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机器人，上“幼儿园”了！

说起幼儿园，大家都会或多或少有些印象。

可如果要问：机器人上学的“幼儿园”长什么样子？

估计大多数人的脑海中没有概念。

在首钢园，“机器人幼儿园”包含测试区、学习区、

交互区三个核心区域。

他山科技研发副总裁侯广东介绍，“机器人幼儿

园”不是简单地把机器人集中训练，而是希望让

机器人像孩子一样，通过感知、行动、反馈和反

思持续学习。在这里，机器人将在真实环境

中与世界交互，逐步形成属于自己的智能。

记者看到，在“幼儿园”里，有来自宇

树科技、加速进化等不同企业、样式各异的

机器人，有的在自由行走，有的在与大家互

动……这与以往的具身智能数据训练中心不

同，在那里，机器人是通过模仿人类动作学习技

能，而在“机器人幼儿园”，机器人是通过不断“试

错”来学习。

在测试区，记者见到一个坐在椅子上的机器人，它

搭载了他山科技的触觉皮肤，当你用力握它的手臂时，

它能“感知”到并会告诉你“疼”。在学习区内，机器人

在安全环境中尝试与环境交互，不断了解和学习周围的

环境。而交互区则是下一阶段的目标场所。

侯广东说，第一阶段，以机器人“延长在线时间”

“减少损伤”为目标，期望可以实现机器人长时间与环

境互动，并能自主完成充电，这些能力可以让机器人未

来在家庭等场景中具备自适应能力。后续，研发团队将

逐步引入更复杂的算法与实验设计，让机器人能区分自

身与外界、掌握运动控制、理解物体交互、最终实现多

智能体间的协作。

侯广东表示，“幼儿园” 的价值不仅体现在使机器

人自主习得若干技能，更在于构建一套可跨越不同机器

人本体完成迁移的学习机制，“我们的目标是开发出能

够赋予机器人学习能力的模型，而非对单一技能做固化

编码，让机器人执行”。

谈到“机器人幼儿园”的核心理念与愿景，萨顿认

为，“机器人幼儿园”是一个安全的学习场所，让机器

人了解自身身体结构、认识世界并自主进化出智能。

“‘机器人幼儿园’正式开园，我感到非常兴奋。”

萨顿说，这是从0到1，前所未有的尝试。在这里，机器

人可以从错误当中学习，可以跟复杂的世界进行互动。

九月，是开学的时节。全国各地，从幼儿园到大学，校园里又开始热闹起来。

今年九月，有点不一样。

首批不同形态的机器人作为“学生”，也正式进入“幼儿园”开始学习。前不久，这一由他山科技与

2024年图灵奖得主、“强化学习之父”理查德·萨顿团队Openmind联合共建的“机器人幼儿园”在

北京市石景山区首钢园正式开园。

机器人在各自的工厂“家”里进行实

验，不断学习人类给予的数据知识，这样的

路子已经在许多工厂内得以实现。

而随着大数据、AI技术的飞速发展，这样

的路径的确让机器人的进化能力大大加快。

既然这样，为何还要另辟蹊径———让

机器人到“幼儿园”去学习？

萨顿曾在演讲中援引图灵在70多年前

作出的论断：“与其开发一个类似人类一

样思考的程序来模拟成年人的思维，

不如尝试开发一个模拟儿童思维

的程序，让它不断地成长，学会思

考。”在萨顿看来，这条路径过去

几十年未被真正实践，主要原因

是硬件太脆弱，机器人无法获得

足够的真实经验。

正如前文所说，当前主流研

发依赖“从人类示范数据中训练”的

监督学习模式。在萨顿看来，这种方式

“不够强大”。“机器人必须通过交互学

习，通过试错在整个部署的生命周期中实

现持续学习。”萨顿说，“我们长期处于非

主流地位，因为主流做法是用人类示范数

据训练机器人，而真正的目标应是让机器

人在没有人类实例的情况下在线学习。”

触觉是婴幼儿在认识世界、进行学习

时的重要感官工具，那触觉对机器人意味

着什么？是不是也是机器人打开认识世界

的一扇窗口？

他山科技CEO马扬认为，触觉感知在

机器人自主学习中起到关键作用。他表示，

机器人和人一样，需要通过与世界不断交

互来认识世界、实现智能，而触觉正是机器

人与世界交互最基础、也最关键的通道。

“‘机器人幼儿园’ 将提供高容错的试错

环境、分阶递进的学习路径、持续的多模态

真实交互和内在动机驱动的自适应。”马

扬说，我们将依托自身在触觉感知领域的

技术积累，为“机器人幼儿园”里的“小朋

友”提供感知世界的起点。

萨顿说，完成这个长远的目标，要用工

程技术和决心，让机器人不断尝试、试错并

持续学习，研发团队既要坚定致力于长远

理念，又要保持谦逊严谨的科研态度。

“机器人幼儿园” 不仅给机器人提供

了学习进化的场所，也给我们人类的科研

提供了实验场。“机器人幼儿园”开园当

天，Openmind全球研究院高级研究员克

里斯与侯广东共同发布首批 “机器人幼

儿园共建课题”。课题围绕机器人自主学

习的关键技术问题，设置了包含触觉感知

与痛觉感知机制等7个方向。

克里斯现场用一段婴儿视频解释“机

器人幼儿园”的愿景：婴儿在房间里四处

移动，捡起东西玩，看似玩耍，实则一直在

学习———了解物体的运作方式、自己如何

影响世界。“我们希望看到类似这样的技

术，随着机器人的发展，能够创造出一种

真 正 的 具 身 智 能 。 ” 克 里 斯 表 示 ，

Openmind将持续投入强化学习理论与算

法研究，推动“机器人幼儿园”从概念走

向可复用的技术体系。

侯广东在发布中重点介绍了触觉感知

与痛觉机制。他说，对处于探索初期的智能

体而言，触觉是理解物理世界的第一感官。

触觉信息包含力、纹理、温湿度等物理属性，

与视觉信息互补，无法被视觉完全替代。所

有入园的机器人都将拥有触觉电子皮肤，并

基于触觉能力构建主动安全策略，机器人能

够在真实物理环境中进行安全探索。

“我们最终想要制造的机器人是能学

习的机器人，也就是能从经验中学习的机器

人，拥有自己的学习系统。”克里斯说，这样

的机器人可以应用在更多领域，而且一旦遇

到外界环境变化时，能自我做出调整。

未来，“机器人幼儿园”中的“学生”

们将会表现如何？大家不妨拭目以待吧！
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