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◆具身智能就是有物理载体的智能体，可利用感知、决策和交互能力执行现实世界任务并主动学习进化。简单来说，具身智能就是具有实物“身体”
的人工智能（AI），即具身智能=会思考的大脑+能感知和行动的物理身体。

◆具身智能的核心要素概括为“本体+环境+智能”三位一体的架构，本质运作是一个动态循环、持续优化的系统工程。

具身智能指具有物理载体的智能体，能够利用自身的感知、决策和交互能力在现实世界执

行任务，并通过与环境交互不断学习进化。

数据来源：《 Exploring Embodied Intelligence in Soft Robotics: A Review，  Zhao ZK ， et.al 》

具身智能=会思考的大脑+能感知和行动的物理身体

1.1.1 具身智能是会思考的大脑+能感知和行动的物理身体

具身智能的三要素

感知-执行-学习-进化

会思考
的大脑

感知行动
的物理
身体

具身智能

具身智能显著区分于离身只能，具身智能给

了AI一个物理上的身体。

类型 物理实体 典型案例

离身智能
无，认知与物理

实体分开

具身智能
机器人、汽车等
设备，认知整合
进物理实体

要素一：本体

具备环境感知（摄像头、激光雷达、触觉传
感器）、运动能力与操作执行三大基础能力

具身感知

物理层面执行当前任务

多模态融合

互
补
协
同

领域自适应

计算层面适应长期任务

具身学习与进化

行为优化

形态优化

执行
策略

结构
配置

具身执行

轨迹规划

互
补
协
同

运动控制

反
馈
调
整
执

行
命
令

感知驱动执行

执行反馈感知

执
行
促
进
进
化

人形机器人 机械臂无人车

具身智能 VS 离身智能

要素二：环境

具身智能不仅感知环境，更能通过行动主动影
响环境以“第一人称视角”自主感知物理世界

要素三：智能

核心是大语言模型（LLM ）与视觉-语言-行动
模型（VLA）赋能的知识理解与表达能力

人形机器人 机械臂无人车

感知算法 控制算法规划决策

具身智能指具有物理载体的智能体，能够利用自身的感知、决策和交互能力在

现实世界执行任务，并通过与环境交互不断学习进化。

三者通过感知驱动执行→ 执行促进进化→ 进化优化感知与执行的三角闭环，

实现从短期任务执行到长期自主进化的完整智能体生命周期。
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◆具身智能的发展始于1950年图灵提出的图灵测试，从早期机器人硬件迭代（如Unimate 工业机械臂、ASIMO 人形机器人）与行为式智能理论探索，
到深度学习（AlexNet、AlphaGo ）与Transformer架构为代表的算法突破，再到GPT -3、ChatGPT 等大模型与机器人本体的深度融合，行业目标逐
步从专用机器人向通用具身智能演进，为商业化落地与通用化能力突破奠定了核心基础。

数据来源：EqualOcean Analysis（选取部分行业标志性事件）

全球具身智能发展历程

1.1.2 具身智能的发展历程

思考的大脑

算法 / 模型

▲

具身
智能

▼

机器人 / 硬件

感知行动的
身体

1961，Unimate  
在通用汽车产线上
线，成为世界第一
台工业机器人

1973年，日本
早稻田大学研
制人形机器人
WABOT -1

2000年，本田
ASIMO 发布，成为
全球第一台能够自主
行走的人形机器人

2022年，小米 CyberOne  发布，国
内科技巨头首次展示全尺寸人形机
器人

2022年，特斯拉 Optimus 原型机在
AI Day首次亮相，宣布以汽车级供
应链和FSD 算法复用切入具身智能

2016年，AlphaGo 击
败李世石，深度强化
学习能力被全球关注

2022年，ChatGPT 发布并全球
破圈，大语言模型理解与对话
能力达到前所未有的水平

2022年，Google RT -1
（Robotics Transformer）发
布，首次将Transformer架构
大规模应用于机器人控制

1986年，Brooks 
提出行为式机器人
理论，主张智能是
具身化和情境化的

1950，图灵提出
“图灵测试”，
用外在行为而非
内部结构来判断
机器是否智能

2012年，优必
选成立，成为
国内最早专注
人形机器人商
业化的企业之
一

2013年，Google 收
购波士顿动力等8家机
器人公司，科技巨头
首轮机器人布局热潮

2016年，
宇树科技
成立，专
注四足机
器人研发

2019年，Atlas 
完成后空翻与跑
酷动作，人形机
器人运动能力触
达新高

2020年，
GPT -3 发布
（1750亿参
数）。

2000年，国防科大、
哈工大等高校启动双
足步行机器人研究，
中国最早的人形机器
人技术探索起步

2012年，Google Brain 
项目启动，AlexNet赢得
ImageNet 竞赛，深度学
习在图像识别领域取得突
破性进展

2017年，Transformer 架
构论文《Attention Is All 
You Need 》发表，奠定后
续所有大模型的技术根基

理论奠基与早期探索时期
1950 –2010

硬件能力验证与深度学习兴起时期
2011 –2019

大模型爆发与产业觉醒时期
（2020 –2022 ）
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◆ 2023年以来，具身智能进全新发展周期，算法层面，OpenX -Embodiment 开源数据集、DeepSeek -R1等大模型持续迭代，构建了跨机器人通用数
据与大脑+肌肉的生态底座；硬件层面，宇树G1、智元双足机器人、优必选等国产厂商实现量产交付与价格下探，特斯拉Optimus 、Figure 02等海
外产品加速工厂实训与商业化落地，人形机器人从技术验证走向规模化应用，全球产业竞争格局全面展开。

数据来源：EqualOcean Analysis（选取部分行业标志性事件）

全球具身智能发展历程（接上页）

1.1.2 具身智能的发展历程

思考的大脑

算法 / 模型

▲

具身
智能

▼

机器人 / 硬件

感知行动的
身体

2023年12月，人形机器
人国家创新中心（上海）
成立；优必选登陆港交
所成为“人形机器人第
一股”

2025年10月，
清华天工人形
机器人完成全
球首届人形机
器人半程马拉
松并夺冠

2025年3月，
OpenAI 重启
机器人团队

2026年1月，英伟达持续迭代
GROOT 与Cosmos 世界模型，只做
大脑与肌肉的生态角色强化

2023年10月，Open X -
Embodiment 数据集开源，22个
平台超50万条轨迹，建立跨机器
人通用数据基础

2023年2月，智元机
器人成立，定位“大
脑+本体”全栈研发，
半年内完成多轮融资
创纪录脑身

2024年5月宇树
G1  发布，9.9万
元定价刷新全球
人形机器人价格
下限

2024年8月，智元
开始量产交付双足
人形机器人

2024年12月，因
时机器人灵巧手
年出货量突破万
台，创全球该品
类纪录

2025年1月，宇
树H1 登上央视
春晚舞台全网
刷屏，具身智
能首次进入中
国大众视野

2025年5月，Figure 
02搭载OpenAI 模型进
入BMW 工厂实训

2024年3月，英伟达
GR00T 人形机器人
基础模型发布，构
建“芯片-平台-模型
-仿真”全栈闭环

2025年1月，
DeepSeek -R1  发布，
极低训练成本比肩
GPT -4推理能力

脑身融合与技术路径验证时期
（2023 –2024 ）

规模化验证与全球竞赛时期
（2025 –2026 及之后）

2026年3月，节卡
机器人全球累计销
量超3万台覆盖
100余国，国产协
作机器人出海标杆
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