
傳統機械人依賴預設程式，運作模式
僵化、部署成本偏高且缺乏泛化能力，難
以適配複雜多變的真實場景。 「香港科技
大學–比亞迪具身智能聯合實驗室」 研發
的穿戴式人體行為數據採集系統，為機械

人技術實戰化落地邁出關鍵步伐。

擴展數據來源 提升學習效率
譚平教授介紹，該系統由科大（廣州）的助

理教授宋杰團隊研發，整合頭戴全景相機與慣性
感測器，可完整記錄人體姿態、空間移動軌跡及

作業交互細節。設備輕便實用，可融入日常真實
作業環境，將人類操作示範轉化為高品質訓練數
據，有效解決業界機械人訓練數據稀缺、感知與
操作邏輯不完善的核心痛點。

他表示，今年實驗室核心工作，是整合技術
成果，打通 「人類示範—機器人學習」 完整技術
閉環，搭建完善產業技術鏈。團隊將穿戴式數據
採集技術與人形機械人運動學習技術深度融合，
建立數據採集、清洗標註、模型訓練、場景驗證
的完整流程，徹底改善機械人學習效率偏低、數
據來源不足的問題。

香港積極建設國際創科中心，全力布局人
工智能與機械人產業，各大高校持續深耕具身

智能前沿研發。香港科技大學去年7月與比亞迪成立具身智能聯合實驗室，通過高
校的基礎研究成果，結合企業的工程落地驗證、場地測試情況等前線應用反饋，
聯合攻關數據驅動型機械人大模型技術，推動機械人從實驗室演示走向產業真實
落地。

聯合實驗室主任、科大工學院行政總監譚平教授日前接受《大公報》專訪表
示，實驗室首年研發已取得三大階段性重大突破：即人形機械人高動態運動技術、
穿戴式多模態人體行為數據採集系統及4S店商業服務機械人。其中，譚平教授主
導的人形機械人高動態運動技術，便是在與人類打籃球的過程
中，同步採集人球互動4D時空數據，成功攻克 「人體動作映射至

機械人異構關節」 核心難題。目前，實驗室首階段八大研究課
題已有五項順利結題，餘下三項將於今年底收官，第二年全

新研發項目亦已進入規劃階段。

責任編輯：曾明達 美術編輯：賴國良
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穿戴式數據採集系統 突破瓶頸

介紹
聯合實驗室

兩種採集數據方法對比

走進真實場景測試 優化技術
港科大與比亞迪具在分工方

面，前者專注基礎研究、底層演算
法迭代與複合型人才培育，從真實
場景挖掘技術難題，擺脫以往學術
研究與產業分離的虛擬化研究；後

者負責工程落地驗證、場景測試與技術優
化，針對真實作業中的突發問題提供解決方
案。譚平表示， 「雙方合作不是每年一筆經
費給大學做研究那麽簡單，而是彼此間的深
度合作與互動」 、 「不是簡單的企業出錢、
大學出人，而是非常深入地一起探索問題、
一起解決問題的合作模式。」

實驗室成立以來，雙方人員高頻互訪、
無縫對接。科大師生已多次走訪比亞迪深圳
坪山生產基地，深入第一線掌握工業的真實

需求；比亞迪工程師亦常駐港科大參與研
發，同步反饋產業痛點。

譚平表示，大學需要真實場景導向的科
研議題，企業需要前沿技術突破產業瓶頸，
雙方訴求高度契合，旨在實現科研與產業雙
向賦能。

比亞迪派駐工程師參與研發
港科大與比亞迪首期合作周期為3年，

比亞迪每年投入1000萬港元，資金主要用
於學生獎學金與科研設備採購。除現金投入
外，比亞迪還額外提供專屬機械人、AI訓練
的GPU算力、真實場景數據，並經常派駐工
程師全程參與研發，譚平形容其整體資源投
入遠超年度資金額度。
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「相信未來2、3年內，機械人將可實現穿針
引線、摺紙飛機等高難度的精細操作，技術瓶頸
將逐步被攻克，並走向各種真實場景應用。」 譚
平表示，傳統機械人受制於預設程式，只能執行
固定動作、無法跨場景泛化，難以適應現代產業
靈活生產需求。聯合實驗室核心使命，就是透過
校企深度融合，建立可自主學習、高泛化性的新
一代具身智能技術體系， 「讓機械人透過模仿與
自主學習，在複雜真實場景裏獨立完成各類作業
任務」 。

機械人打波動作流暢絲滑
實驗室成立首年實現三大階段性重大突破。

其中，譚平團隊以籃球互動為研究載體，採集人
球互動4D時空數據。大公報記者在科大的聯合實
驗室，見到這款約1.3米高的機械人正和科大研究
團隊人員互相拋擲籃球，機械人熟練運球、傳
球，身手矯健，動作流暢絲滑，失手時更會迅速
作出救球動作。譚平介紹，該項技術一來成功攻
克 「人體動作映射至機械人異構關節」 核心難
題， 「因為機械人和人關節結構很多方面是不一
樣的，如何把它遷移過去，完成同樣的技能，是
蠻有挑戰的。」 譚教授續指，技術二來解決了過
去機械人無法精準模仿人類高動態、高協調肢體
交互的短板，後續拓展到工廠需要肢體協調、精
密物件互動的工業場景。

擬優化汽車服務場景定制
第二項突破是穿戴式多模態人體行為數據採

集系統。設備整合頭戴全景相機與慣性感測器，
輕便易攜、適配真實作業環境，可完整記錄人體
姿態、移動軌跡、操作細節等全量行為數據，將
工人日常作業轉化為高品質訓練素材，徹底解決
業界機器人訓練數據稀缺、學習效率低下的痛
點；第三項成果為4S店商業服務機械人，針對汽
車服務場景優化定制，使機械人可獨立完成製作
簡單飲品、小食等點單任務，同時亦相信比亞迪
在該項目上有許多專業的資源。譚平並透露，團
隊與比亞迪的最初合作框架是涵蓋自動駕駛領

域，惟去年因企業年度內部需求調整，未有立項
相關課題。但港科大相關技術儲備充足，產業端
如有需求可隨時重啟合作。

譚平表示，未來實驗室將重點攻關三大核
心技術：一是優化無侵入式穿戴數據採集設
備，實現工人無感作業、不影響生產效率，高
精度採集4D結構化作業數據，搭建高品質訓練
數據庫；二是研發泛化型世界模型，讓機械人
掌握通用作業邏輯，面對全新物件與場景可自
主推理生成動作，無需逐場景編程；三是建構
全鏈路複雜任務體系，整合對話交互、多動作
串聯、突發狀況調整，支援複雜場景下全流程
自主作業。

聚焦工業製造商業服務
技術落地將聚焦兩大核心場景：工業智能製

造方面，以機械人替代高重複、高強度的裝配與
物料轉運工序，提升工廠自動化水平；線下商業
服務方面，覆蓋汽車4S店、餐飲零售等場景，實
現接待、落單、配送全流程智能服務，全面提升
產業營運效率，推動香港具身智能科研成果穩步
走向產業大規模落地。 「我們非常期待落地應用
的這一天，但整個研究它還是需要循序漸進的，
有一個過程。」 譚平說： 「我希望我們在未來兩
三年的樣子能有一些階段性的產出，落到產線上
去。」
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科大擁三所具身智能研究機構

大公報記者 盛德文（文） 麥潤田（圖）

機械人升級 破解運動關節協調難題
港科大比亞迪具身智能聯合實驗室 建自主學習體系

對比維度
硬體成本
人員要求
產出效率
採集場景
數據通用性

大公報整理

傳統遙控採集方案
成本高，單台配套機器人數十萬元
需要受過專門訓練的操作人員
3至4小時才能產出1小時有效數據
需要在實驗室複刻還原場景
只能適配特定型號機器人

自研穿戴式採集方案
僅需輕便穿戴感測器，成本極低
一般工人直接使用，毋須額外訓練
工人正常工作同時同步採集，效率高
直接進入真實作業現場蒐集數據
採集通用操作能力，可支援多款機器人

▲科大（廣州）機械人4月參加北京
亦莊半程馬拉松。 科大網頁
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▲團隊與約1.3米高的機械人打籃球，採集數據。

▲科大（廣州）機械人舞獅在珠江春晚表
演。 科大網頁

▲科大去年七月與比亞迪成立聯合實驗室。

具身智能近兩年成為全球
創科熱點，作為科技類院校，
科大率先成立具身智能相關研
究部門，目前至少有三所。除

了科大與比亞迪去年7月共同成立的 「具身智
能聯合實驗室」 ，其餘兩所分別為：科大去年5
月 成 立 的 「 馮 諾 依 曼 研 究 院 」 （Von
Neumann Institute），以及同年12月，科大
（廣州）校區成立的 「具身智能研究所」 。

成立於去年5月的科大馮諾依曼研究
院，由計算機視覺與AI領域知名專家、科大計
算機科學及工程學系講座教授賈佳亞領導，通
過整合具身智能、生成式AI及先進超級運算
等，推動跨學科協作，促進新質生產力發展。
研究院聚焦五大AI關鍵領域，包括：開發新一
代多模態AI系統，以處理圖像、音頻及文本等
多樣化數據；增強AI邏輯推理能力，建立可信
賴的解決方案；開發機器人智能技術，實現模
仿人類運動控制及互動；通過AI驅動的3D理

解與生成，創建貼近現實的虛擬生態系統；利
用大模型改革醫療保健服務，提升治療效果。

成立於去年12月的科大（廣州） 「具身
智能研究所」 ，首期兩年內將投入1.68億元人
民幣。研究所設備優良，具有上千卡GPU高
性能計算集群，算力在高校中數一數二。致力
於跨學科科教融合平台、新技術突破科研平台
和示範應用集成系統的構建。主要建設方向及
目標包括：圍繞 「大腦、小腦、部件、整機、
集成」 五個方向，建設軟硬件實踐教學平台；
構建具身智能關鍵技術、關節模組等核心部
件，以及機械人整機的全鏈條高水平科研平
台；打造特種環境、智能製造等典型應用場
景，提升具身智能系統及人形機械人的技術落
地應用能力。

此外，今年8月26日， 「科大鄭家純機器
人研究院」 延伸至科大廣州南沙校園，並正式
揭牌，旨在深化兩地校園在機械人與科研創新
領域的協同合作，推動前沿機械人技術研究。
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