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具身智能研究背景
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Hinton提出
深度学习

2006 2016

AlphaGo战胜
人类最强围棋选手

四足机器人强化
学习超越传统控制

AI星际争霸超越
99.8％人类玩家

模拟空战AI打败美军
王牌飞行员

2020 20232022

OpenAI发布ChatGPT
开启大模型时代

无人机竞速AI战胜
人类世界冠军

2018

谷歌发布具身多模态
大模型PaLM-E

智能
无人系统

游
戏
AI

大
模
型

深度学习带来人工智能变革

2019 2024



特斯拉引领人形机器人研究
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人形机器人是具身智能的最佳载体。特斯拉在2021年8月的首个人工智能日宣布了 

Optimus 人形机器人，用来填补劳动力缺口，执行危险、重复或太无聊而人们不愿

意从事的工作。马斯克表示，Optimus 是2022年最重要的产品开发项目，甚至可

能比汽车业务更重要。
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四足机器人

苏黎世联邦理工大学

双足机器人

俄勒冈州立大学

无人机

苏黎世大学

2021 2022 2023

⚫ 学习50分钟，时速100千米

⚫ 战胜人类冠军创造最快比赛纪录

⚫ 机器智能领域的重要里程碑

⚫ 4分钟学会走路，可迁移泛

化，适应野外各种地形

⚫ DARPA SubT 冠军，零摔倒

⚫ 训练一周，24.73秒百米跑

⚫ 第一个学会跑步的双足机器人

⚫ 机器人运动界的里程碑

Science Robotics Nature封面吉尼斯世界纪录

强化学习成为主流控制范式
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机器人控制进入学习主义时代

Asimo Atlas G1

日本

本田公司

美国

波士顿动力

中国

宇树科技

2018退役 2024退役 2024发布

简化主义时代 优化主义时代 学习主义时代

ZMP方法 MPC方法 RL方法



AI+机器人造就了具身智能
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具身智能是指将AI融入机器人等物理实体，赋予它们像人一样感知、学习和与环境动态交互的能力。

2021年，李飞飞教授提出，具身的含义不是身
体本身，而是与环境交互并在环境中发挥作用的
整体需求和功能。

1950 年 ， 图 灵 在 论 文 COMPUTING
MACHINERY AND INTELLIGENCE有了具身
智能的思想萌芽。

2023年，NVIDIA创始人黄仁勋，AI的下一波
浪潮被称为具身智能，它指的是能够理解、推
理和与物理世界互动的智能系统。

AI 机器人

具身智能

深度学习

生成式AI

强化学习

大模型

智能体



具身智能助推通用人工智能发展
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具身智能赋予AI“身体”，使AI从数字世界走向物理世界，是迈向通用人工智能的重要一 步

人工智能

具身智能

通用智能

非具身智能依赖已有数据
进行学习，被动接收知识

知
识

数据
经
验

实践总结理论抽象

读
万
卷
书

行
万
里
路

具身智能通过交互获取直
接经验，学习和主动探索

非
具
身
智
能

具

身

智

能
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“格物”平台介绍



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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2021 2024

Legged Gym Isaac Lab MuJoCo Playground 

2025

2020 2025

格物
（Unity RL Playground/OmniSim）Unity ML-Agents



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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Legged Gym
开发团队：苏黎世联邦理工学院（ETH Zurich）的 Robotic Systems Lab

开创式的强化学习训练框架，高效的 GPU 加速仿真比传统 CPU 仿真提速上百倍



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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Isaac Lab
开发团队：英伟达、苏黎世联邦理工学院、多伦多大学

机器人仿真训练的集大成者，具备模块化设计、逼真仿真、多机器人仿真等功能



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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MuJoCo Playground 
开发团队：加州大学伯克利分校、谷歌DeepMind、多伦多大学、剑桥

支持多种机器人平台和多种环境，简化仿真、训练及从仿真到现实的迁移



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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Unity ML-Agents
开发团队： Unity Technologies

革新游戏AI开发的开源工具包，其API可轻松使用机器学习算法训练智能体



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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Unity RL Playground（格物）
开发团队：国地共建人形机器人创新中心、上大、清华

具身智能领域的Arduino，百余款机器人例程，打造最完善的具身智能体训练生态

https://github.com/loongOpen/Unity-RL-Playground 

https://github.com/loongOpen/Unity-RL-Playground


仿真训练平台是具身智能的核心基石
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学习门槛高

代码移植难

开发周期长

安装要求高

格
物
具
身
智
能
仿
真
平
台

现
有
机
器
人
仿
真
训
练
平
台
问
题

易用

通用

好用

能用

无需编程，零天上手

一套代码，多机复用

虚实贯通，无缝迁移

CPU  +   多平台兼容

降低学习门槛

打破硬件壁垒

缩短开发周期

扩大技术普及



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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关键技术 功能特点

一键式生成

多模式运动

极限化测试

全构型通用

导入机器人模型，一键
生成运动，傻瓜式操作

适用于各种不同类型、
结构和大小的机器人

可生成行走、奔跑、跳
跃等多种丰富运动形式

挖掘运动性能极限，辅
助设计优化和形态进化

模型自动化适配技术

前馈引导的强化学习

自适应课程学习技术

机器人
模型导
入和运
动目标
选择

使用流程

轨迹生
成器生
成适配
的前馈
动作

运动学
习器自
动训练
并生成
运动



仿真训练平台是具身智能的核心基石
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平台关键技术突破



具身智能学习的关键技术
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仿
真
环
境
学
习

虚
中
学

仿真模型构建

仿真到实物迁移

实
变
虚

实
中
用虚 实

具身智能学习三要素

虚实融合
学习闭环

⚫ 精确建模

⚫ 高效学习

⚫ 有效迁移

实→虚

虚/+实

虚→实



“格物”平台关键技术
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一键式自动训练 双驱动学习

开发周期缩短至分钟

自动化模型适配和自适应课程学习技术

新机器人训练无需重新编程

引导学习技术，前馈动作和奖励函数双驱动

训练步数由数千万缩短至数百万

学习速度提升数倍 



前馈引导的强化学习技术
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前馈动作驱动
“知道怎么做”

(立即就会）

奖励函数驱动
“真正会做”
（熟能生巧）

动作约束，精准探索



前馈引导的强化学习技术
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模仿人类学习过程



前馈引导的强化学习技术
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随机探索 依葫芦画瓢

全动作空间 缩小的动作空间

纯奖励驱动 奖励与前馈双驱动

你做对了

原来是
这样做

纯强化学习

我看不见

跟我学

前馈引导的强化学习

学习范式的
变革



自动化模型适配技术：全构型通用
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自适应课程学习技术：多模态运动
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技术：极限化测试
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虚实贯通技术：一键迁移
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虚实贯通技术：一键迁移
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在线学习技术：性能持续提升
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32/38助力机器人性能比较和评测
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“格物”未来愿景



“格物”未来愿景
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简化主义时代

优化主义时代

学习主义时代

生成主义时代未来？



“格物”未来愿景
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“格物”未来愿景
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Learn in 
Sim

Sim2Real

Learn in 
Real

生成式
预训练

虚实迁移

真实开放环境
持续学习

具身智能未来发展范式：生成式预训练 + 实物在线学习



“格物”未来愿景
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真正的具身智能：满足最基本的生存需求

（例如：开放环境自主生存10天挑战）

这就够了吗？

没有持续学习能力



“格物”终极愿景：走向人机共融的未来社会
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具身智能仿真

人机共融社会

具身智能小镇

马斯克：最迟2026年会实现AGI，

人形机器人数量2040年突破100亿。
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谢 谢！
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