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我国工业机器人领域技术热点及发展趋势分析
———基于CiteSpace文献专利融合分析
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摘要:工业机器人是国家现代化工业技术实力的重要体现,也是国际科技竞争的关键战略领域。获取相关的技术发

展动态数据并进行深入分析对于及时识别该领域存在的挑战和机会,具有重要意义。以工业机器人领域的最新期

刊文献以及专利数据为样本进行数据融合分析,综合运用文献计量方法以及可视化工具,构建我国工业机器人领域

创新知识图谱从科学和技术多维度展开分析。研究表明,我国工业机器人领域研究和发展总体呈现快速增长趋势,

但同时也存在研究合作规模较小、知识和技术转化率低等问题,未来通过加强跨地区交流、促进产学研合作、改善技

术结构等策略不断推动该领域新的发展。
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  工业机器人是智能制造的重要载体和平台,同
时也是人工智能、云计算、大数据等新一代数字技

术在制造环节应用的前提和基础,随着人工智能的

不断发展,工业机器人在制造业的应用越来越广

泛,逐步成为制造业高质量发展的内在动力。但从

我国目前工业机器人的发展情况来看,虽然我国有

大量企业和研究人员从事工业机器人的生产和研

发活动,但大多数机器人关键核心技术仍然严重依

赖进口,缺乏相应的国际竞争力,这将对我国制造

业转型升级以及综合国力的提高带来巨大的困

难[1]。因此,如何充分利用现有条件对工业机器人

进行技术创新以突破发展过程中的瓶颈问题逐渐

成为人们所关注的热点话题。
国内目前关于工业机器人研究较多的是基于

领域专利数据进行统计,从而对我国当下工业机器

人的技术发展情况进行分析[2-4],而很少有学者对工

业机器人领域期刊文献数据进行分析,针对该领域

科学研究现状的探讨较少。此外,目前的研究大多

数是针对工业机器人某个方面的应用[5-6]和发展情

况进行分析[7-8],较少从整体上研究工业机器人领域

的研究情况和技术发展情况。考虑到现代科学与

技术之间的结合越来越紧密,互动性发展越来越迅

速,在进行工业机器人领域技术创新分析时,以期

刊文献和专利数据为基础,综合考虑科学和技术两

个维度,通过数据融合分析和挖掘,研究工业机器

人领域当下的研究情况和发展趋势,为目标领域技

术发展规划以及企业技术发展战略制定提供相应

依据。同时,针对当下研究中存在的数据量大、数
据来源广泛、数据结构复杂多样导致的数据信息未

能充分利用等问题,采用基于知识图谱的数据分析

方法,通过对数据之间的关系进行更加深入的研究

及可视化分析,客观、清晰地展现我国工业机器人

领域的研究现状、发展趋势及前沿状况等信息,充
分弥补了传统的简单数量分析方法的不足,为工业

机器人领域技术创新提供更加全面、更加可靠的

依据。

1 研究设计

1.1 研究思路

期刊文献是学者们进行学术理论研究的重要

成果展现形式,专利数据则是技术创新水平的重要

指标和载体[9]。在进行我国工业机器人领域技术创

新态势研究时,综合应用中国工业机器人专利库和
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期 刊 论 文 两 类 数 据 源,首 先 基 于 Python 和

CiteSpace等多种数据分析和可视化工具构造领域

创新知识图谱,然后分别从相关学科理论研究和技

术发展两个视角,对我国工业机器人领域研究热

点、主题变迁、研究主体、合作网络等方面展开分

析,综合多维度发现该领域发展当前存在的核心问

题,进而提出相应的决策建议,为准确把握我国当

下工业机器人领域的发展现状、推动领域技术创新

发展提供新的思路和方向。

1.2 数据获取

1.2.1 期刊文献获取

本研究中的期刊文献数据来源于中国知网

(ChinaNationalKnowledgeInfrastructure,CNKI)
数据库,采用的检索方式为专业检索。通过查阅工

业机器人相关文献以及专业定义,选择检索条件为

“SU=工业机器人 ORSU=机器手 ORSU=机器

臂”,同时选择“同义词扩展”,检索时间截至2023年

3月21日,由于中国知网单次文献导出数量限制,
采用Python程序进行数据的批量导出,共检索得

到26342条数据。为了保证研究的准确性和代表

性,通过数据清洗,剔除新闻报道、会议文献、通知

启事等非研究型文献,最终得到16135条数据。数

据导出格式选择“Refworks”以便后续用CiteSpace
软件进行可视化分析。

1.2.2 专利文献获取

选择国家知识产权局专利检索平台进行国内

工业机器人相关专利数据的检索与收集。在检索

前,首先通过对工业机器人领域主要的国际专利分

类号(InternationalPatentClassification,IPC)进行

分析和研究,得到工业机器人领域技术关键词,同
时结合国际机器人联合会(InternationalFederation
ofRobotics,IFR)的分类方法、工业机器人领域相

关文献、技术手册及专家意见,确定检索条件为:
“KW=[(工业机器人OR机械手OR机械臂)AND
(关节OR坐标OR焊接OR搬运OR并联OR分拣

OR装配OR打包OR拆包OR包装OR卸OR切

割OR打磨OR抛光OR喷涂)]”[10-11],属性选取中

国专利,检索时间截至2023年3月21日共得到18
221条记录。经过数据清洗,删除重复专利、合并同

族专利,最终得到16006条有效专利数据。

2 我国工业机器人领域发展趋势分析

2.1 总体趋势分析

2.1.1 工业机器人研究热度年度分析

根据获取的数据,统计有关工业机器人领域历

年的期刊文献和专利数量,可以得到工业机器人理

论和技术相关研究工作文献数量截至2023年3月

的变化趋势,如图1所示。
由图1可知,我国有关工业机器人的研究开始

于1973年,当时的研究工作主要集中于工业机器人

的定义以及分类等初始性阶段,随后的很长一段时

间,陆续有少数学者展开相关研究,但数量较少,且
仅停留在理论研究上,并没有产出相应的技术研究

成果;进入21世纪,随着相关技术的发展进步以及

国家相关政策的支持,结合当时人口红利处于拐点

的经济形势,高成本人力不断推动着“机器换人”计
划的发展[12],我国有关工业机器人的文献和专利均

开始呈现稳步增长趋势,特别是2013年后呈现爆发

式快速增长,疫情后速度适当放缓。
我国工业机器人领域专利申请情况与此呈现

相似的趋势,图2为相关专利申请数量的年度分布

情况。
由图2可知,2000—2012年,我国关于工业机

器人领域的专利申请量相较于之前数量有所增加,
但仍处于较低水平。2013年,工信部发布《关于推

进工业机器人发展的指导意见》,提出我国工业机

器人领域发展目标,工业机器人相关专利申请数量

开始大幅度增加,且增长率呈现逐年上升的趋势。

2015年,国务院发布《中国制造2025》,为我国后续

图1 工业机器人研究热度年度分析

图2 工业机器人年度专利申请量
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工业机器人领域发展指明了方向,加上当时国家还

大量出台相关补贴措施,不断刺激工业机器人的研

发和应用,使得工业机器人在我国的应用规模越来

越广泛。到了2020年,随着新冠肺炎疫情的爆发,
各行各业对于工业机器人的需求越来越多,我国工

业机 器 人 相 关 专 利 申 请 数 量 到 达 新 的 高 度。

2021—2022年申请数量虽然有所下降,但从整体上

来看,我国工业机器人专利申请从2013年之后一直

处于高速发展阶段。

2.1.2 工业机器人研究力量分析

1)工业机器人领域专利申请主体构成

图4 专利主体合作网络

我国工业机器人技术创新主体主要可以分成6
类,即企业、高校、个人、科研院所、事业单位以及机

关团体,各类主体所占比例如图3所示。从图中可

以 看 到,企 业 专 利 申 请 数 占 总 专 利 申 请 数 的

69.87%,是工业机器人领域技术创新最为重要的

主体,核心企业有无锡百禾工业机器人有限公司、
珠海格力电器股份有限公司等。其次,很多高校,
例如华南理工大学、华中科技大学等,由于拥有丰

富的人才、技术以及科研资金等优势,也为我国工

业机器人技术创新做出了巨大的贡献,相关专利申

请数占总申请数的20.45%。除此之外,个人、科研

院所、事业单位及机关团体专利申请数分别占总专

利申请数的6.94%、3%、0.13%及0.06%。企业作

为领域技术创新的主要力量表明我国目前工业机

器人领域技术创新已经不仅仅停留在简单的技术

研发阶段,而是能够结合市场需求,将研发成果应

用于实际生活,不断提升工业机器人相关产品的针

对性和实用性。

图3 工业机器人领域专利申请主体类型

2)工业机器人专利申请主体合作网络

创新主体之间通常会建立起各类合作交流关

系,由此构成技术创新合作网络,共同推动领域技

术创新发展。图4为目前我国工业机器人领域合作

网络图,从中可以看出,目前该领域主体之间的合

作主要包括企业之间、企业与高校之间以及高校与

高校之间三种合作模式。其中,我国工业机器人领

域技术创新合作主要以企业和企业之间的合作为

主,核心企业有珠海格力电器股份有限公司、珠海

格力智能装备有限公司、安徽博皖机器人有限公司
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等。除此之外,高校和企业之间也会开展相应的合

作交流,共同推动我国工业机器人领域技术创新,
但由于目前我国工业机器人领域相关企业和高校

由于专利信息不对称、专利供需对接不畅等原因交

流合作相对较少[13],高校和企业之间的技术创新交

流有待进一步加强。

3)工业机器人领域学术期刊文献作者

针对目标领域期刊文献研究学者的相关数据

分析可以从侧面反映该研究群体的基本构成和目

标领域学术研究活动开展情况[14]。截至2023年

3月21日,工业机器人领域相关期刊文献共检索

获得16135篇,结合普莱斯提出的核心作者计算

公式:

M =0.749 Nmax (1)
式中:M 为核心作者发表论文数,发文量大于M 的作

者为核心作者;Nmax为统计时间内最高产作者的论文

数)。带入本文数据可以得出M=0.749 24≈3.67。
因此,工业机器人领域发文量为4篇及以上的作

者为该领域的核心作者。统计发现,核心作者共计发

文984篇,占总文献数的6.1%,远小于总文献的一

半。由此可以看出,目前我国工业机器人领域尚未形

成严格意义上的核心作者群体,研究还不够成熟。
为了进一步研究我国工业机器人领域作者合

作情况,选取我国工业机器人领域期刊文献数据,
利用CiteSpace软件绘制领域工业机器人领域研究

作者合作图谱,结果如图5所示。
由图5可知,目前我国工业机器人领域发文量

最多的学者是田威,共发表工业机器人相关文献24
篇,其次是张轶、王涛、王伟,均发文22篇,温秀兰、
廖文和、刘海龙等学者在工业机器人领域也取得了

一定的成就,发文量均在10篇以上。从合作情况来

看,发文作者群体呈现“小集中,大分散”的特点,其
中以学者田威、廖文和为代表的合作网络之间联系

图5 工业机器人学术领域作者合作网络

紧密,构成我国工业机器人领域最大的合作网络,
在工业机器人精度定位、自动化装备等问题上展开

多次合作交流。其他学者也多次展开相应合作交

流,例如以学者乔贵方和学者温秀兰为代表的研究

团体,多次在工业机器人定位、参数标定等方面展

开合作研究;以学者张轶为代表的合作团体在工业

机器人控制系统、轨迹规划等方面进行多次合作

等。从中可以看出,相同地区或者相同学术机构的

工业机器人领域学者之间的交流更加紧密,合作频

率更高,不同区域学者之间可能由于研究主题和背

景不同彼此之间的交流合作较少,学者之间跨区域

交流合作有待进一步加强。

4)工业机器人领域研究机构合作情况

运用CiteSpace软件绘制工业机器人领域研究机

构合作网络图[15](图6),共得到节点数为1100,节点

之间的关系数为124,网络密度为0.0002。由图6可

知,我国工业机器人领域研究机构之间的联系相对较

弱,不同机构之间的缺乏相应的交流与合作。
结合表1中机构发文情况统计数据可知,工业

机器人领域发文最多的机构为华中科技大学,共发

文194篇,此外哈尔滨工业大学、华南理工大学、广
东工业大学、浙江大学等在工业机器人领域发文量

均大于100,为我国工业机器人领域技术发展作出

了一定的贡献。发文量排名前10的研究机构大多

位于我国中部地区或长三角地区,表明该地区在工

业机器人领域研究机构众多,研究成果显著,是我

国工业机器人领域技术创新的重要研究区域。
对机构合作网络知识图谱进行分析可以看出,

目前我国工业机器人领域发文较多的机构大多数

都以机构内部合作为主,仅有少数机构之间展开合

作,且同一区域的科研机构联系相对紧密,不同区

域之间的交流合作相对较少,机构合作具有一定的

地域性,机构之间的跨地区交流有待进一步加强。

表1 工业机器人领域发文量前十的研究机构

机构名称 发文量/篇

华中科技大学 194
哈尔滨工业大学 180
华南理工大学 176
广东工业大学 153

浙江大学 142
南京航空航天大学 137

合肥工业大学 117
东北大学 108

上海交通大学 101
天津大学 91

951

               魏红芹等:我国工业机器人领域技术热点及发展趋势分析 



图6 工业机器人领域研究机构合作网络

2.2 核心技术领域和研究热点分析

2.2.1 工业机器人技术成果构成情况

对我国工业机器人领域检索所得专利按照IPC
分类号的小类进行统计,根据专利数量选取排名前

10的技术领域进行排序,如表2所示。

表2 我国工业机器人领域专利IPC分类号TOP10

排名 技术领域 描述
专利数

量/篇

1 B25J 机械手;装有操纵装置的容器 6443

2 B65G

运输或贮存装置,例如装载或倾卸用

输送机、车间输送机系统或气动管道

输送机

728

3 B23K

钎焊或脱焊;焊接;用钎焊或焊接方

法包覆或镀敷;局部加热切割,如火

焰切割;用激光束加工

714

4 G09B

教育或演示用具;用于教学或与盲

人、聋人或哑人通信的用具;模型;天
象仪;地球仪;地图;图表

648

5 B24B 用于磨削或抛光的机床、装置或工艺 531

6 G05B

一般的控制或调节系统;这种系统的

功能单元;用于这种系统或单元的监

视或测试装置

426

7 B23P
未包含在其他位置的金属加工;组合

加工;万能机床
394

8 F16H 传动装置 327

9 B23Q

机床的零件、部件或附件,如仿形装

置或控制装置;以特殊零件或部件的

结构为特征的通用机床;不针对某一

特殊金属加工用途的金属加工机床

的组合或联合
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10 G01B

长度、厚度或类似线性尺寸的计量;
角度的计量;面积的计量;不规则的

表面或轮廓的计量
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  工业机器人由三个部分构成,即主体、驱动系

统以及控制系统[2]。由表2可知,目前我国工业机

器人专利申请主要集中在工业机器人本体相关技

术领域,如B25J、B23K、B24B、B23P等,仅有少数专

利申 请 属 于 驱 动 系 统 (如 F16H)和 控 制 系 统

(G05B、B65G等),说明目前我国工业机器人领域技

术创新热点主要集中在对机械手、末端执行器以及

其他相关部件等本体部分进行改进和创新上,对于

控制系统以及驱动系统方面的技术创新相对较为

欠缺。

2.2.2 工业机器人研究热点

基于目标领域研究文献关键词的分析研究可

以在一定程度上能够帮助快速了解领域的研究热

点和研究趋势,为目标领域技术创新提供方向[16]。
选取我国工业机器人领域期刊文献为数据,通过对

文献关键词的出现频次、中心性及共现关系进行分

析,了解当下我国工业机器人领域研究的重点领

域,同时采用聚类分析的方法,对目标领域的额研

究主题进行划分,具体方法如下。

1)期刊文献关键词共现

工业机器人研究文献的关键词除了“机器人”
“制造业”等的相关基础概念,还包括技术和应用两

大类相关词汇,前者聚焦于以“轨迹规划”“离线编

程”“误差补偿”为代表的工业机器人相关技术研

究,后者聚焦于以“智能制造”“机器视觉”“图像处

理”为 代 表 的 工 业 机 器 人 相 关 应 用 研 究。运 用

CiteSpace软件绘制工业机器人领域关键词共现知

识图谱,如图7所示。
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图7 我国工业机器人研究关键词共现图谱

同时,根据关键词计算结果,表3中列出频次排

名前10的关键词,并计算其中心性。将中心度大于

0.1确定为研究热点的标准值,可以看出:高频关键

词中“机器人”“制造业”“人工智能”的中心性较高,
是我国工业机器人研究的关键节点,相关研究的即

时性更新对于工业机器人领域发展具有显著影响;
关键词共现图谱中,大的节点旁边散落着很多与其

相关的小节点,各个节点之间的连线相对较多,说
明我国工业机器人研究热点相对较为密集,且不断

由核心研究内容逐步衍生出新的研究热点和内容。

2)期刊文献关键词聚类

为了进一步研究我国工业机器人领域的研究

热点以及彼此之间的联系,在对期刊文献关键词进

表3 我国工业机器人研究热点关键词

序号 关键词 频次 中心度 最早出现年份

1 机器人 1101 0.34 1989
2 轨迹规划 851 0.04 1990
3 智能制造 600 0.05 2012
4 机器视觉 426 0.03 2009
5 运动学 365 0.03 2002
6 制造业 266 0.12 1979
7 控制系统 266 0.03 2003
8 离线编程 248 0.05 1987
9 人工智能 243 0.11 1980
10 应用 241 0.03 1997

行共现分析的基础上对我国工业机器人领域期刊

文献的关键词进行聚类分析,得到图8。通常情况

下,聚类的模块值(Q)大于0.3则可以认为该聚类结

图8 我国工业机器人研究关键词聚类图谱
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构显著;聚类的平局轮廓值(S)大于0.5表明聚类

合理,平均轮廓值大于0.7表明聚类是令人信服的。
对于我国工业机器人领域期刊文献关键词聚类而

言,聚类Q=0.5472,S=0.8099,说明本聚类合理

且具有较高的说服力。由图8可知,我国工业机器

人领域关键词形成了#0制造业、#1轨迹规划、#
2机器人、#3机械手、#4机器视觉、#5人才培

养、#6应用、#7成套设备、#8国民经济共9个聚

类群体,且聚类群体的规模随着聚类编号的变大而

减小,聚类编号越小,聚类的规模越大,所包含的关

键词也就越多。
综合上述分析可以看出,目前我国工业机器人

领域研究的热点主题主要可以分为以下三类。
(1)工业机器人相关技术研究。当前我国学者

在路径规划、虚拟仿真、离线编程等工业机器人相

关技术上积极展开研究,并取得相应的成果。例

如,杨永等[17]设计了一种基于激光传感器的工业机

器人动态抓取系统,用于解决大、重箱体在随传送

带运输过程中的抓取作业问题;吴萍和田亮[18]提出

基于均值学习策略果蝇算法(MLS-FOA)的机器人

轨迹规划方法,在满足位置、速度、加速度等约束条

件的同时,使得运动曲线更为平滑,提升了工业机

器人的运动效率等。
(2)工业机器人应用研究。例如,林欣和李春

顶[19]通过对国内外劳动力就业变化情况进行结构

分解,分析了国内外机器人应用对中国产生的就业

效应;谷均怡等[20]以国际机器人联盟数据和中国海

关数据为基础,具体分析了工业机器人应用对中国

城市制造业出口升级的影响;魏嘉辉等[21]通过行业

分类方法,以城市面板数据为基础,检验了工业机

器人应用对中国服务业结构升级的影响等。
(3)工业机器人创新发展趋势研究。例如,夏

海洵[22]总结了当下工业机器人的发展情况,分析了

人工智能时代工业机器人的技术,并对人工智能时

代工业机器人的发展趋势进行展望;傅翠晓和李航

祺[23]结合时代发展背景和相关政策,分析了新时期

新的产业环境下工业机器人产业竞争格局与创新

发展趋势;宋启良等[24]通过对国内外工业机器人的

发展进行对比,对我国工业机器人在各个领域的应

用情况进行了分析和总结等。

2.3 研究前沿分析

关键词突变分析可以在一定程度上能够反映

目标领域在不同时间所关注学术重点的变化,从而

帮助识别阶段性前沿研究领域[25]。突变词指的是

在某一时间段内出现频次迅速增加的关键词,图9
描述的是1973年至今我国工业机器人领域研究的

突变词更替情况。
从时间序列来看,我国工业机器人领域最早的

突变词“机械手”出现在1973年,之后的10年里,一
直未出现其他突变词,其间我国工业机器人相关研

究进展缓慢。直到1983年,第二个突变词“传感器”
开始出现。根据图9,可以大致将我国工业机器人

研究主题变化分为三个阶段。
(1)第一阶段:1973—2006年,为萌芽阶段。突

变词还有“产业化”“机器人”“动力学”“虚拟样机”
“运动学”“工作空间”“仿真”,重点关注工业机器人

运动和仿真有关内容。
(2)第二阶段:2012年—2018年,为深入探索

阶段。突变词主要有“中国制造”“工博会”“制造

业”“伺服电机”“零部件”“金属加工”“智能装备”
“手眼标定”等。该阶段随着科技的不断进步以及

人们对于工业机器人以及相关技术的了解不断增

加,工业机器人相关部件以及特定的技术逐渐成为

人们研究的热点问题,工业机器人相关产品层出不

穷,应用的领域也越来越广泛。
(3)第三阶段:2019年至今,为自主化、智能化

发展阶段。主要的突变关键词有“产教融合”“数字

孪生”“故障诊断”“深度学习”“替代效应”“人工智

能”等,该阶段致力于进一步推进工业机器人应用

研究和智能化、专业化发展。从突变强度来看,“机
器人”突变率最高,达到64.78,随后依次为“机械

手”“运动学”“中国制造”等,这说明随着工业机器

人技术的不断发展以及国家相关政策的支持,我国

工业机器人运动和仿真研究成为工业机器人研究

的核心热点。
从影响周期来看,关键词“机械手”的影响时间

最长(1973—2013年),关键词“机器人”“产业化”
“传感器”等突变的时间均超过20年,这表明我国工

业机器人领域很长一段时间内都致力于研究不同

类型的工业机器人以及机器人产业化有关内容,是
我国工业机器人研究的重要内容。此外,“产教融

合”“数字孪生”“故障诊断”“深度学习”“替代效应”
“人工智能”等关键词从2020年左右开始兴起,至今

仍然保持相应的研究热度,是当下工业机器人领域

研究的核心问题和热点话题,有待进一步展开研究。

3 结论与建议
综合以上研究工作,提出以下研究结论和决策

建议。
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图9 我国工业机器人相关文献的突变词知识图谱

(1)加强不同区域研究机构和研究人员之间的

交流与合作,形成具有重大技术攻关能力和影响力

的核心研究群体。我国目前关于工业机器人的研

究机构和研究人员数量较多,但作者之间的合作规

模较小,尚未形成在国际上有着重大影响的核心作

者群体。另外,当下我国工业机器人领域无论是文

献作者还是专利主体之间的合作都具有明显的区

域性,即同一个地区同一片区域内部之间的学者和

研究人员之间的交流合作较多,而不同区域学者之

间的合作交流相对较少,区域发展不够均衡。因

此,为了促进工业机器人领域进一步发展,应该充

分发挥不同机构和地区的研究优势,通过政策引导

或者活动开展不断加强不同地区之间的合作和交

流,凝聚合力形成更具创新性的研究群体,从而取

得更有创造力的研究成果。
(2)推动工业机器人领域产学研结合,使学术

理论研究和技术成果创新互为助力,共同促进产业

发展。作为科技创新的重要组成部分,高校、科研

机构以及企业在领域技术创新与发展中发挥着不

同的作用,仅仅依靠单方面的力量均具有一定的局

限性。因此,加强高校、科研机构和企业之间的交

流与合作,鼓励研究人员在进行工业机器人相关研

究时,以产业化和市场化为目标,并积极引导和鼓

励高校、科研机构以及金融机构等不同主体组成工

业机器人领域产学研联盟,通过开展全方位、多角

度的合作,充分发挥各研究主体的优势,加快学术

和技术成果的产业转化速度,不断提高我国工业机

器人领域的科技创新能力和生产力。
(3)针对关键技术加强攻关布局规划,提高我

国在工业机器人领域的国际核心竞争力。从目前

的研究文献来看,我国在工业机器人领域发表相关

科学论文索引(ScienceCitationIndex,SCI)以及中

文社会科学引文索引(ChineseSocialSciencesCita-
tionIndex,CSSCI)文献数量较少,文献质量相对较

低,尚未形成完整的研究体系。另外,我国工业机

器人领域技术研究热点主要集中在对机械手、末端

执行器以及其他相关部件等本体部分进行改进和

创新上,对于伺服电机、减速器等控制系统以及驱

动系统方面的技术创新相对较为欠缺。同时,领域

内很多关键技术仍然依赖进口,亟须尽快获得突
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破。因此,针对工业机器人核心关键技术进行研究

布局,构建严密的工业机器人领域研究网络,统筹

各界研究力量对于薄弱领域进行重点攻关,助力我

国工业机器人技术取得突破性进展,在全球科技竞

争中占据领先地位。
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ResearchonTechnicalHotspotsandDevelopmentTrendofChina’sIndustrialRoboticsField:
AnalysisofKnowledgeMappingBasedonLiteraturePatentFusion

WEIHongqin,WURui
(GloriousSunSchoolofBusinessandManagement,DonghuaUniversity,Shanghai200000,China)

Abstract:Industrialroboticsisanimportantembodimentofacountry’smodernindustrialtechnologystrengthandakeystrategicareafor
internationalscientificandtechnologicalcompetition.Itisofgreatsignificancetoobtainandanalyzetherelatedtechnologydevelopmentdatato
identifythechallengesandopportunitiesinthisfieldinatimelymanner.Takingthelatestjournalliteratureandpatentdatainthefieldof
industrialroboticsinChinaassamplesfordatafusionanalysis,bibliometricmethodsandvisualizationtoolswerecomprehensivelyusedto
constructaknowledgemapofinnovationinthefieldofindustrialroboticsinChinaandanalyzeitfromthescientificandtechnological
dimensions.TheresultsshowthatChina’sindustrialroboticsresearchanddevelopmentingeneralshowsarapidgrowthtrend,butthereare
alsoproblemssuchasthesmallscaleofresearchcooperationandthelowrateofknowledgeandtechnologytransformation,etc.Inthefuture,

Chinaneedstopromotethenewdevelopmentofthisfieldbystrengtheningcross-regionalexchanges,promotingthecooperationbetween
industry,academiaandresearch,andimprovingthetechnologicalstructureandotherstrategies.
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