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前  言

本文件按照GB/T 1.1—2020《标准化工作导则 第1部分：标准化文件的结构和起草规则》的规定

起草。

本文件是T/CIITA x《……》第i部分。T/CIITA x已经发布了以下部分：

——第1部分：……；

——……；

——第n部分：……。

本文件替代T/CIITA x.i《……》，与T/CIITA x.i相比，除结构调整和编辑性改动外，主要技术变

化如下：

a)

请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。

本文件由中国互联网协会提出并归口。

本文件起草单位：

本文件主要起草人：

本文件及其所代替文件的历次版本发布情况为：

——
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引  言

随着人工智能、机器人技术的快速发展，家用扫地机器人已广泛进入家庭清洁场景。当前市场上产

品的基础清洁能力已相对普及，但智能化水平（如多模态感知、自主决策、情境交互等）参差不齐，各

厂商对“智能化”的宣传缺乏统一的技术依据和评价尺度。

为引导产业健康发展，保护消费者权益，有必要制定一套科学、可操作的智能化分级评价标准。本

标准将机器人的基础清洁与安全能力作为通用准入约束，聚焦感知、决策、交互、自主等核心智能化维

度，将家用扫地机器人的智能化能力划分为不同等级，为行业提供统一的技术评价依据，推动产业向高

质量、规范化方向发展。
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家用扫地机器人 智能化分级评价技术规范

1 范围

本标准规定了家用扫地机器人智能化水平的分级评价方法、评价指标、测试要求和等级划分，适用

于家用扫地机器人的智能化性能评估和等级认证。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，

仅该日期对应的版本适用于本文件；不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本

文件。

GB/T 26178-2010 家用和类似用途电器 智能家电系统 通用技术要求

GB/T 42195-2022 智能家用电器的智能化技术通则

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1

多模态感知

通过视觉、激光雷达、声学等多种传感器融合实现的环境感知能力。

3.2

语义理解

对环境中的物体、场景及其相互关系的认知和理解能力。

4 符号和缩略语

下列符号和缩略语适用于本文件。

AI：人工智能

APP:应用程序

5 功能分级原则

家用扫地机器人的智能化能力按从低到高划分为L1基础智能级、L2进阶智能级、L3高度智能级共三

个等级。

每个等级在感知、决策、交互、自主四个维度上应满足本文件第6章中对应的全部功能要求。
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6 功能要求

6.1 通用功能约束

所有等级的家用扫地机器人均应满足以下基础安全与功能约束（若不满足则直接判定为不合格）：

a) 应具备基础避障功能，避免碰撞家具、墙壁等静态障碍物；测试中出现碰撞且未触发停止或转

向保护的，视为不满足；

b) 采集的用户环境数据（包括但不限于家庭布局、清洁记录）不应在未经用户明确授权的情况下

上传至非本地设备或第三方服务器；

c) 应具备自动回充功能；在正常测试条件下连续3次以上回充失效的，视为不满足。

6.2 L1 基础智能级功能要求

6.2.1 感知

应支持单模态（激光雷达）环境感知，能识别主要静态障碍物（如墙壁、家具等）。

6.2.2 决策

应采用固定路径规划或简单避障算法，清洁策略为统一模式，无需差异化处理。

6.2.3 交互

应支持基础APP控制功能，包括但不限于开关机、定时清洁。

6.2.4 自主

应具备自动回充功能，但不要求智能路径优化。

6.3 L2 进阶智能级功能要求

在满足6.2全部要求的基础上，还应满足以下要求：

6.3.1 感知

应支持双模态（激光雷达＋视觉）融合感知，能识别静态物体（如桌子、椅子、家电等）和基础动

态目标（如突然出现的障碍物）。

6.3.2 决策

应实现动态避让（实时调整路径），清洁策略应可按区域差异化设置（如客厅加强清洁、卧室静音

清洁等）。

6.3.3 交互

应支持语音控制（基础指令集）和场景模式切换（如"强力清洁""静音模式"等）。

6.3.4 自主

应具备智能回充能力（优化回充路径），并应具备简单故障处理能力（如卡住后自动报警、自动脱

困等）。
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6.4 L3 高度智能级功能要求

在满足6.3全部要求的基础上，还应满足以下要求：

6.4.1 感知

应支持全模态（激光雷达＋视觉＋声学）融合感知，能识别细粒度物体（如杯子、玩具等）、动态

目标（如人、宠物等）及场景关联信息（如"餐桌上的餐具""沙发下的碎屑"等）。

6.4.2 决策

应实现预判式路径规划（如提前绕开即将移动的宠物），清洁策略应能自适应调整（如根据地面脏

污程度自动调整吸力或擦拭力度）。

6.4.3 交互

应支持情境化语音交互（如识别"清理客厅"后自动定位并执行对应区域清洁），APP应具备智能推

荐功能（如根据历史使用数据推荐最佳清洁时间和模式）。

6.4.4 自主

应能自主优化清洁路径（根据历史数据持续调整以提升效率），并应具备预防性维护能力（如预测

电池寿命衰减趋势并提前提醒用户充电或更换）。

7 评估方法

7.1 评估指标

评估指标按感知、决策、交互、自主四个维度设定，各指标及其适用等级如下：

a) 障碍物识别准确率：正确识别的障碍物样本数占总测试障碍物样本数的比例，适用于L1～L3；

b) 动态避让成功率：成功避让动态目标次数占总测试动态目标出现次数的比例，适用于L2～L3；

c) 预判式规划成功率：成功预判并调整路径次数占总测试预判场景次数的比例，适用于L3；

d) 语音指令识别准确率：正确识别并执行语音指令次数占总测试语音指令次数的比例，适用于L2～

L3；

e) 智能回充路径优化率：优化后回充路径相较于基准路径的效率提升比例，适用于L2～L3。

7.2 指标计算方法

7.2.1 障碍物识别准确率

按公式（1）计算：

���� =
��������

������
× 100% ……………………（1）

式中：

��������为正确识别的障碍物数；

������为总测试障碍物数。

7.2.2 动态避让成功率

按公式（2）计算：
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������ =
��������

������
× 100% ……………………（2）

式中：

��������为成功避让的动态目标数；

������为总测试动态目标数。

7.2.3 预判式规划成功率

按公式（3）计算：

�������� =
��������

������
× 100% ……………………（3）

式中：

��������为成功预判并调整路径的次数；

������为总测试预判场景次数。

7.2.4 语音指令识别准确率

按公式（4）计算：

�������� =
������

������
× 100% ……………………（4）

式中：

������为正确识别并执行的语音指令数；

������为总测试语音指令数。

7.2.5 智能回充路径优化率

按公式（5）计算：

��ℎ���� =
����� − ����

�����
× 100% ……………………（5）

式中：

�����为基准回充路径耗时（或距离）；

����为优化后回充路径耗时（或距离）。

7.3 等级判定准则

7.3.1 判定原则

a) 各等级判定应同时满足对应等级的全部功能要求（第6章）和指标阈值要求；

b) 高等级应包含低等级的全部要求；

c) 不满足任一等级全部要求的，判定为低于该等级或不合格。

7.3.2 L1 基础智能级判定

满足6.2全部功能要求，且障碍物识别准确率≥80%，判定为L1级。

7.3.3 L2 进阶智能级判定

满足6.3全部功能要求，且同时满足以下指标阈值，判定为L2级：
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a) 障碍物识别准确率≥85%；

b) 动态避让成功率≥90%；

c) 语音指令识别准确率≥85%；

d) 智能回充路径优化率≥10%。

7.3.4 L3 高度智能级判定

满足6.4全部功能要求，且同时满足以下指标阈值，判定为L3级：

a) 障碍物识别准确率≥90%；

b) 动态避让成功率≥95%；

c) 预判式规划成功率≥98%；

d) 语音指令识别准确率≥92%；

e) 智能回充路径优化率≥20%。

7.3.5 不合格判定

未满足6.1通用功能约束的，判定为不合格。

_________________________________
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