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机器人属于一个特殊的领域，它实

现了科学与工程的融合。我们已经看

到了实际应用中机器人的重要性，可以

在很多领域看到机器人的身影。他们

可以替代人类在非常复杂、有害的环境

中工作，并且能协助人类尤其是残障人

士的康复等，这都是非常好的应用。如

何才能让这些功能更加高效并拓展到

真实世界当中呢？

这里有一系列的问题，特别是在我

们有了机器人之后。机器人作为智能

机器与人类进行互动，其必须要处理持

续的观念和行动。这需要完成对冗余

的触动器与感应器的控制以及对知识

进行整合等工作。他们必须对下一步

要做什么做决策。这个过程要适应环

境并协调他们的决策以及学习流程。他

们要一边学习，并且与其他的人进行互

动，一边组织所有知觉性的架构。面对

这些功能我们可能会提出同一个问题

——我们是否应该把它们看作是人类。

对于机器人来讲它们可以做到

吗？它们是如何做到的呢？我们必须

要在全世界范围内分析。如果单纯地

站在工程科学的角度来讲，我们希望能

够建立这种自动化的自主机器人。但

是从工程科学结合计算神经学的角度

来讲，我们需要模拟人类乃至一般生物

之间互动的方式，例如他们如何互动、

如何作决策。也就是说我们想建立一个

大脑模型。这就实现了科学与工程之间

的连接融合，因为我们可以使用最新的

科学发现，建立更好的机器人系统，更好

地去理解或者设计一些数学的模型，去

解释到底人类的大脑中发生了什么。

这里给大家举一些例子，冗余操纵

非常重要，在研究当中很重要，在一些

新应用当中也是非常重要的。前人已

经提到，我们需要更多的研发以实现人

类的发展。这就必须解决电机控制、冗

余操纵等非常复杂的任务。一个系统

可以通过多个手指操纵，并进行工作的

分配，使它能够完成一些更加细致的动

作。可以通过研究人类控制学中关于

人类步态以及动作的控制，解决仿人机

器人的设计。让其能够在不同的限制

和环境中完成更加复杂的工作，实现全

面的身体控制。

另外一个重要的内容是机器人和

生物一样可能受到伤害或者被破坏。

所以机器人在出现问题后要能够适应

和重新配置，让它能够像人或者生物一

样进行自我修复。对于人和生物来讲

他们不见得非要了解到是什么情况，但

他们可以适应自然的生活。所以从适

应的角度出发，最初让机器人学习如何

走路这些知识，将这些知识融入到一个

行动的模型中，让机器人有不同的行走

方式。如果在行走过程中局部出现了

故障，这个机器人就可以寻找到一种新

的、最有效的方式继续行走。这也是基

于进化论的一些基础知识之上的行为。

机器人如何理解周围的环境？如

何理解要操纵的物体？人类试图理解周

围的物体，不仅对他们进行观察同时对他

们进行操纵。机器人能够理解周围物体

的承受性，不仅能够看到物体是什么样

的，还要真正理解它周围所处的环境。

机器人和人类一样，它们彼此必须

要进行互动，也要与人类互动。我们所

创建的机器人不仅仅是把它们放在火

星上，也要将其应用在日常生活中。而

且机器人必须能够自主地行动，能够对

人类做出响应。正因为如此，机器人必

须和人类有共同点，共同地完成任务。

共同点意味着他们能够了解人类的一

些指令，了解人类希望他们做些什么，

这样它们可以和人类进行高效的互

动。而且对于人类合作伙伴来说，机器

人的行动必须让我们感到舒服。我们

要把自己放在他人的立场并设身处地

地为他人着想，这一理论是人类和机器

人之间互动的基础。有时人类和机器

人有共同的任务，机器人帮助人类清理

桌子，人会将一些物体放到机器人手

中，因此机器人和人类必须在共同完成

任务时相互帮助。

比如机器人把一个物体递交到人

的手中，这需要构建一个针对人类感知

的模型。机器人根据这个模型把物品

从人类无法触及的区域转移到人类可

以拿到的区域。所以，我们必须创建一

种人机共同完成工作的模型，这样可以

促使机器人以最佳的方式完成工作，以

实现人和机器人的联合行动。

那么我们怎么把机器人的能力、行

动、概念、感知、决策集成到一个单一系

统中，以便以最高效的方式控制机器人

呢？神经科学里讲到的大脑当中特定

区域的一些运作机制对于我们的决策

至关重要。在这个方面也有一些研究

指出如何利用这些大脑的组织帮助人

类作出决策。从神经学研究当中我们

可以设计出一个系统、一种架构，把它

用在机器人身上，把它称之为机器人的

认知架构。该认知架构可以把所有机器

人的设备、能力、模块进行集成，机器人

利用这些模块进行感知和采取行动。另

外机器人还有自己的知识和信息，我们

可以把机器人的感知、信息和环境进行

集成，机器人通过学习和互动来积累知

识，他们根据这些知识作出决定。

来自工程学和神经学当中的一些

理论和模型是彼此互补的，促进了机器

人系统的进一步的发展，使得机器人可

以很好地控制自己并感知外界。机器

人可以作出更好的决定，学习人类并进

行互动。机器人不仅仅对于神经学的

应用来说是非常独特的，机器人科学也

是一个非常独特的领域。他可以把科

学和工程结合在一起，让我们了解生

活、了解人类，促进人类进一步发展。
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