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技术路径选择与协同性差异：拓普集团与爱柯迪的人形

机器人业务转型对比研究
冼嘉良

广东理工学院，广东省肇庆市，526100；

摘要：在全球人形机器人产业崛起与新能源汽车零部件企业跨界转型背景下，技术路径选择成为转型成效的核心。

本文以拓普集团（内生研发）与爱柯迪（外延并购）为研究对象，采用双案例对比法，分析其切入人形机器人赛

道的路径及协同性差异。研究发现：拓普依托汽车电驱技术形成“核心技术迁移-研发体系延伸-产能协同复用”

内生路径，爱柯迪通过并购实现“标的筛选-技术嫁接-市场梯度渗透”外延模式；内生路径在技术适配性与资源

效率上占优，外延路径在市场响应与技术补位上更具弹性。研究为同类企业跨界转型提供理论与实践参考。

关键词：新能源汽车；技术协同；内生研发；跨界并购

DOI：10.64216/3080-1486.25.10.004

引言

全球制造业智能化与人口老龄化推动人形机器人

市场爆发，国际机器人联合会（IFR）数据显示，2025-

2030年全球市场规模将从100亿美元增至700亿美元以

上，年复合增长率 63%。新能源汽车零部件企业凭借精

密制造、自动化等积累，具备切入该赛道的先天优势，

拓普集团与爱柯迪分别以“内生研发”“外延并购”布

局，形成差异化模式。

现有研究多聚焦机器人技术本身或单一案例，缺乏

“汽车零部件-机器人”转型路径的系统对比，尤其在

技术协同性、资源整合效率上存在缺口。本文通过双案

例分析，填补这一空白，为同类企业提供参考。

1 文献综述与理论基础

1.1 内生研发理论

内生研发理论强调企业通过内部R&D投入实现技术

积累，适用于技术关联性强的转型场景
[1]
。持续研发投

入可积累技术知识，形成独特能力，既巩固现有市场优

势，又为跨领域拓展奠基
[3][4]

。例如汽车零部件企业通

过内生研发突破轻量化材料、精密工艺，可迁移至人形

机器人结构件制造
[5]
。企业内部研发活动是技术创新的

核心驱动力，通过长期投入，在现有技术基础上深入探

索，积累知识与经验，形成独特技术能力。如苹果公司

在芯片研发、软件算法持续投入，推出众多卓越产品，

构建技术壁垒。在汽车零部件行业，部分企业内生研发

实现轻量化材料、精密制造工艺突破，为转型人形机器

人领域储备技术，像高强度铝合金材料可用于机器人结

构件制造。

1.2 外延并购理论

外延并购理论主张通过收购外部技术主体快速补

位核心能力，适用于技术跨度大、时间窗口紧的场景
[2]

[6]
。该模式可缩短研发周期、抢占先机，如英伟达收购

ARM 获取芯片架构技术
[7][8]

；企业跨界并购还能直接获取

研发团队与生产技术，弥补新领域短板
[9][11]

。企业通过

收购拥有关键技术企业或团队，快速获取自身缺乏的核

心技术与资源，实现技术跨越式发展。如英伟达收购 A

RM，快速提升在移动芯片、物联网芯片技术实力，拓展

业务边界。在企业转型中，跨界收购可弥补技术短板，

缩短研发周期，快速布局新赛道。

2 案例企业转型路径对比分析

2.1 拓普集团：内生研发驱动的技术延伸路径

2.1.1技术积累与内生延伸

拓普在新能源汽车电驱系统（电机、电控、执行器）

领域积累深厚。其 IBS 智能刹车系统（精度±0.1mm）

的控制技术，成为机器人执行器研发的基础。在电机技

术上，通过对新能源汽车电机的深入研究，掌握了高效

的永磁同步电机设计与制造技术，将其应用于机器人执

行器电机，使得机器人执行器的动力输出更高效、稳定。

在控制算法方面，汽车电驱系统的扭矩控制算法经过优



2025 年 1 卷 10 期 Anmai/安麦 社会经济导刊

11

化，能精准应用于机器人关节控制，实现了旋转执行器

扭矩精度达标，直线执行器定位精度±0.2mm。在关键

工序上，转子磁钢装配、齿轮箱加工等实现100%自动化，

生产线良率达到 98.7%，高于行业平均的 95%。

2.1.2 研发投入与产品布局

构建“基础技术研发-核心部件开发-系统集成”三

级体系。在基础层，聚焦仿生运动算法研究，投入大量

研发资金，组建专业算法团队，结合人体运动学原理与

机器人应用场景，开发出更符合机器人灵活运动需求的

算法。在核心层，成功突破灵巧手电机技术，目前已实

现批量供货，其灵巧手电机可实现 0.1mm 精度的指尖操

作，极大提升了机器人手部动作的精细化程度。在系统

层，全力开发 15-50kg负载执行器，产品紧密对接特斯

拉 Optimus，直线执行器单套价值超 2000 元，预计 202

5 年量产订单超 5万套。

2.1.3 产能协同与全球化布局

全球拥有 70 余个制造基地，包括墨西哥、波兰工

厂等。通过柔性生产线实现汽车与机器人部件共线生产，

产能利用率达到 85%。2025 年计划投资 50 亿元建设宁

波机器人基地，规划年产 100 万套执行器、50万套关节

模组。投产后，借助规模效应与供应链优化，预计降低

物流成本 18%。并且，利用在汽车零部件领域与全球众

多车企合作建立的物流网络与人脉资源，为机器人业务

的全球拓展提供有力支持。

2.2 爱柯迪：外延并购驱动的技术补位路径

2.2.1 并购标的选择与技术获取

2024 年以 7.2 亿元收购卓尔博（国家级专精特新

“小巨人”）71%股权，成功获取微特电机核心技术。卓

尔博在纳米级表面处理工艺上，能够极大提升电机表面

的耐磨性与导电性，使得电机在长期运行中性能更稳定。

其传动精度可达±0.5 角分，转子铁芯厚度公差能控制

在±0.001mm，这些高精度技术填补了爱柯迪在电机领

域的技术空白，让爱柯迪快速切入机器人电机驱动赛道。

2.2.2 技术整合与产品线拓展

将卓尔博微特电机技术与自身铝合金精密压铸优

势结合，研发轻量化关节模组。通过优化设计与材料搭

配，单套重量减轻 30%，有效提升了机器人关节的运动

灵活性。产品定位 15-30kg负载工业机器人市场，单套

价值1.2-1.8万元。2025年投产50万套/年智能生产线，

采用“精密压铸+电机装配”一体化工艺，引入先进的

自动化设备与信息化管理系统，将生产周期从传统的2

年缩短至 1年以内。

2.2.3客户结构与市场切入策略

依托法雷奥、博世等传统汽车客户资源，利用长期

合作建立的信任关系与品牌认可度，优先切入工业机器

人微电机市场。通过子公司瞬动机器人积极拓展人形机

器人客户，目前已成功进入宇树科技、特斯拉供应链。

在市场推广中，针对不同客户群体制定差异化营销策略，

为工业机器人客户提供定制化产品解决方案，为人形机

器人客户展示产品在灵活性、精度方面的优势，平衡市

场风险与高端市场布局。

3 协同性差异与关键影响因素

3.1 技术协同性：内生融合 vs外生嫁接

拓普汽车与机器人技术重叠度超 60%，核心算法可

复用。例如，汽车扭矩控制算法经过优化，能直接应用

于机器人关节控制，研发周期相对较长，为 3-5 年，但

在这期间能够充分进行技术验证与优化。自主申请机器

人相关专利 127 项，其中发明专利占比 45%，构建起较

为完善的自主技术体系，技术自主性强，对外部技术依

赖程度低。

爱柯迪并购技术与原有工艺重叠度仅 30%，需要重

构生产流程。比如微特电机高精度生产要求，促使爱柯

迪升级设备、优化工艺布局。虽然技术落地周期因并购

缩短至 1年以内，但在技术融合初期面临诸多挑战，如

不同技术团队的沟通障碍、技术标准的统一难题等。继

承卓尔博 32项专利并新增 18项压铸电机壳体专利，专

利布局在广度与深度上相较于拓普有待进一步提升，技

术整合难度较大。

3.2 资源协同性：平台复用 vs生态整合

拓普复用特斯拉、理想等汽车客户，凭借在汽车零

部件供应中积累的良好口碑与合作经验，直接切入机器

人本体厂商供应链，如顺利进入特斯拉Optimus供应链。

自建电机铁芯产线，关键材料自给率达到80%，不仅降

低了供应风险，还通过规模化生产与质量管控，提升了

产品一致性，保障了机器人部件的稳定供应。

爱柯迪依托工业机器人客户梯度拓展，利用在工业

机器人市场积累的客户资源与人脉关系，逐步向人形机

器人市场渗透，降低了人形机器人量产初期市场开拓的

风险。通过卓尔博供应商网络，整合采购渠道，降低微
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电机原材料采购成本 25%，在保障原材料质量的同时，

提升了产品的成本竞争力。

3.3 风险与挑战

拓普面临技术迭代风险，随着人形机器人技术快速

发展，如特斯拉 Optimus执行器需求可能不断变更，这

就要求拓普持续投入大量资金与人力进行仿生运动算

法等研发，以保持技术领先。爱柯迪存在并购整合风险，

并购初期，卓尔博团队曾出现 15%的人员流失，这对技

术传承与项目推进造成一定阻碍。为此，爱柯迪通过薪

酬优化、文化融合等措施来稳定团队，降低整合风险，

但仍需长期持续投入精力进行整合工作。

4 结论与启示

4.1 研究结论

拓普因技术强关联性选内生研发，适合高附加值、

长周期核心部件开发；爱柯迪通过外延并购补技术缺口，

适用于精密制造环节跨界整合。内生路径依赖技术深度

融合与平台复用，研发周期长但资源效率高；外延路径

依赖外部技术嫁接与生态整合，落地快但初期整合成本

高。

4.2 实践启示

对于技术关联型企业，要优先内生研发，强化技术

迁移（如汽车电驱→机器人执行器），加大基础研发投

入，构建自主技术体系。在研发过程中，注重跨部门协

作，促进汽车技术团队与机器人技术团队的交流，加快

技术迁移速度。对于技术缺口型企业，要通过外延并购

快速补位，但需建立“技术评估-整合规划-风险管控”

全流程机制，降低整合风险。在并购前，运用专业评估

机构对标的企业进行全面评估；并购后，制定详细整合

规划，从技术、人员、文化等多方面进行融合，并建立

风险预警与应对机制。
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