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13TH FLOOR, BLOCK B, BUILDING 2, TBD YUNJI 
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科技赋能未来
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虽钚餴餘

合十思维（北京）科技有限公司构建了多层次、高含金量的官方资质与知识产权体系，综合科创实力、产业行业认

可度、经营合规性均具备权威背书。公司持有三项核心头部资质：国家级高新技术企业认定，是企业研发创新、技

术转化能力的国家级权威认证；北京市经济和信息化局授予的 “专精特新” 中小企业资质，标志企业在细分技术赛

道形成专业化、差异化核心竞争优势，纳入区域重点科创扶持主体；同时为开源创新发展推进中心正式成员单位，

深度参与国内开源技术生态共建，具备产业协同与技术共建的行业平台身份。

企业布局完整知识产权矩阵，储备多项专利及批量计算机软件著作权，实现自研硬件技术、算法软件系统全维度产

权确权，筑牢核心技术壁垒。配套齐全的官方登记、备案类资质，实现业务全流程合规经营。

综合来看，企业兼具国家级、地方两级科创官方认证、完备自主知识产权储备与产业生态平台席位，软硬件一体化

研发体系成熟，可充分为项目合作、技术落地提供权威资质支撑。
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赋能人机共生，打造物理AI时代的通用智慧底座
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PHYSICAL AI

不做本体卷王，我们是物理AI领城的「通用插件」与操作系统技术提供商。身体不是壁垒，大脑和系统才是

极致降本，仅需RTX3090，即可完成边缘部署
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N-Decision神经形态类脑决策系统
KERBM-System动能回收/电池管理系统
HBR-System人体仿生运动系统
全球首创齿轮锁踝关节结构

N-Decision
神经形态类脑决策系统

KERBM-System
动能回收/电池管理系统

BCDH-System
双臂协同系统

HBR-System
人体仿生运动系统
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配自动充电

室内导航套件

3D视觉雷达

本地部署软件

自动化软件

远程部署服务

反应式分层架构

4G路由器 + 卡
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ACCESSORIES

IP35

侮劼⿬侨 ROBOT PARAMETERS
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