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未來計劃及前景

有關未來計劃的詳細描述，見「業務－我們的戰略」。

[編纂 ]

我們估計，假設 [編纂 ]未獲行使及 [編纂 ]為每股股份 [編纂 ]港元，經扣除我
們就 [編纂 ]應付的 [編纂 ]佣金、費用及估計開支，我們將收取 [編纂 ][編纂 ]約 [編纂 ]

港元。

我們擬將 [編纂 ]用作以下用途，惟可因應不斷發展的業務需求及不斷變化
的市況而作出調整。

• 約 [編纂 ]港元（佔 [編纂 ]的 [編纂 ]%）將用於增強研發能力，以強化核心
技術及傳感器產品的研發。該分配由兩個主要部分組成：基礎技術及
產品相關研發。基礎技術分配專注於開發我們的核心空間感知平台（涵
蓋算法開發、數據訓練及傳感器芯片定制），該平台為我們整個生態系
統的技術基礎。另一方面，產品相關研發分配則專注於特定的激光雷
達及線激光傳感器，著重於確定精確的產品規格、應對不同的應用場
景，並基於專有技術基礎實現最終產品。

我們的研發活動是我們競爭力的關鍵所在。於往績記錄期間，於 2023

年、2024年、2025年以及截至2026年3月31日止三個月，我們的研發成
本分別為人民幣54.6百萬元、人民幣 76.7百萬元、人民幣 59.4百萬元及
人民幣 14.8百萬元。僱員薪酬一直是研發支出的最大組成部分，反映
我們產品開發活動具有勞動密集及人才驅動的性質。截至 2026年3月
31日，我們的研發團隊共有110名成員，佔總員工數目約26.5%。研發
資金的配置主要用於撥資：

(i) 現有研發團隊的持續薪酬，以及在未來五年內擴充團隊以支持多
個並行產品開發項目； 

(ii) 新激光雷達及線激光傳感器產品的開發，以回應新出現的市場機
遇，包括應用於戶外服務機器人（如割草、泳池清潔及除雪機器
人）、具身智能機器人及工業應用的產品；及

(iii) 商業化我們dTOF 激光雷達及先進線激光產品的的現有研發投資，
包括客戶樣品的準備及由原型機至生產的過渡。

我們認為，有關研發分配屬合理及恰當。該計劃研發投資將於 2026年
至2030年五年期內逐步部署。下表載列從 [編纂 ]中撥付計劃研發開支
的估計年度明細：

年度 2026年 2027年 2028年 2029年 2030年 總計       

計劃研發投資
（人民幣百萬元）  . . . [編纂 ] [編纂 ] [編纂 ] [編纂 ] [編纂 ] [編纂 ]

按年化基準計算，於 2026年的計劃研發投資與我們於2024年在往績記
錄期間的年度研發支出峰值基本持平。其後年度逐步增加，反映我們
計劃擴大研發團隊規模以及多個並行開發項目推進至後期驗證及商業
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化階段。就此而言，該逐年部署與我們已展現的研發投資吸納能力並
非嚴重不成比例。

基礎技術

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元於未來5年用於進一步研發及開發
我們的空間感知技術，包括 (i) [編纂 ]%用於開發芯片及相關核心
技術，即定制化設計CMOS圖像傳感器芯片、定制化設計dTOF芯
片，以及應用及研究空間感知相關MEMS傳感器，有助提升我們
產品於不同產品類型中的準確度。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘
20至25名平均擁有五年以上經驗的工程師，以執行芯片及相關核
心技術的開發。具體而言，該團隊將於 2026年第四季度前完成規
格驗證，於 2027年第二季度前實現設計驗證及流片，並於2027年
第四季度前最終完成樣品驗證及產品應用實施以實現量產；(ii) 

[編纂 ]%用於優化我們的核心算法和空間感知產品，例如3D空間
感知AI算法、RGB-D融合感知、AI算法和多傳感器融合具身機器
人空間感知產品，以提升產品的環境適應性。我們擬將該等[編纂]

用於招聘 10至15名平均擁有五年以上經驗的工程師，以推進我們
核心算法及空間感知產品的優化。具體而言，該團隊將驗證機器
人3D空間感知的算法規格並設計 3D感知及RGB-D融合的傳感器
設計，並於 2027年上半年最終完成優化算法的產品級應用及量產
部署；及 (iii) [編纂 ]%用於加強基礎光學技術的發展，以提高產品
的準確度。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘5至10名平均擁有十年
以上經驗的工程師，以推進基礎光學技術的發展。具體而言，該
團隊將於2026年底前確定激光雷達和線激光的光學系統平台規範，
於2027年上半年前優化光學系統設計及製造工藝，並於 2027年底
前將該新平台投入使用。

我們認為此舉符合我們的業務戰略，以持續投資空間感知產品，
令我們維持技術領先地位，並提供創新的產品以應對不斷變化的
市場需求。開發該等芯片及核心技術、優化算法及空間感知產品
以及加強基礎光學技術，共同奠定支持我們於空間感知行業競爭
優勢的技術基礎。此資金分配將加速新產品的開發時間，強化研
發實力，並提升我們的能力，以於先進空間感知能力日益重要的
多元化應用場景中把握新興市場機遇。

產品特定研發

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元於未來5年用於開發新激光雷達產
品，主要為掃地機器人提供更準確、更具成本效益及能源效益的
產品，並支持在其他消費級智能設備中使用產品，包括 (i)開發 3D

激光雷達產品。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘 10至15名平均擁有
三年以上經驗的工程師，以開發激光雷達產品，包括人形機器人、
四足機器人、工業機器人及服務機器人以及無人機。具體而言，
我們未來的激光雷達產品開發計劃包括推出用於高端機器人的
遠程激光雷達（2026年至 2027年）及用於入門級機器人的中程型號
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（2027年至 2028年）。此外，我們計劃於2027年至 2028年推出用於
無人機的可掃描廣闊周圍區域的緊湊型激光傳感器及用於人形
機器人的高可靠性固態架構，於2028年至2029年最終推出用於四
足機器人的高成本效益固態迭代產品；(ii)開發dTOF產品。我們
擬將該等 [編纂 ]用於招聘30至35名平均擁有三年以上經驗的工程
師，以開發用於掃地機器人的dTOF產品。具體而言，於 2027年至
2028年第一季度，該團隊將推動採用直接光時技術的前置激光深
度傳感器的開發及客戶量產；及 (iii)開發RGB-D傳感器產品。我
們擬將該等 [編纂 ]用於招聘10至15名平均擁有五年以上經驗的工
程師，以開發用於具身AI機器人的RGB-D融合傳感器產品。具體
而言，我們的路線圖涵蓋於 2028年上半年實現結合多種數據源以
生成詳細的百萬像素空間影像的高解像度 3D 傳感器的客戶量產，
及於2029年上半年推出集成RGB-D及麥克風陣列的視聽融合模塊；

我們認為此舉符合我們推動多場景應用拓展的戰略，以建立全面
的空間感知生態系統，尤其是於消費級智能設備領域。開發該等
激光雷達、dTOF及RGB-D傳感器產品將強化產品於導航精準度、
避障及環境建圖方面的能力，使我們能夠滿足日益複雜的客戶需
求，並將業務版圖拓展至割草機器人、泳池清潔機器人及人形機
器人等高增長應用領域。該等產品改良提供的性能特點使我們的
產品於市場中脫穎而出，讓客戶的終端產品提供更佳用戶體驗，
進而強化我們的競爭地位。

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元於未來5年用於開發線激光傳感器
產品，包括 (i)開發目前產品組合並未涵蓋的 3D打印應用的線激
光產品。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘5至10名平均擁有五年以
上經驗的工程師，以開發用於 3D打印機的高精度線激光模塊，實
現微米級3D建模及貼合精度。具體而言，於2027年底前，該團隊
將推動有關產品的開發及量產；(ii)優化我們的AI避障線激光傳
感器，以提供更準確的避障能力。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘
15至20名平均擁有五年以上經驗的工程師，以開發我們的AI避
障線激光傳感器。具體而言，該團隊將於 2026年底前確定產品規
格及架構，於 2027年上半年完成原型設計及規格驗證，並於 2027

年下半年最終完成客戶端性能驗證及產品上市；及 (iii)開發亞毫
米級掃描線激光傳感器，以支持在工業場景使用我們的產品。我
們擬將該等 [編纂 ]用於招聘 5至10名平均擁有五年以上經驗的工
程師，以開發亞毫米級線激光模塊。具體而言，我們計劃於2028

年底前實現首款此類產品的量產及商業化上市，並於2029年底前
實現另一款工業級產品的商業化上市。

我們認為此分配符合我們的業務戰略，以透過將空間感知能力
拓展至工業及商業應用，推動多場景應用拓展。開發 3D打印應用
的線激光產品將使我們進軍增材製造市場，而在該市場中，精準
深度測量及表面輪廓形成對品質管控及流程優化至關重要。優化
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AI避障線激光傳感器將提升機器人及自動導引車應用產品的性
能及安全特性，滿足工業自動化及物流領域對更精密感知系統日
益增長的需求。此外，開發亞毫米級掃描線激光傳感器將使我們
能服務製造、品質保證及量測行業中的毫米級及亞毫米級近場測
量精度及檢測應用，該領域重視極致精度。該等舉措共同拓展我
們目前聚焦領域以外的潛在市場，並進軍需要先進空間感知技術
的鄰近高價值領域。

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元用於開發新工業應用產品，包括 (i)

開發割草機器人及泳池清潔機器人的空間感知產品。我們擬將 [編
纂 ]用於招聘 10至15名平均擁有五年以上經驗的工程師，以開發
用於服務機器人的專用激光雷達及線激光解決方案。具體而言，
我們計劃於2028年上半年開發及推出用於割草機器人激光雷達
的激光雷達產品，並於 2027年底前開發及推出用於泳池清潔機器
人的激光雷達產品；及 (ii)開發其他工業應用的空間感知產品。我
們擬將該等 [編纂 ]用於招聘10至15名平均擁有五年以上經驗的工
程師，以探索工業市場應用並開發定制解決方案。具體而言，該
團隊將於 2027年下半年最終完成產品開發並推出該產品。

我們認為此舉符合我們推動多場景應用拓展的戰略，以建立全面
的空間感知生態系統，尤其是於消費級智能設備領域。開發割草
機器人及泳池清潔機器人的空間感知產品，為我們向室外自主應
用的戰略性拓展，該領域環境複雜、照明條件多變及地形多樣，
而我們的先進空間感知技術能有效應對其獨特技術挑戰。該等室
外應用須具備經強化的耐用性、耐候性及精密導航能力，為我們
創造提供高價值卓越空間感知產品的機遇。

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元用於開發我們的技術平台，包括
開發我們的AI代理，以支持我們的產品開發；及我們C系列芯片
的升級和開發。我們擬將該等 [編纂 ]用於招聘 25至30名平均擁有
十年以上經驗的工程師，以開發及優化專有AI代理平台。具體
而言，該團隊將於 2027年上半年完成第一代AI代理的開發，並於
2027年底前進行內部測試及持續迭代，以實現更高效的開發及營
運工作流程。該AI代理旨在自動化及優化我們的研發工作流程（涵
蓋數據分析、工具生成、風險評估及產品設計），以顯著提高研發
效率，擴大並行項目的能力，並降低開發風險及人為錯誤。
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我們認為此分配符合我們的增長戰略，從研發角度盡量提高整個
價值鏈的研發效率。開發AI智能體平台將令從初步設計與模擬
到測試與驗證的產品開發週期各階段實現自動化及優化，從而縮
短開發時間，使工程團隊能專注於更高價值的創新活動。與此同
時，我們C系列芯片的升級及開發將提供統一及可擴展的運算架
構，可橫跨多條產品線運用，創造協同效應以加快新產品上市，
同時確保性能標準一致，減少各個應用的定制化開發工作需要。

我們的新產品開發戰略反映清潔與服務機器人由室內環境過渡
至戶外及庭院應用的行業趨勢。該等應用場景拓展有別於按市場
分部劃分機器人產品的定位，室外應用亦未必對應高端機器人產
品。不同的工作環境創造新的感知需要（例如更長的距離、抗強
光及防風雨氣候），該等需要與具身智能機器人的技術要求重疊，
因而擴大我們的潛在市場總額。因此，儘管我們計劃就高端機器
人應用首先開發高性能長距離激光雷達產品，惟我們的產品路線
圖亦涵蓋用於入門級機器人的中端產品，反映我們旨在應對不同
性能規定及細分市場，而非僅專注於高端應用。研發中的核心產
品概述如下：

產品╱項目  . . . . . . . . . . 感知距離 主要規格 發展階段 預期時間表     

VH96（長距多線
LiDAR）  . . . . . . . . . .

最多70米 96線；精確度±3厘米 DVTI原型機 正準備客戶樣品；
目標於 2026年下
半年至 2027年推
出

VSI（中距 3D傳感器）. . 最多8米 3D深度解像度 100x40；
精確度 2厘米

開發中 入門級機器人；目
標於 2027至2028

年推出
VC3（強光LiDAR）  . . . . 最多15米 抗100Klux強光；精確

度2.5厘米
開發中 於2026年下半年為

客戶提供工程驗
證測試樣品；目
標於 2026年下半
年至 2027年推出

N1（泳池避障傳感器） 最多40米 精確度 5厘米 DVT原型機 於2026 年下半年小
批量生產及初步
商業交付；目標
於2026 年年底推
出

AI避障線激光  . . . . . . . 不適用 2026年年終前確定規格 規格階段 於 2027年下半年
推出原型機；於
2028年推出

次毫米掃描線激光  . . . 不適用 次毫米精確度 開發中 量產╱於2028年年
底前推出
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• 約 [編纂 ]港元（佔 [編纂 ]的 [編纂 ]%）將用於提升製造能力；

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元將用於建設新製造設施（包括中山
設施），預期該等設施將位於中國華南或華東地區，主要用於生
產我們的dToF激光雷達、線激光傳感器、點激光傳感器、3D激光
雷達及水下激光雷達產品。憑藉新製造設施，我們預期 2030年的
年產能將達約 130百萬件；

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元將用於升級現有生產線，包括採
購新製造設備及升級質量控制系統，主要用於收購 (i)表面貼裝技
術生產線，用以加工PCBA半成品；(ii)精密裝配設備，用以將結
構零部件及半成品自動化組裝成模塊；及 (iii)光學標定及測試設
備，用以提升我們產品的精準度及穩定性。我們計劃因應預期市
場需求分階段實施該等產能升級；

• [編纂 ]約 [編纂 ]%或 [編纂 ]港元將用於生產設施翻新，包括室內
裝修及改造工程，以容納我們的生產線及設備；

我們認為此分配符合我們的增長戰略，以盡量提高製造效率及擴
大產能以滿足預期的需求增長，並通過卓越的智能製造建立全球
品牌。建設新製造設施將為我們提供額外產能及營運靈活性，使
我們能夠因應市場擴張擴大產量。利用先進自動化設備及工藝優
化技術升級現有生產線，將提高製造吞吐量，降低單位生產成本，
增強產品一致性和良率。設施改造將進一步革新製造基礎設施，
以適應新產品及流程，創造更高效、適應力更強的生產環境，支
持我們不斷發展的產品組合，並使我們能夠隨業務持續增長實現
規模經濟。

於2023年、2024年及2025年及截至2026年3月31日止三個月，坪山
生產基地的利用率分別為79.9%、73.8%、85.0%及61.7%。惠州生
產基地於2024年9月開始運作。於 2024年、2025年及截至2026年3

月31日止三個月，惠州生產基地的利用率分別為77.0%、92.3%及
95.2%。儘管我們尚未達到最高製造能力，惟該等數字根據理論
最高產能假設計算得出，並未全面反映我們的業務實際營運限制
及策略要求。例如，我們的現有生產主要集中在掃地機器人空間
感知產品，這需要特定生產線配置、測試協定及質量控制流程。
隨著我們執行擴張至泳池清潔機器人及割草機器人等新細分市
場的策略，我們的製造要求發生根本性變化。該等新產品類別需
要不同的生產設備、專門校準設施、不同的測試環境及不同的質
量保證程序，故無法簡單運用為掃地機器人應用而設計的現有生
產能力。
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我們相信，我們的計劃產能擴充得到預測市場需求的支持。根據
灼識諮詢的資料，預期到 2030年，全球掃地機器人的出貨量將達
約60百萬台，由於每個掃地機器人通常整合多種空間感知元件，
用於導航、避障及沿牆行進，因此空間感知產品的需求量，實際
上是掃地機器人出貨量的數倍之多。基於該等預測，並假設我們
維持目前的市場份額，僅掃地機器人應用的隱含出貨需求已經足
夠龐大。此外，庭院機器人及泳池清潔機器人等新應用場景需專
用的生產線，無法利用我們現有的掃地機器人產能，且預期每年
將帶來數千萬台的需求。我們計劃配合預期的市場需求分階段實
施此擴充，各階段的時間點及規模將參考訂單量、設計訂單項目
管線及我們現有設施的利用率水平釐定。倘市場需求不及預期，
我們或會推遲新產能的調試，或將生產線重新部署至其他產品類
別。憑藉我們於現有掃地機器人產品製造設施所建立的專門營運
專業技術及經驗，我們認為，使其繼續專門聚焦於該市場，以掌
握其預測的增長，在商業上具備優勢。因此，我們認為，我們有
必要針對新應用場景建造新的製造設施。此外，我們的[編纂][編纂]

計劃分配亦考慮維持緩衝能力，以適應需求波動、緊急客戶訂單
及業務增長。

• 約 [編纂 ]港元（佔 [編纂 ]的 [編纂 ]%）將用作營運資金及一般公司用途。

倘[編纂]獲悉數行使，基於[編纂]為每股股份[編纂]港元，我們將收取的[編纂]

將約為 [編纂 ]港元，在此情況下，我們擬將額外 [編纂 ]按上述比例用於上述用途。

倘[編纂][編纂]未立即用於上述指定用途且在相關法律及法規允許的範圍內，
該等所得款項淨額將存入持牌商業銀行及╱或其他認可金融機構（定義見證券及
期貨條例或其他司法權區的適用法律及法規）的短期計息賬戶。倘上述擬定 [編纂 ]

發生任何重大變更，我們將刊發適當公告。




