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我国第一个微电机研究所。 
1963年1月原总参谋部参办字第4号文批复：国防部第十研究院第二十
一研究所，代号：“总字七三三部队”。

国防部第十研究院电机室（北京）

1961年3月

国防部第十研究院第十四研究所八室（南京）

1962年3月

国防部第十研究院第二十一研究所（上海）

1963年1月

（代号“中国人民解放军总字七三三部队”）

第四机械工业部第十研究院第二十一研究所
1965年5月

中国人民解放军第一四一五研究所
1968年3月

（代号“中国人民解放军南字八二四部队”）

第四机械工业部第一四二一研究所
1975年9月

电子工业部第二十一研究所
1982年12月

机械电子工业部第二十一研究所
1988年9月

电子工业部第二十一研究所
1993年6月

信息产业部电子第二十一研究所
1999年7月

中国电子科技集团公司
第二十一研究所

2002年3月

中电科机器人有限公司

2019年5月

2019

2002

1982
1999

1968 19751961

中国电子科技集团公司第二十一研究所/中电科机器人有限公司主要从事微特电机及组件、

特种机器人及核心部件的研发、生产。公司（21所）深耕"电机组件、特种机器人、智慧物流"三

大主业体系，目前已成为拥有1500名员工，横跨上海、北京、贵阳、珠海四地，集科研、生产、

科创、展示、服务功能于一体的创新型企业，累计研制各类微特电机和组件4000多个品种，取

得国家、部、市级重大科技成果奖400余项。

1100+ 科技成果奖 390+ 发明专利 90+ 软件著作
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交流异步电动机                 铸铁电机
ECM电机（无刷电机）      冷却塔电机
减速电机                           电辊筒电机
无框力矩电机                    系列化关节电机
永磁同步电机

旋转变压器                       直流力矩电机
无刷直流力矩电机

外骨骼机器人                 四足机器人系列
人形机器人                    复合机器人
移动操作机器人             装卸货机器人
集成应用解决方案

智慧仓储                       智能分拣
智能制造一站式解决方案及核心信息系统、
核心装备
智慧园区等
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系列化关节电机

关节电机集成伺服的模块化产品电机、谐波减速器、编码器和制动器。 整体式电机轴

是空心的，复杂的控制电缆和螺杆可以穿过的形式。

体积小、重量轻、转矩脉动小、控制精度高、组装方便。

医疗机器人 工业机器人 人形机器人

参数 Unit SF50-14 SF140-17 SF210-20 SF310-25

电压 V 220VAC/48VDC

输出功率 W 50 140 210 310

减速比 ----- 50 80 50 80 50 80 50 80

峰值转矩 Nm 28 38 56 70 78 102 31 51

额定转矩 Nm 4.3 6.2 13 18 20 27 31 50

额定转速 rpm 60 37.5 60 37.5 60 37.5 60 37.5

最大转速 rpm 100 62.5 100 62.5 100 62.5 100 62.5
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白虹3.1外骨骼

白虹3.1是一款用于行走助力及奔跑助力的外骨骼机器人，配备的人工智能算法精准识
别人体运动状态与意图，外骨骼左右两侧电机模组提供助力。其采用人机相融造型设计，
背部壳体完美贴合人体背部曲线，绑缚系统可提供快速且极致贴合的绑缚体验，响应迅速
的高效驱动系统升级强劲动力，电池仓一键便捷更换解决续航困扰，可伸缩腰杆设计适配
不同体型人群。

整机重量

含电池 3.5Kg

助力模式

/
5种

最大速度

行进模式
12km/s

续航时间

综合工况
4h

助力大小

档位 6种

助力能力

单关节 26Nm

行走奔跑助力

上下楼梯助力

升级IP54级防护

CE认证标准

柔顺绑缚系统

自适应步频调整

智能语音提示智能随走随停
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四足机器人-巡检场景（电力/园区/消防/物流）

  通过由巡检机器人构成的机器人监控系统替代人工巡检，实现对于户外电站、园区、公安巡逻等场景

的全面、精准和高效巡检，提升巡检效率 和安全管理水平。巡检机器人系统是按照相关行业标准进行开发，

能够实现机器人综合态势监测、巡检任务管理、  巡检实时监控、远程联动控制，对设备采集的数据进行智

能分析，异常实时预警，事后生成巡检报告，实现全方位可视化运维管理。系统支持对接第三方平台，可

联动第三方平台数据进行综合分析。

巡检服务器

监控中心

主要
功能

日常巡检
表计识别、温度测量 
开关状态、刀闸开合

安消巡逻
穿戴识别、设施巡查 
环境检查、人员管控

值守站岗
异常看护、随工监督
异常行为、安全提醒

任务管理
全面巡检、例行巡检
专项巡检、特殊巡检

巡检数据
实时状态、巡检报告 
异常告警、数据分析

日常
巡检

安防
巡逻

人体告警 吸烟告警 未佩戴安全帽告
警

未穿反光衣告警 异物告警

消防栓漏水告警 火焰告警 封条缺失告警 消防器材缺失告
警  

动物入侵告警        

声纹识别听

气体泄漏检测

液位表开关指示灯数显表指针表

设备表面温度探测 环境温湿度 闻摸

看

看 听
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四足机器人骠骑X1
 骠骑X1巡检机器人主要用于在于户外电站、园区、公安巡

逻等场景等场景替代或辅助巡检 人员执行自动化巡检任务。采
用先进的传感器、红外热成像、机器视觉和音频分析技术，能
够自主导航、避开障碍物、监测设备状态、读取仪表数据，在
检测到异常情况时自动报警，并能够将收集的数据实时传输到
监控系统，大幅提高巡检的安全性和运维效率，减少人工巡检
的风险和成本。

可靠的自主运行能力
通过3D  SLAM/SINS/RTK组合导航技术，对动态环境的实时  
感知，实现各类复杂环境下的高精度导航，轻松应对施工、  
下雪等场景变化，全自主无干预稳定运行2个月以上。

高性能运动能力
四足本体，分别能独立控制四条腿部关节，具备强大的爬坡
越障和涉水能力，爬楼梯，过坎等能力，具有狭窄区域通过
能力。

国产化软硬件
采用国产芯片、零部件及操作系统，核心芯片国产化率90%  
以上，零部件全国产化，并采用国产自主可控的操作和数据  
库。

强大识别能力
自动调整最佳拍摄角度， 表计识别准确率高于  
90%，可识别各类指针表、数显表、液位表、开  
关刀闸、指标灯组合等。

兼容多种网络
兼容4G、5G、1.4G、5.8G、wapi，根据应该场  
景面积和特点，灵活先用不同网络类型。

自主充电
可选装无线充电，使机器人不再需要遮风挡雨的 
充电屋，雨雪低温天气仍可露天充电，大大简化 
现场实施，降低项目成本。

产品优势

云台 水平360° ,  垂直-90°~90°

最大负载 20kg

可见光相机 400W 30倍变倍高清相机

网络 自建无线局域网

防护等级 IP67（最大IP级别）

速度 1.7m/s

爬坡 30 °

越障 20cm台阶

涉水 10cm

激光雷达 32线

尺寸 1000mm*470mm*650mm

重量 60kg

续航 15公里/4小时（空载）

充电方式 无线充电(自动充电)

充电时长 2小时(10%~80%)

主要参数
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人形机器人-电科1号

人形机器人及平台主要专为具身智能场景应用打造的一站式开发能力平台，竭力为

开发者和合作伙伴提供全栈式解决方案。平台深度整合自建开源的公版机与仿真数据，

提供自研及主流基座模型，内置完整仿真工具链，提供云端一体化编程环境与弹性算力

资源。全面覆盖数据采集、数据集管理、模型训练与微调、仿真评测、模型构建与部署

等全流程闭环，助力人形机器人“手、眼、脚、脑”高效感知、认知、决策协同和灵活操

作执行，真正做到为开发者提供快速高效的机器人开发解决方案。

速度 ≥5.0km/h

最大负重 ≥15kg

行走环境 平地、草地、碎石路面

电源接口 航空插头

激光雷达 具备

身高 ≥1600mm

重量 ＜60Kg

续航      ≥1h

充电方式 手动充电（可换电）

充电时长 ≤1h(10%~90%)

主要参数

本体自由度 39个

电池容量 72V/12Ah

通信接口 EtherCAT

网络 自建无线局域网

工作温度 -10℃-40℃

高爆发力关节

39个自由度

自主导航能力

爬坡越障能力 20°斜坡 抗干扰平衡能力

复杂地形鲁棒行走能力

灵巧操作能力

平地最大速度 5Km/h
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双臂复合机器人

双臂复合机器人是一种集成了多种功能的机器人平台，包括移

动底盘、机械臂以及激光雷达等组件，能够实现更复杂、多样化的

任务。复合机器人核心优势在于其模块化和定制化的设计，可根据

不同的应用场景进行快速部署和调整，从而适应各种生产需求。

移动

最大速度 不小于1m/s

定位误差 不大于±10mm

具备货物存放空间 不小于350*500mm

机械臂

数量 2

单臂自由度 7

单臂负载 不小于5KG

本体自重 小于10kg

电线电缆设备 净化间

柔性生产线 线边库

视觉

视场角 H60°xV50°以上

深度流输出频率 30FPS以上

帧分辨率 1280*1080以上

升降 行程 1100-1600mm

腰部旋转 行程 340°

颈部俯仰 行程 120°

颈部旋转 行程 270°

主要参数

应用场景

                关键技术
语音：基于大模型的自然语言交互

视觉：多目标物体识别与感知技术

操作：双臂柔顺操作与协同控制

移动：非结构环境slam导航技术


