升大范围长距离导航的效率与安全性。
2. 运动控制与移动操作：研究局部移动、姿态调整、全身协调控制与操作控制的协同机制，提升复杂环境中的运动与操作能力。
3. 操作学习与任务泛化：研究面向多样物体、不同接触条件与环境变化的操作策略及控制方法，提升操作的精确性、鲁棒性及跨物体、跨场景的泛化能力。
4. 多阶段复杂任务执行：研究融合导航、操作与工具使用的多阶段任务执行方法，提升多阶段任务的时序协调、连续执行与异常恢复能力。
三、面向开放环境的AI原生（AI Native）机器人智能体（Agent）架构与自主运行机制研究
本方向旨在探索面向开放、动态真实环境的AI原生（AI Native）机器人智能体（Agent）新范式，研究以大模型为核心、以环境状态理解为基础、以“规划—执行—反馈”闭环为特征的智能系统架构，摆脱传统机器人对预定义流程、固定技能接口与人工编排的依赖，实现从任务理解、规划决策到动作执行、结果验证与自主调整的完整闭环。本方向聚焦于以大模型为核心的系统架构与自主运行机制。申报内容包含但不限于以下课题，鼓励在此基础上提出创新性研究内容。
1. 智能体（Agent）系统架构：研究大模型与感知、记忆、潜空间想象、规划、动作策略、技能库及外部工具之间的组织与协同机制，探索可扩展、可演化的机器人智能系统架构。
2. 自主任务组织与能力调度：研究任务分解、技能发现与调用、工具调用及动态调度方法，实现任务需求与机器人能力的自主匹配。
3. 闭环执行与动态适应：研究贯通任务规划、动作执行、环境反馈与结果验证的闭环机制，提升系统对环境变化与任务不确定性的适应能力。
4. 失败诊断与自主恢复：研究执行状态监测、失败原因分析、恢复策略生成与动态重规划方法，提升复杂任务的鲁棒执行能力。
5. 持续学习与系统评估：研究基于交互经验的记忆更新、策略优化与能力演化机制，探索面向任务完成率、执行效率、泛化能力与异常恢复能力的系统级评估方法。
四、面向灵巧操作的触觉与力觉融合感知与控制研究
本方向旨在研究触觉与力觉的感知、融合表征、接触状态估计及灵巧操作控制方法，探索触觉与力觉反馈驱动的操作学习与闭环控制机制，提升机器人在精细操作、双臂协同、柔性物体操作及复杂接触任务中的精度、泛化能力与可靠性。本方向聚焦于触觉与力觉的融合感知与灵巧操作控制。申报团队可借助腾讯Robotics X实验室硬件平台（含机械臂、灵巧手、触觉传感器等）开展研究，具体在项目计划书中约定。申报内容包含但不限于以下课题，鼓励在此基础上提出创新性研究内容。
1. 触觉与力觉的感知与融合：研究触觉、力觉、视觉与本体感知信息的融合表征及接触状态估计方法。
2. 灵巧操作学习：研究触觉与力觉反馈驱动的抓取、在手操作及精细操作策略的学习与泛化方法。
3. 精细接触控制：研究力/位混合控制、柔顺控制及自适应控制方法，提升复杂接触任务的执行精度与稳定性。
4. 双臂协同与柔性物体操作：研究双臂协同控制、接触力分配，以及柔性物体形变估计与操作控制方法。
[bookmark: _GoBack]5. 操作泛化与自主适应：研究跨物体、跨场景的操作策略泛化方法，以及基于触觉与力觉反馈的在线自适应调整与异常恢复方法。
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