
前言

前言
机器人行业的招聘正在重复一个错误：用一个标准衡量所有人。

在交付端，一个在产线调试过上百台设备的工程师，二十分钟就能定位到因电机振动导致 IMU

数据漂移的根因。同期，一个仿真竞赛冠军可能三天没有头绪。同样的故障模式，前者见过几十

次，后者从未在论文假设条件里见过。

但在研发端，这个逻辑反过来。没有深厚的控制理论功底，面对一种全新的欠驱动系统，连数学

模型都写不出来。没有对 SLAM 前沿的持续追踪，当现有方案在全新场景中退化时，找不到可以

改造的框架。

机器人行业不是一个场景，是三层场景的叠加。每层需要的人不一样。把任何一层的标准强加给

另一层，都是招聘浪费的根源。这本白皮书试图说清楚这件事。

SKILLVER  TALENT  WHITE  PAPER  ·  VOL .2

2026 机器人与具身智能行业人才白皮书
机器人不是单一场景，而是研究层、工程层、交付层的三层叠加。厘清每层该用什么标准
招人，以及具身 Agent、SLAM、整机集成等岗位的真实能力分界线。
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第一章

机器人行业的三层结构：为什么没有一种人能通
吃
机器人行业不是铁板一块。它是由三层截然不同的工作组成的。

第一层是研究层。这里的工作是定义新范式——SLAM 的新框架、扩散策略在运动控制中的应

用、视觉语言动作模型的基础架构。这层的核心能力是学术积淀和理论突破。没有这一层，整个

行业停在原地。

第二层是工程层。这里的工作是把研究层的成果转化为可运行的代码、可调试的策略、可在仿真

中验证的方案。MPC 调参、WBC 裁剪、强化学习的 Sim-to-Real 迁移——这些都是工程层的

事。这层的核心能力是算法理解和系统设计。

第三层是交付层。这里的工作是让机器人在客户现场稳定运行。地面不平、光照变化、电磁干

扰、产线节奏不可预测——每个问题都不在论文假设里，但每个问题都能让机器人趴窝。这层的

核心能力是故障诊断和现场闭环。

当前行业最严重的招聘错位就是：让研究层的人去做交付，或者用交付层的标准去面研究层。

研究层的人面对产线问题时，缺乏现场诊断经验。交付层的人面对新系统建模时，缺乏理论深

度。两个方向都有人吃过大亏。

SKILLVER  观点

不存在一种「全栈机器人工程师」能同时精通这三层。要求一个人既懂 SLAM 前沿又懂产

线故障排查，本质上是在招一个不存在的人。企业需要先搞清楚自己当前最需要的是哪一

层的能力，然后按那一层的标准去招人。用错标准，花多少钱都招不对。



第二章

三层结构的招聘标准：不是同一把尺子
三层结构意味着三套完全不同的评估逻辑。混在一起就是灾难。

核心考核：理论深度和学术判断力。在这个层级，学历和论文不是装饰，是能力证据——控制理

论的深度仍然强依赖学术训练，SLAM 前沿仍然强依赖论文体系的积累。但这不意味着唯学历

论。真正要考核的是：你研究过什么问题？你提出的方法为什么比既有方案好？你在哪个假设条

件上突破了限制？考核方式是深入讨论候选人自己主导的研究课题，追问到方法论的边界和适用

条件。

核心考核：把算法翻译成系统的能力。Sim-to-Real 迁移不是调参，是理解为什么仿真里跑通的

策略在真机上失败。考核方式是给一个具体的工程场景——比如仿真到真机的策略迁移、模型在

边缘端的部署——看候选人如何设计技术方案，如何在延迟、精度和计算资源之间做取舍。

核心考核：故障诊断和现场闭环能力。这层的标准就是「灾难故障域」考验。不看技术栈，看候

选人在特定灾难场景下能不能解决问题。仿真冠军的简历在这层不好使，但现场专家的直觉在研

究层同样不好使。考核方式是实战推演：给一个具体的故障场景，看候选人如何定位根因、如何

给出临时方案和永久方案。

这三套标准对应的是三种不同的价值。企业招人时犯的最大错误不是薪酬不够高，是在需要交付

层能力的岗位上用研究层的标准筛人，结果筛掉最有交付能力的人，留下在这个岗位上最不匹配

的人。

研究层的评估标准

工程层的评估标准

交付层的评估标准



第三章

按问题域定义岗位：打破「机器人工程师」的笼
统称呼
把三层结构搞清楚之后，才能理解为什么「机器人工程师」一个 Title 是招聘陷阱。机器人技术

栈从机械、硬件、嵌入式到算法、软件、AI，一个人不可能通吃。我们按问题域把岗位拆开。

在三层结构中，这个岗位同时存在于研究层、工程层和交付层，但三层的核心能力完全不同。研

究层做新控制器范式，需要理论深度。工程层做仿真到真机的策略迁移，需要系统设计。交付层

做产线现场的故障排查，需要耦合链路诊断——关节抖动时判断是编码器丢步、电机退磁、减速

机背隙还是控制增益过大。

学界在卷 NeRF-SLAM 和语义 SLAM，产业界最头疼的仍是老问题：长直走廊激光退化、高反

光表面、动态物体干扰。两个方向都缺人，但缺的是完全不同的能力。做前沿研究需要发论文的

学术能力，解决老问题需要长期泡在客户现场的经验积累。用前者的标准面后者，或者反过来，

都找不到对的人。

概念泡沫最严重的领域。大量候选人声称懂 VLA、懂具身智能，实际能力是下载开源模型跑

Demo。我们的判断是：大模型适合做高层语义的意图拆解，底层动作需要由基于确定性物理逻

辑的原子技能守住安全边界。实战考核题：执行抓取时目标被意外撞歪，如何设计技能库边界让

Agent 自主决定重构姿态还是安全降级？

从「能动」到「能商用」，中间隔着整机集成的鸿沟。多物理场联合仿真、MTBF 验证、跨域故

障排查——运行两小时后热膨胀导致编码器偶发零点漂移，如何跨域定位？

这是一个正在成形的新品类。具身智能的竞争已从模型参数转向数据效率。但这个岗位不是一个

单一角色，而是一个系统能力组合：Robotics Ops 负责生产环境的监控和治理，Data Engine

控制算法类

SLAM 与感知类

具身 Agent 类

整机集成类

数据飞轮与系统类



负责数据采集和标注管线的自动化，MLOps 负责训练和部署的持续集成，Simulation Loop 负

责仿真与真实数据的闭环对齐。在规模化商业落地阶段，这个能力组合是拉开代差的核心。



第四章

产业映射：不同阶段的企业需要不同层的人
盲目抄袭头部大厂的编制，是中小企业研发预算崩溃的根源。企业在不同阶段需要三层结构的配

比完全不同。

核心任务是用技术可行性证明一件事：这条路走得通。这个阶段，研究层和工程层最缺人——必

须有人把核心算法跑通。交付层和数据飞轮完全不需要。人才策略：优先招有学术训练背景、能

在特定问题上实现突破的专才。

核心任务从「能动」变成「能交付」。交付层能力的重要性急剧上升。SLAM 和整机集成必须对

齐工业标准，死磕散热和耐久。工程层从调通基本运动转向策略收敛。数据飞轮需求开始出现，

但作为系统工程来搭，不是作为单一岗位来招。人才策略：大幅扩充具备跨模块排查能力的系统

级工程师。这个阶段最稀缺的不是单项最强的专才，是能听懂上下游语言并协作排障的人。

算法和方案趋于标准化，核心壁垒从技术创新转向运营效率。具身 Agent 深挖长尾工业场景，整

机重心转向供应链成本控制。数据飞轮和 Robotics Ops 成为最核心的战略能力——靠数据效率

拉开代差。人才策略：核心编制向能搭建闭环系统的人倾斜。交付在这个阶段不是成本中心，是

壁垒。

早期初创（0 到 1）

样机量产和产线入厂（1 到 10）

规模化商业落地（10 到 100）



第五章

能力分界线：以具身 Agent 工程师为例

泡沫核心区。沉迷在仿真理想环境中刷成功率，或在服务器上跑通开源模型。瓶颈：部署到真实

边缘端后，完全依赖端到端输出，面对大模型幻觉引起的误动作缺乏工程安全兜底。

量产中坚。深刻理解虚拟与现实的鸿沟。放弃端到端一招鲜，采用意图驱动与协议中心的混合架

构——AI 大模型负责高层语义拆解，底层动作由基于确定性物理逻辑和接口协议的原子技能库守

住安全边界。核心产出：让真机任务在工业工况下实现真正收敛。

战略级稀缺资产。具备跨越非确定性 AI 与确定性物理世界的系统控制力。设计高鲁棒性动态任

务规划引擎，在多维失败路径中自主选择重试、降级或安全停机。同时打通数据飞轮系统——

Robotics Ops、Data Engine、MLOps、Simulation Loop 形成闭环——让机器人在真实世界中

越用越聪明。

L1 到 L2：仿真级开发者

L3 到 L4：Protocol 核心技能构建者

L5：生产级任务编排与全链路闭环者



第六章

招聘变革
机器人行业招错一个人的代价比纯软件行业更高。不只是项目延期——可能是一台价值数十万的

样机撞毁。

三层结构对应的评估范式完全不同。传统「硬件、软件、算法」分割式招聘一刀切，三层混淆。

反复看到的情况是：纯软件环境表现完美的 SLAM 工程师，入职后面对电机振动导致的 IMU 噪

声束手无策——没学过控制，不知道噪声从哪来。但这不代表这个人能力不行，是把他放在了错

误的层上。

新的评估范式正在分层形成：研究层考学术判断力，深入追问方法论边界。工程层考系统设计，

给具体工程场景看技术方案。交付层考故障诊断和灾难恢复推演，给由机械间隙、控制震荡和感

知误检共同导致的偶发故障，看候选人如何在压力下提出假设、验证、给出临时和永久两套方

案。

SKILLVER  观点

三层结构的清晰认知，是企业招聘效率的分水岭。知道自己要哪层的人，招到对的人的概

率远高于用「机器人工程师」一个 Title 大海捞针的人。



第七章

Skillver 的方法
Skillver 在机器人领域做一件事：把三层结构的评估标准变成可量化、可执行的体系。

四层体系：机器人产业 → 三层结构中对应的问题域 → 具体角色 → L1 到 L5 能力等级。硬核工

科岗用 Talent Profile 筛实物——真实硬件项目、极端故障复盘、开源贡献替代「精通 XX」。

具身智能前沿岗用 AI 面试测广度，行业资深专家真人面试探深度。每层有不同的评估标准，不

混用。

SKILLVER  观点

一个固执的标准：仿真里拿过多少次第一不重要，在真实机器上摔过多少次并爬起来也不

完全定义一个人。重要的是——你解决的是哪一层的问题，你就该按哪一层的标准被评

估。



结语

结语
中国机器人产业已褪去资本堆砌的科幻光环，暴露冷酷、严密、重工业的工程内核。最终能活下

来的不是融资最多的公司，也不是论文最炫的团队。

但同样重要的是：这个行业不是只有交付一条路。研究层探索新范式，工程层把范式变成系统，

交付层让系统在真实世界稳定运行。三层缺一不可。行业不需要单一标准的崇拜，需要的是把每

层的人放在对的位置上，用对的标准评估，给对的发展路径。

在这个行业里没有魔术。当机器人真的能在无人干预下连续完成一千次精准抓取时，背后是三层

能力的完整接力——研究层的突破、工程层的转化、交付层的磨砺——缺了任何一层，这个数字

都到不了。


