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创始人马道林为机器人操作与触觉感知领域的顶尖科学家，师从国际机器人操作与触觉感知领域的领军
学者Alberto Rodriguez（现任波士顿动力Robot Behavior负责人，MIT前副教授），现任上海交通大学副
教授，ICRA 2021全球唯一最佳论文奖得主（4056篇投稿中唯一获奖），并主导提出“依靠触觉构建空间感
知”的机器人操作新路径。

团队核心成员来自MIT、北大、交大、复旦、伦敦大学学院、悉尼大学等国内外顶尖院校。千觉团队深耕物
理智能与具身操作，构建了涵盖“感知、数据、模型与产业落地”的全栈能力。作为业内少有的复合型团队，
我们不断突破真实物理交互瓶颈，彻底打通从底层技术创新到高价值规模化应用的商业闭环。

Team Profile
团队介绍

千觉机器人科技（上海）有限公司成立于2024年5月，由上海交通大学副教授、ICRA2021全球唯一最佳论文奖
得主马道林创立，是一家面向物理智能时代，专注智能机器人与真实物理世界感知和自主交互的高科技企业。
千觉已构建覆盖硬件、数据、模型与场景落地的完整技术体系，自主研发了多模态触觉传感器、XTac 触觉数采
系统与VTLA多模态基础模型。其中，VTLA模型融合视觉、触觉、语言与动作信息，旨在提升机器人对真实物理
交互的感知、理解和操作能力，进一步强化公司在触觉智能领域的技术壁垒。依托“硬件-数据-模型-场景”的闭
环能力，千觉推动触觉感知从底层硬件、真实交互数据到具身智能模型训练与应用部署的落地。
目前，千觉已服务300多家行业头部公司及顶尖科研机构，并与理想汽车、宁德时代、欧莱雅等开展合作，获得
高瓴创投、元禾原点、理想汽车等战略投资。未来，千觉将持续构建面向具身智能时代的“触觉底座”，推动机器
人从“看见世界”走向“理解世界、交互世界”。

To become a global leader in tactile intelligence technology

Introduction公司介绍

千觉机器人 致力于成为全球触觉智能技术引领者 从 机 器 人 学 术 界 天 花 板 荣 誉，到 国 家 级 创 新 大 奖，
我 们 在 机 器 人 操 作 与 触 觉 感 知 上，用 实 力 构 筑 技 术 壁 垒

理论奠基

创新认可

公司成立

产品与模型拓展

深耕全链路闭环 发布 XTac UMI G1（数采设备）、TacVerse Dataset（多模态触觉数据集）
与X-TouchMind（VTLA基座模型）
打通“数据采集—模型训练—机器人部署”闭环

完善触觉感知、数据采集与仿真产品矩阵，推进 VTLA 模型研发

千觉机器人成立，开启机器人操作和触觉感知的产业化落地

创始人马道林，北京大学本科、博士，麻省理工学院博士后
师从Alberto教授，主要从事机器人操作与触觉感知研究
提出机器人触觉空间智能理论
相关成果获IEEE ICRA最佳会议论文奖

Honors & Accolades
全球学术奠基与产业前沿验证

2005-2021

2023

2024

2025

2026

人形机器人产业链触觉传感器优质企业
WRC 中国最具成长潜力机器人公司 TOP30
2025 卓越成长奖
欧莱雅中国 BigBang 共创项目优胜企业

全球开放式创新百强
概念验证能力创业公司50强

“未来之星”企业

荣誉：中国国际大学生创新大赛金奖



模 型

反馈优化

技术支撑 数据支持

硬件 数据

系统能力构建竞争壁垒
业界最完整的物理智能全栈闭环布局

深度融合硬件感知、数据生产与具身模型

Quark系列：全系列触觉传感器
Aurora系列：末端执行器与终端
TacCap系列：触觉数采设备

TacFlow Engine：多模态触觉数采平台
TacVerse Dataset：多模态触觉数据集
Xense Sim：多模态触觉仿真器

X-TouchMind V1：VTLA基座模型
X-TouchMind R1：强化学习扩展模型
X-TouchMind W1：触觉世界模型

Full-stack closed-loop capabilities全栈闭环能力

硬件·产品矩阵领先

数据·规模体系壁垒

模型•原生范式引领

「硬件-数据-模型」全栈自研

软件与仿真能力
通过 Xense Sim、可视化软件与数采
工具链，提升数据采集、分析、仿真
和训练效率。
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从触觉感知到物理智能，构建系统级壁垒

触觉原生模型能力01
一感知、推理、交互与动作生成。
X-TouchMind 将触觉作为核心模态，统

触觉硬件能力
高性能视触觉传感器与触觉系统，让
机器人具备接触、形变、滑移、受力
和材质感知能力
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真实交互数据能力
通过多模态数采设备、数据回流平台
与标准化数据集，将真实物理交互转
化为可训练数据资产。
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核心能力
Core Pillars of Excellence



硬 件

数 据

模 型

三 色 光 路 线 ，多 模 态 感 知 ，面 向 精 细 操 作 以 领 先 触 觉 感 知 能 力 ，构 建 真 实 物 理 交 互 数 采 底 座

采集成本下降 触觉数据覆盖

多设备统一接入、采集链路自动化 原生兼容4类主流机器人数据格式

低质量样本前置过滤率 人工清洗成本降低 三级采集网络

任务轴x场景轴x物体轴三维覆盖，补齐接触交互数据盲区

失败案例回流，持续拓展模型能力边界

数据采集
01 02 03

数据质量 数据规模
具身智能当下的瓶颈不在算法侧，而在真实物理世界中高保真交互据的可获得性 可被模型有效使用的高质量数据才能真正形成壁垒 数据规模来自持续增长机制，而非一次性堆砌

提升真实任务成功率与部署鲁棒性
基于真实接触反馈持续优化策略，让模型在真实部署中越用越强。

降低真机试错成本，提升复杂操作决策能力
在执行前预演未来交互结果，帮助模型选择更优动作。

把多模态数据转化为可执行操作能力统一视觉、
语言、触觉与本体状态，完成从任务理解到精细动作生成。

低 成 本 · 多 模 态 · 全 覆 盖 高 质 量 · 标 准 化 · 可 用 性 大 规 模 · 多 样 化 · 自 增 长

产品矩阵Full Product Spectrum

TacVerse Dataset
多模态触觉数据集

TacFlow Engine
多模态触觉数采平台

TacSens:视触觉传感器 XTac:穿戴式触觉数采设备 Aurora:末端执行器与终端

Xense Sim
多模态触觉仿真器

X-TouchMind  R1
强化学习扩展模型

X-TouchMind  W1
触觉世界模型

X-TouchMind  V1
VTLA基座模型

统 一 数 据 结 构 规 范

百 万 小 时 级 数 据 供 给 能 力

多 样 场 景 泛 化
自 主 持 续 增 长

9 0 %
> 9 5 % > 8 0 %8 0 % + 1 0 0 %



以触觉智能攻克富含接触、柔性操作与高精度交互任务，释放物理智能最具商业价值的场景空间

适用于汽车电子、3C、小家电、线束

连接、卡扣装配、端子插接及工业上料

等场景，精准感知接触力、装配到位状

态与物料姿态，降低误插、漏装、卡滞

和返工风险。

面向软包装、瓶罐、泵头、盖体等多

类型物料，支持抓取、放置、装配与

包装。结合视触觉感知与触觉模型，

精准识别物体的接触、滑移与形变状

态，实现柔性、易滑及易变形物料的

稳定精细操作。

面向鞋服、配件、消费品等品类，支

持按压、触摸与接触式检测，精准识

别材质差异、装配松紧及表面异常，

提升柔性质检的稳定性与一致性。

适用于试剂盒、耗材包、培养皿及

采样件等精细操作，提升机器人在

轻接触、微位移及高洁净场景下的

操作稳定性与适配能力。

适用于产品入盒、辅料摆放、瓶

盒装配及泡罩包装等场景，提升

机器人对轻量、小尺寸及易偏移

物料的抓取与放置能力，减少错

位、漏放、挤压和闭合异常。

适用于食品分拣、装盒、封装与成

品整理等环节，精准感知柔软、易

损及形态不稳定食品的接触状态，

减少挤压、破损与位置偏移。

模型应用落地:攻克精细操作最难环节，从复杂接触走向规模化落地

工业制造 / 精密装配

美妆/日化生产

电商类质检中心

实验室/医疗耗材

物流分拣包装

食品/餐饮打包



客户与生态：
千觉两年内已服务300多家行业头部公司及顶尖科研机构
合作版图覆盖机器人本体、工业制造、消费品牌与顶尖高校实验室，形成从前沿验证到商业交付的场景闭环。

顶尖科研机构智能硬件与品牌客户


