
近两年，人形机器人频繁刷
屏，从运动会上的“娇羞跑”，到
数博会上的惊艳亮相，它们能走
路、会交互，在各种场合吸引众
多目光。很多人心里都会有一
个疑问：我们现在有扫地机器
人、工业机械臂、服务机器人，为
什么还要花大力气、投入这么多
资金专门研发人形机器人？近
日，我们就结合北京航空航天大
学具身智能机器人研究院院长、
中国信息协会具身智能专委会
副主任委员魏洪兴的观点，集中
回答大家关心的那些和人形机
器人有关的问题。

俄罗斯官方8日说，已向世界卫生组
织通报俄罗斯伊尔库茨克西伯利亚与远
东防鼠疫研究所一名工作人员患病死亡
的相关情况，并未出现第二例病例；当前
防疫形势平稳，已解除相关预防性措施。

据俄方通报，该研究所一名28岁女
性工作人员 2 日因“不明原因肺炎”死
亡。伊尔库茨克州州长伊戈尔·科布泽夫
8日在俄社交媒体平台上说，目前对所有
与患者有接触人员的医学观察都已结束，

“未发现与传染病有关的健康问题”，死亡
患者感染的是“社区获得性肺炎”。

俄联邦消费者权益保护和公益监督
局8日发布通告，否认存在第二例病例。
该机构表示，伊尔库茨克州防疫形势平
稳，不存在健康风险，该州首府伊尔库茨
克市已解除相关预防性措施。

通告还说，所有与死亡患者有接触的
人员都已结束医学观察，没有发现与感染
病理学相关的健康问题。近5000份实验
室检测结果显示，未发现危险致病微生
物。

俄联邦消费者权益保护和公益监督
局此前表示，死亡患者病因诊断为“不明
原因肺炎”，在其样本中未发现与其专业
活动相关的微生物。患者曾针对其工作
相关的危险传染病接种过疫苗并具有免
疫力。在获知其发病消息后，相关机构已
依据卫生法律第一时间全面采取综合防
疫措施，并已将有关情况通报世卫组织。

世卫组织总干事谭德塞7日在一场
新闻发布会上说，俄方向世卫组织通报
称，伊尔库茨克州近期没有报告鼠疫病
例。俄方还表示已开展流行病学调查，并
实施了防控措施，约 200名接触者被隔
离。谭德塞同时表示，世卫组织已要求俄
方提供更多死亡患者及其接触者实验室
检测的信息，并解释采取公共卫生措施的
具体原因。

俄罗斯总统新闻秘书佩斯科夫7日
对媒体表示，俄方已按照既定程序向世卫
组织通报一名实验室工作人员患病死亡
的情况。对于世卫组织要求俄方回应有
关西伯利亚出现第二例疑似病例的报道，
佩斯科夫表示，一些媒体做了大量相关报
道，但其中“绝大多数内容都是虚假信
息”。

据新华社

巴拿马总统穆利诺9日说，该国当天
发生的强震造成严重损失，部分道路损
毁，政府正协调向受灾地区提供援助。

穆利诺当天在科克莱省佩诺诺梅市
视察受灾情况时对媒体说：“我们面临的
灾情很严重。”他呼吁民众保持冷静，遵循
国家民防系统指引。

巴拿马卫生部长博伊德表示，科克莱
省、洛斯桑托斯省和埃雷拉省受灾较重。
洛斯桑托斯省托诺西地区陆路交通中断，
政府救援机构正设法通过空中途径抵达
当地。

据当地媒体报道，当天首次地震震中
附近多为农村和小城镇，人口相对稀疏。
巴拿马国家民防系统暂未报告人员遇难
或失踪。初步报告显示，科克莱省一所学
校15名学生受轻伤，教堂、省政府办公建
筑和酒店在地震中受损。

据美国地质调查局地震信息网消息，
巴拿马上皮塔洛萨地区附近当地时间9
日12时56分发生7.6级地震。巴拿马大
学地球科学研究所将此次地震定级为7.5
级，该研究所负责人接受当地媒体采访时
确认，强震后发生逾百次余震。

据新华社

人形机器人与传统机器人的
最大区别是什么？

2026年被业界视为“人形机器人量
产元年”。工业和信息化部、国务院国资
委6月联合印发通知，启动年度人形机器
人与具身智能实景实训专项行动，并提
出到今年底“开启‘作业模式’”“带动形
成万台级规模落地能力”等。

目前国内外多家企业的人形机器人
产品都已实现批量生产，只不过这些机
器人大多流向了教育科研、展览展示等
场景，还没有真正在工厂、物流、搬运等
实用场景中“上岗干活”。人形机器人什
么时候能找到规模化的应用场景？要回
答这个问题，得先看清楚当前还横在面
前的三道坎。

第一道坎在本体。人形机器人的硬
件技术还在快速迭代，从样机到稳定量
产，中间隔着可靠性、一致性、良品率等
一系列工程化考验。硬件只有经历一个

“稳定性量产”的过程，才能支撑起真正
的规模化应用。

第二道坎在“大脑”。目前的人工智
能算法模型还达不到完全自主智能的水
平，机器人在复杂多变的真实环境中自
主理解任务、自主决策的能力仍然有
限。而且，人形机器人大概率不会像
ChatGPT那样出现一个“通用大脑”解决
所有问题，更可能是在特定局部场景率
先形成突破，比如针对工厂产品检测形
成一种解决方案，针对家庭服务形成另
一种专用模式。

第三道坎在场景。应用场景的拓
展必然是一个从简单到复杂的过程。
比较现实的路径是：先从分拣、搬运、巡
检这类任务相对结构化、需求相对刚性
的场景切入，跑通之后再向更复杂的场
景延伸。

那么，规模化应用还有多远？魏洪
兴认为，未来两到三年，人形机器人有望
在一批场景中实现批量落地，比如物流
行业的分拣搬运，以及电力、化工、园区

等特殊场合替代人工的巡检巡逻。但真
要围绕这些场景扎下去，深入做软硬件
的开发和适配，还需要一个过程，不是把
机器人“放进”场景就完事了。

从更长的周期看，我们应对人形机
器人的规模化应用和落地始终抱有信
心。可以参考协作机器人产业的发展轨
迹：从最初的小批量试用，到整车厂开始
几百台、上千台地批量导入，中间同样经
历了核心部件攻关、产品成熟度打磨和
场景验证的完整过程。人形机器人大概
率会沿着“工业先行、场景细分、逐步普
及”的路径往前走，先在专用场景里把规
模化应用做扎实，再一步步走向通用。

一句话总结：人形机器人“造出来”
已经不是问题，“用起来”还需要时间。
给技术一点迭代的耐心，给场景一点培
育的耐心，规模化落地会比很多人想象
的来得更扎实。

据新华社

要理解人形机器人怎么“动”，可以
把它想象成“大脑”和“小脑”的配合。“大
脑”负责理解任务、感知环境、做出决策，
比如“把那个箱子搬到架子上”。“小脑”
负责运动控制，也就是把这几个指令分
解成全身关节的协调动作，并根据实时
反馈不断微调，保持运动的稳定和精确。

目前，一些人形机器人在特定场景
下是可以自主“活动”的，但“遥控”仍然

是当下控制人形机器人完成复杂任务的
常见方式。说到这，有些人可能会联想
到遥控玩具车，其实两者有本质差别。
玩具车有点像提线木偶，它本身并不“理
解”环境，只是接收信号、直接驱动电机
和舵机运转；而控制人形机器人更像骑
马，你只需发出“跑”或“停”的命令，如何
协调四肢、转弯或停下，都是“小脑”自己
判断后做出的动作。

遥控还有一个更重要的作用——积
累数据。训练机器人的自主能力需要大
量数据，这也是为什么现在很多研发团队
都在通过遥操作让机器人完成精细动作，
再把视觉信息、关节运动及接触力变化等
训练数据完整记录下来。这种“人在回
路”的方式，是机器人从“遥控”走向“自
主”的必经之路。今天遥控采集的每一条
数据，都是明天机器人自主智能的基石。

很多人不理解，轮子明明跑得更快、
也更简单，为什么还要让机器人有一双
像人类一样的腿？答案是：人形机器人
的形态不单纯是为了“像人”，而是为了
适配人类建造的环境。

人类设计的房子、楼梯、桌椅、家电、
工具、工业设备，所有设施的尺寸、高度、
操作逻辑，全部是适配人类身高和四肢
活动方式的。而轮式机器人难以爬楼
梯、跨门槛，固定机械臂无法完成像人类
上肢那样的多样化精细操作。工厂里一

个台阶就可能卡住轮式设备，物流搬运
需要频繁上下作业，户外电站和化工厂
巡检还涉及复杂地形……这些场景都必
须依赖足式机器人的越障能力。

人形机器人就不一样了。它可以像
人一样行走、攀爬、弯腰、抬手，适配家
庭、工厂、写字楼、户外等各类人类场
景。传统机器人是“改造场景适配机
器”，而人形机器人无需我们为每一项新
任务重新制造一套专业工具，它可以直
接拿起人类现成的工具进行操作。总结

一下就是：人能走的道路，人形机器人可
以“抬脚就走”；人能用的东西，人形机器
人也能“上手即用”。

当然，也要避免“重形态、轻实用”的
误区。人形本身不是目的，解决真实需
求才是目的。机器人发展应聚焦最需要
的场景，以刚性需求驱动技术迭代。人
形机器人最终能不能立得住，不看它有
多像人，而是看它能不能在工厂、物流、
服务等真实场景里稳定可靠地干活、创
造价值。

人形机器人是具备类人形态和移动
能力，集成环境感知、自主认知、运动控
制和人机交互等功能，像人那样使用人
类工具、适应人类环境的智能机器人。
通俗来说，人形机器人“复刻”了人类的
双腿、双臂、躯干甚至头部的视觉系统，

能够适配人类的生活和工作环境，从事
人类的工作。

还可以从“具身智能”的角度再理解
一层：人形机器人不是一台孤立的机器，
而是人工智能有了“身体”，通过身体去
感知环境、理解任务、做出决策并付诸行

动，形成“感知—思考—行动”的完整闭
环。如果说传统工业机器人还停留在

“编程执行”的阶段，那么人形机器人的
目标是升级为能够自主识别、自主规划、
自主作业、自主进化的“智能体”，这才是
它与传统机器人最本质的区别。

Q1：什么是人形机器人？

Q2：为什么要“死磕”人形机器人？

Q3：人形机器人是如何动起来的？

Q4：人形机器人何时能稳定量产，真正走进工厂和生活？

俄否认传染病研究所
出现新病例

巴拿马总统：
地震灾情严重
政府正协调援助
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