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全文摘要
在讨论物联网集成智能应用场景落地的主题会议中，公司团队与行业专家共同探讨了机器人、零销售与零部件领域的深度合作与技术创新。特别关注了物理AI集成智能板块的技术挑战与投资前景，强调了综合工业在此领域的潜力。会议中，机器人公司分享了零销售产品进展、技术难题解决策略以及与客户的成功合作案例，包括在机床看护、物流与汽车制造中的应用。此外，讨论了数据合规、成本优化及模型融合等关键议题，并展望了未来产品线的扩展与市场定位，展现了公司在智能制造领域的全面布局及对技术进步的积极展望。

章节速览
00:00 综合工业机器人技术进展与应用场景落地
会议聚焦综合工业在机器人领域的技术突破与应用场景，介绍了包括灵巧手在内的多款产品及其在不同场景的应用，强调了物理AI集成智能在实际落地中的重要性。此外，还分享了与质检动力机器人合作的机床看护机器人方案，展示了数据采集功能的实际应用。

05:15 机器人技术在多场景中的应用与合作
对话围绕机器人技术在不同场景中的应用展开，包括物流、汽车制造、机床加工及3C电子等行业。通过与清华大学、理想汽车部质检动力等企业合作，利用灵巧手、触觉相机等设备采集数据，实现场景落地。强调了‘零巧手加数据加场景落地’的布局理念，展示了与深圳IO智能等公司联合开发素材设备的进展，以及在物流场景下进行数据测试的方案交付，体现了机器人技术的综合布局与实践。

10:43 灵巧手技术在机器人产业的应用与发展
对话围绕灵巧手技术在机器人产业中的应用展开，讨论了灵巧手在不同场景下的耐久性、承载力和可靠性要求，以及其在数据通用性和适配性方面的技术进展。公司正致力于提升灵巧手的性能，以满足工业场景的需求，预计未来将在物理AI领域取得显著进步，实现机器人在自主决策和操作中的广泛应用。

17:34 工业场景下的数据采集与模型融合策略
讨论了工业场景中针对不同工况的数据采集与模型开发策略，包括与生态合作伙伴合作进行后训练，以及自研融合算法模型的开发。强调了混合控制方式在工业场景中的应用，涉及模型、状态机、传统用户逻辑及专家小模型的结合。提到了数据采集通过零销售冷启动与素材公司合作两种途径，并计划在上海子公司建立素材车间，以支持从手到数据的完整管线建设。最后，探讨了链式灵巧手在健身等领域的应用优势及后续场景拓展。

22:44 工业场景下链式营销手的优势分析
讨论了市面主流的营销手方案，包括连杆、健身和直驱，以及一种独特的面试方案。强调了在工业场景和恶劣环境下，面试方案因承重、抗冲击和环境耐受性而具有优势。此外，指出面试方案在维护性和控制精准度上优于健身方案，适合物理AI寄身的实际应用场景。

26:41 公司机器人产品进展与客户合作情况
对话主要围绕公司机器人产品线的最新进展和已合作客户展开。产品方面，重点介绍了二指重载搬运灵巧手和三指高自由度灵巧手的特点与市场反响。销售方面，提及了智能机器人、云木制造、吉利汽车、比亚迪等已合作客户，并强调了产品在物流、汽车制造等领域的应用。此外，还提到了瑞尔曼机器人、杰克科技等正在测试或战略协议中的潜在客户。

32:18 机器人末端执行器市场与销售策略
对话围绕机器人末端执行器产品，特别是三指巧手的开发与销售展开。产品分为低自由度（10个自由度以下）和高自由度（20个自由度以上）两类，面向不同客户群体，包括本体制造商、科研教育机构及海外知名客户。目前零巧手销售已达900万，目标冲刺全年千万销售额。此外，讨论了物理AI场景下，客户对整体解决方案与机械本体提供模式的需求差异。

35:28 机器人技术在物流与机床行业的应用
对话探讨了机器人技术在物流和机床行业的应用场景，包括与京东物流合作开发林小手，以及为机床企业提供的整套看护上下方案。讨论了机器人选配功能如相机和触觉，以及在复杂动作下的节拍提升空间。

39:27 机器人项目产能与成本规划详解
对话围绕机器人项目的产能规划、良率提升、成本下降曲线及规模化生产时间线展开。计划于明年实现一定程度的量产，目标年产机器人数量翻2至3倍，成本预计从3万元降至1至1.5万元，旨在保证健康利润率的同时，加速技术与AI场景的融合应用，预计明年在工业领域实现重大突破与落地。

45:25 数据合规性与客户定制化方案探讨
对话围绕不同行业客户对数据合规要求的差异展开，讨论了汽车物流等场景下客户对数据采集和训练的接受度与约束条件。公司采取定制化方案，确保数据合规，包括签署数据分享协议、私有化部署等措施，以满足客户特定需求。

47:56 大模型与本地算法在工业智能产品中的功能边界划分
讨论了工业智能产品框架中大模型与本地算法的功能划分，强调大模型负责规划而本地算法确保执行安全，即使大模型失效系统仍能运行。安全机制严格限制了现场自学习，但在研发阶段允许学习以优化性能。

52:57 公司成本控制与技术改进策略探讨
会议围绕公司成本降低途径展开讨论，提出规模化生产、工艺改进和设计优化等方法。同时，针对数据收集时长不足问题，强调随着产品落地，数据将日益丰富。最后，讨论了实时通信技术的实现能力，如微秒级响应。

发言总结
发言人1
主持并介绍了西南证券分析师王鸿斌和同事郭静雯、郑建华，重点讨论了物联集成智能应用场景落地系列会议的主题。邀请了综合工业的董秘徐总和综合工业机器人公司的总经理王总参与。讨论涵盖了机器人板块的工作，包括零销售及零销售零部件、机器其他板块的深厚工作。强调了综合工业在物理AI集成智能板块的技术难题和投资方向上的潜力。

讨论进一步聚焦在零销售产品在不同场景的应用，如灵巧手、数据采集与场景落地的推进，以及零销售产品在物流、汽车制造、机床看护等领域的进展和挑战。发言涉及了产品矩阵的丰富化、技术难题、投资方向，以及零销售产品在不同场景下的应用和客户反馈。

他还详细讨论了公司在数据采集、算法开发、产品迭代、成本控制、技术安全等方面的策略和计划。强调了面对不同客户的需求时，如何定制化提供服务以满足他们的具体需求。同时，也提到了公司在降本增效方面的计划，包括国产化、规模化效应和工艺改进。

会议还讨论了数据合规性、物理AI应用场景中的挑战和机遇、以及对投资者和参与者问题的回应。发言1提供了对物理AI和机器人技术未来发展的深刻见解，强调了公司在此领域的持续努力和创新精神，以及对实现技术商业化和提高客户满意度的决心。

问答回顾
发言人1 问：综合工业在物理AI集成智能板块有哪些进展和成果？综合工业如何与外部团队和企业进行合作以推动物理AI集成智能的应用？
发言人1 答：在过去一段时间里，综合工业围绕灵巧手、数据采集及场景落地的战略推进，开发了三款不同型号的零销售机器人手环，包括二指、三指和5指灵巧手，对应不同场景使用。此外，在机床看护机器人方面，与质检动力机器人公司联合发布了搭载灵巧手并具备数据采集功能的方案，该方案能够对各种形状的工件进行抓取筛选和机床看护作业，并已在多个场景中积累客户，如智能物流、汽车制造、机床企业等。综合工业积极与行业内有实力的团队和企业进行合作，如北京清华大学孵化的日冕机器人、日冕开物，以及理想汽车旗下的质检动力等公司。通过提供零销售机器人手环等硬件设备及技术支持，结合这些模型公司对具体任务的需求，共同在特定场景中进行数据采集和应用落地，形成了一种清晰的合作范式和落地路径。

发言人1 问：零销售产品在具体应用场景中的应用情况如何？
发言人1 答：零销售产品已在多种场景下实现应用，包括但不限于物流场景（与智能机器人合作，服务于吉利汽车等车企进行场内搬运）、机床场景（与创造力公司等合作，提供机床看护和上下料服务）、3C电子类（如富士康场景中，进行物料框盒内的摆放和装配）以及机电装配等。同时，也在物理源方面与清华大学、日冕机器人公司以及理想汽车质检动力等团队进行合作，共同开展数据采集和场景落地工作。

发言人1 问：在色彩方面，你们的灵巧手作为素材终端具体是如何应用的？
发言人1 答：我们的灵巧手是一个感知型的终端设备，通过搭载像米购、微米等素材设备，可以在物流场景下进行数据测试，并与深圳公司IO智能联合开发素材设备。这套方案不仅应用于客户群体，还与物理AI企业合作，在数据采集方面取得进展，体现了我们在机器人领域走的是零巧手+数据+场景落地的布局路线。

发言人1 问：你们如何解决目前市场上缺乏适合执行复杂动作的执行器的问题？
发言人1 答：我们正在研发具有高耐久性、承载力、可靠性和适应不同环境（如高温潮湿）的灵巧手。例如，我们实测的耐久性已经达到了1000万次循环寿命以上，远超一般销售的50万次寿命标准。这使得我们的机器人能够胜任更多实际场景中的操作，填补了物理AI在某些复杂动作实现上的空白。

发言人1 问：灵巧手在不同应用场景中的模型和数据通用性是怎样的？
发言人1 答：目前对于大型模型，五指高自由度的灵巧手因其泛化性更好而更受欢迎，能够降维使用；而对于垂类模型，如两指或三指特定功能的抓取任务，末端执行器相关的数据更为重要。我们在素材和数据采集策略上都有相应的布局，确保不同类型的灵巧手能够适应不同的应用场景和整机需求。

发言人1 问：灵巧手与不同机型配合时，是否需要进行适配过程？
发言人1 答：不需要，我们开发的五指或三指灵巧手采用异构的素材和操控方案，能够适应各种类型的机器人和整体架构，无需额外的适配过程。

发言人1 问：在针对特定场景的数据采集方面，我们是否拥有针对不同工况或场景的多个模型，还是多种类的数据？
发言人1 答：我们与生态合作伙伴如质检动力、开悟等进行合作，在大的模型基础上根据不同的场景做后训练。同时，对于手部融合算法的开发，我们会自己开发多种融合算法，并在各个物理域采用混合控制方式，其中包含模型、状态机、传统控制方法以及MOE专家的小模型。

发言人1 问：数据采集是通过与专门的素材商合作还是基于自身需求进行采集？
发言人1 答：数据采集会采用两种方式，一方面基于实际落地场景，先通过试教的方式在零数据下进行冷启动，后续也会不断产生所需数据；另一方面，在后训练或小模型训练阶段，也会与素材公司合作采集数据。

发言人1 问：我们目前在工厂内有多少机器人或手在进行数据采集工作？
发言人1 答：目前在综合工业上海子公司汉通，由于邮局有场景需求，我们在汉中建立素材车间，根据实际情况进行素材采集。随着IO素材设备调试完成，我们将正式实施相关工作。

发言人1 问：链式灵巧手相较于市场上现有方案的优势以及后续应用场景在哪里？
发言人1 答：链式灵巧手具有独特优势，尤其是在高自由度和小巧轻便方面。与健身类灵巧手相比，我们的产品寿命更长、控制更简单精准，对环境耐受度更高，更适合工业场景和环境条件较差的场景使用。在物理AI寄身和应用场景落地时，这种优势会被进一步放大。

发言人1 问：目前公司在机器人业务层面的具体进展如何？
发言人1 答：公司在机器人领域的产品包括二指、三指和五指云手，其中二指重载搬运的零销售产品于十月中旬在上海工博会上首次发布，虽然刚发布不久，但在工博会上引起了较大反响，是未来重点推广的产品之一。至于销售进展，目前还未有太多客户方面的具体成果。

发言人1 问：这款产品目前的订单情况如何？
发言人1 答：我们已经有订单了，客户主要是智能机器人生态链的企业。第一个产品应用于物流领域，订单规模大概在几百万元。

发言人1 问：第二个产品是什么？它有何独特之处？
发言人1 答：第二个产品是具有12个自由度的三指零巧手，带掌心相机和末端触觉。这个产品在全球范围内具有独创性，独特之处在于其自由度设计和综合总成开发，特别是掌心相机配置与总成调试的综合集成，这是其他同类产品尚未具备的。

发言人1 问：这个产品的销售客户有哪些类型？
发言人1 答：销售客户包括智能机器人企业、云木制造、吉利汽车（吉利控股）、比亚迪等车企，以及一些做机床的企业。此外，还有一些客户出于试用需求与我们合作，比如瑞尔曼机器人等。

发言人1 问：目前公司的库存状况如何？
发言人1 答：公司目前处于无存货状态，所有产品都已经发送给相应客户进行订单交付和使用。同时，我们也欢迎投资者来上海张江的组装线现场参观，该组装线是为了满足更多客户需求而设立的。

发言人1 问：公司与哪些客户签订了合作协议并开展了共同开发工作？
发言人1 答：我们与杰克科技签订了战略合作协议，特别是在劳动密集型行业探索更高自由度产品的更好应用。此外，还与一些智能本体企业和素材机构进行合作，例如智源、上海卓越机器人、人形机器人上海有限公司等。

发言人1 问：吴志林巧手产品将如何分类？
发言人1 答：吴志林巧手产品分为两类：一类是第一自由度的产品，另一类是高自由度产品，目前低自由度产品在十个自由度以下，高自由度产品则在20个自由度以上。

发言人1 问：公司在零巧手方面的销售情况如何，以及全年销售目标是什么？
发言人1 答：截止到10月，在零巧手方面的销售约为大几百万至900万左右。预计今年最后两个月，随着产品矩阵的完善，将冲刺千万以上的全年销售目标。

发言人1 问：物理AI场景商业化中，客户是要求整体打包交付还是仅提供机械本体？
发言人1 答：公司有两种模式。第一种模式是根据客户需求，整体提供硬件、触觉传感器以及控制算法，适配到客户的本体上，如某机器人公司在物流场景中与京东合作时，我们会配合其选定的本体完成整体解决方案的落地。

发言人1 问：在物流场景中，你们为海外客户提供的主要是什么？销售过程中如何根据客户需求进行方案搭配？
发言人1 答：我们为海外客户提供的是零销售产品，即满足某一类需求的解决方案。其中，近期逐渐显现的一个新需求是提供一整套包含机床和其他相关配套服务的方案，例如为工厂客户提供包含百分体灵巧手、数据支持以及运控和模型操作在内的全面看护上下方案。对于销售而言，我们会根据不同的需求搭配不同的云销售方案，比如有的客户会选择带有相机或触觉功能的产品，而有的客户只需要基础的功能来完成抓取、放置等简单动作。目前，机器人的配置可能是一对多，如一对三或一对四，具体配置会随着客户需求和作业场景的不同而变化。

发言人1 问：当前智能机器人的节拍速度如何？未来发展趋势怎样？
发言人1 答：目前，在相对复杂的环境下，智能机器人的节拍速度相比之前的技术演示会慢一些，大约在16-17秒左右。但随着硬件和运控层面的不断提升，尤其是节拍速度、手部抖动等问题的改善，整体性能仍有较大提升空间。

发言人1 问：关于定增项目落地后，微型链项目产能上限、良率爬坡以及单位成本下降的情况，预计何时能实现规模化生产？
发言人1 答：我们计划在短期内投入1.5亿资金用于机器人业务的研发和产能匹配。具体而言，今年我们会完成年产1000只零销售产品的产线建设，并在年底之前开始实施。明年的目标是在机器人业务上的订单或收入达到大几千万级别，预计届时产能将比今年翻2到3倍，并且在一定量生产时，我们会通过批量降本将390巧手的成本心理价位控制在一万出头，预计在明年下半年实现成本下降，同时保证健康利润率水平。

发言人1 问：公司如何划分上层大模型融合与公司自研算法的功能边界？哪些动作规划或反馈由本地算法承担，哪些交给大模型处理？
发言人1 答：在公司的整体框架中，大模型位于第三个层级（P3层），不会直接下发具体执行命令到第五层（运动规划层）。P3层的大模型作为判断和仲裁机制，根据置信度、OOD等因素决定是否遵循或旁路，若存在风险则进入P4层技能层执行工艺包规划。运动规划层负责实时响应和动作执行，若P3和P4层存在问题，第五层会使用已证明有效的数据完成动作。公司通过这样的混合模型设计，确保在大模型失效时，机器人仍能安全有效地执行工作。

发言人1 问：公司后续降本的主要途径是什么？是依靠国产化、规模化效应还是其他方式？
发言人1 答：公司主要依靠规模化来降低成本，在中国批量生产能够有效降低单位成本。同时，也会通过改进工艺设计，比如提高机加工件的可加工性或采用更便宜的批量模具制造方法，以及在电子设备方面寻找性能相当但成本更低的部件来进一步降低成本。

发言人1 问：在开发过程中是否遇到过实时性问题，特别是在数据反馈方面的延迟？
发言人1 答：目前公司在实时性方面表现良好，通过KFD通信可实现数毫秒级响应，采用KMD技术甚至可以达到10毫秒级响应，满足实时控制需求。

发言人1 问：基于自收集数据运行的整机时长大约是多少？
发言人1 答：目前基于自收集数据运行的整机时长大约在百小时级别，但随着团队人员到位和数据积累的增加，相信未来数据会更加丰富，运行时长将逐步增长。

