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家庭机器人一般分为三类

如果可以!你会为家里添置一台什么样

的机器人"

目前来说!家庭智能机器人主要分为三

种类型#第一种是应用型机器人!有着非常

明确的功能!比如开始逐渐普及的扫地机器

人$擦窗机器人等% 第二种是社交陪伴型机

器人&能够和人类进行互动交流&陪伴用户

一起成长% 国内外许多企业已经开始研发社

交陪伴型机器人&例如阿尔法机器人$小优

等% 而且&在未来的一到两年内&家庭社交陪

伴型机器人有可能会成为消费类市场的重

点% 最后一类是仿生机器人&从原理上模仿

生物的动作$表情$思考方式等% 如本田研发

的
:;%#3

机器人&可以完美地模仿两脚的运

动&完成很多非常复杂的动作&包括上下楼

梯等'美国的情感机器人索菲亚&则可根据

人类语言反馈不同的表情&达到和人类交流

的目的%

处理器大脑是认知技术核心

(不管是应用型机器人$社交陪伴型机

器人还是仿生机器人& 其核心功能需求都

是相似的&分别是感知$认知和动作行为控

制能力% )东莞凡豆信息科技有限公司总经

理朱晓明介绍& 感知就是通过
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传感

器感知外部环境' 认知是把信息在机器人

脑中进行分析处理& 然后转化为机器人的

经验&使其能够伴随经验成长'动作行为控

制可以理解为操控机器人的肢体动作 $表

情反馈等%

处理器大脑是认知技术的核心&决定了

机器人的智能程度% 如
<48

设计的超级计

算机
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&在美国电视问答节目
@A3B$CDE

中&击败人类选手而一战成名&引起了不小

的轰动% 随后&
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被应用在医疗$银行$

调查机构等多个领域& 而且
<48

正在努力

让
=$>;3?

比人类更智能%

但是&现阶段市面上能见到的大部分社

交陪伴型机器人&仍采用传统的手机或者平

板的成熟解决方案& 虽然能够实现基本功

能&但是没有针对性% 因为对于不同性质的

机器人&应该选择或者偏重不同的功能%

(社交陪伴型机器人应具备云端大脑&

否则就是一个拥有有限知识的玩具&不会智

能地伴随着用户的成长而成长% )朱晓明说&

(但其智能化功能不能全通过云端实现&需

要在云端和本地做一个合理的区分&保证在

断网的情况下&机器人依旧能够完成基本工

作% 同时&数据处理也是如此&需要优化本地

和云端的存储和处理% )

机器人的感知与感觉

机器人与
8!89

行业紧密相连& 因为

所有能想到的
8!89

传感器都在机器人身

上得到了体现& 促进机器人智能化的发展%

让我们来看看几个主要的技术实现状态%

语音是机器人最基本的要求&从最初的

故事机$ 点读笔到功能逐渐丰富的云机器

人& 市面上也有许多在售的语音互动机器

人&如语兜机器人$乐视推出的乐小宝$儿童

教育机器人小优$ 国外的
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等&其核心价值都是通过语音架构&实现和

小孩的互动交流%

语音通过麦克风获取&然后提取和保存

用户的声音特征& 通过终端和云端的配合&

对于一些简单的语音& 终端直接可以实现%

但是&对于复杂的语音&机器人一般都会将

语音发送到云端进行识别& 然后再返回终

端&这时&你可能会感觉到明显的交流停顿%

另外&云端光能理解语言文字还远远不

够&必须能进一步理解其中的语意&让机器

人的大脑真正懂得用户的语意% 因此&机器

人通过语意的理解掌握用户的需求&而用户

的反馈又可以验证语意的理解是否准确&从

而逐渐培养机器人的智力$智商% 因为语言

非常丰富& 所以语意的理解也会千变万化&

需要经过长时间的语句和说话方式积累&通

过大量的数据堆积来分析语意% 同时&还需

要有感情识别&在用户声调变高$语速变快

的时候& 能够理解用户正处在生气的状态%

现阶段&真正完全依赖语音控制的应用还比

较少% 另外&在复杂的环境中&声音本身的辨

识度也会下降&语音识别也将更加困难%

在家庭中&机器人最好能够记住每一个

家庭成员的样子&识别用户的表情&甚至识

别手势动作$陌生人入侵等% 因此&视觉同样

是必不可少的功能&这就是人脸识别% 通过

人脸识别找到人脸部的特征点&机器人还可

以进一步达到识别感情的效果% 例如#眼睑

的动作$下巴往上还是往下$嘴型什么样等&

就可以知道这个表情背后的含义% 此外&还

有手势识别和动作识别&都可以通过摄像头

捕获&使机器人更加智能化%

触觉系统将使机器人更加智能

(无论是人脸识别$手势识别还是动作

识别&其实本质就是图像的处理和理解% )朱

晓明表示&机器人的芯片解决方案架构可以

从优化目前手机芯片中
FLMNHLM

的架构

入手&根据
FLM

做指定识别$数据处理和操

作系统&

HLM

可以处理大量的图像信息的

分工&重新优化架构&从而提高效率%

另外&触碰感知可以让机器人和人的互

动变得简单&(逗一下或者给机器人挠痒&或

者拍一下打招呼&机器人都能感觉到&并且

做出正确的反馈% 如果加上人工皮肤的真实

质感&或者能对外部的表面质地和物理性能

做到全面感知&这样机器人的触觉系统将让

他们更加无所不能% )

社交陪伴型机器人的研发设计&最主要

考虑两个因素# 一是功能目标需要明确&即

机器人主要是满足用户的什么需求'其二是

云端的开发&也就是认知&是机器人能否越

来越聪明&能否帮助用户解决生活问题的关

键% !科技"


