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随着人工智能和机器人技术的迅猛发展，具身

智能逐渐成为推动机器人技术跨越式发展的新引

擎。具身智能不仅强调机器人在感知、认知、运动控

制等多个层面的协同工作，更注重将环境互动与自

身运动、操作能力有机结合，形成一套高效、灵活的

自主学习和决策系统。构建基于具身智能的机器人

系统，有望打破传统固定算法和预设流程的限制，实

现机器人在面对未知或动态环境时的自主适应和实

时调节。

深入研究具身智能与机器人前沿技术及应用，

不仅能推动多传感器融合、深度学习、强化学习等前

沿技术在实际机器人系统中的整合应用，还能通过

理论创新促进机器人在复杂决策、任务协调和人机

交互等多个方面的性能提升。此外，应积极探索如

何通过具身智能实现机器人自我学习和自我进化，

为机器人赋予更高层次的适应性和创造性，以更好

地满足智慧制造、医疗辅助、灾害救援、智能家居等

多领域应用的迫切需求。

《中国图象图形学报》邀请业内专家共同策划推

出“具身智能与人形机器人前沿”专栏，本专栏的研

究不仅具有重要的理论意义，如推动智能机器人理

论体系的完善和新型算法的突破，更具备显著的实

践意义和产业价值。通过构建开放、共享的实验平

台和标准化的数据处理方法，将有效促进科研机构

与企业之间的合作，加速成果转化，推动机器人产业

的升级和跨界融合。

专栏收到领域内相关学者积极投稿。经过严格

评审，共收录学术论文 4 篇，其中综述 3 篇、算法论

文1篇。

综述《具身智能驱动的分心驾驶检测：框架研究

与前沿展望》（作者：蹇木伟*，凌钰坤，张昊然，张琳松，

马嘉骏）是 2026年第 8期的封面论文。该文从具身

认知视角系统梳理了分心驾驶检测的关键技术路

径，将分心驾驶行为视为“驾驶员—车辆—环境”持

续交互过程中产生的具身认知结果，重点涵盖了多

模态智能驾驶垂域大模型、领域自适应与持续学习

等前沿研究方向，并从具身语义建模、环境适应与经

验累积的角度分析其在分心驾驶检测中的作用；结

合复杂交通环境的动态特征，提出了一个具有层次

化结构的具身智能驱动分心驾驶检测理论框架，为

分心驾驶检测研究提供新的参考思路和解决方案。

最后，论文总结了具身智能驱动的分心驾驶检测系

统在落地部署过程中面临的技术瓶颈与挑战，阐述

了具身智能在分心驾驶检测中的应用前景，并展望

了未来潜在的发展方向，可为具身智能驱动的智能

驾驶安全系统的持续演进提供参考。

综述《具身智能模型评测：从感知到执行》（作

者：李春一，张建博，肖嘉豪，闫博闻，郭晟毓，叶桐

瑞，林维斯，翟广涛*）围绕“从感知到执行”的完整链

路，对 2020~2025年间百余篇文献进行系统梳理，首

次提出“静态数据集—仿真平台—真实机器人”三级

金字塔式评测范式，并从感知、认知、决策、执行 4个

环节拆解出 20余项核心能力维度与量化指标，分别

从方法学假设、适用边界、固有局限、成本—可信度

曲线 4 个角度进行横向对比。文章进一步汇总了

46 套主流基准数据集在数据规模、任务类型、评估
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指标、开源程度、安全伦理考量等维度的差异。基于

此，提出“能力导向、协议统一、三级协同”的未来框

架：1）在任务层，由“功能对标”转向“能力对标”，建立

可分解、可溯源、可加权的多维误差体系；2）在协议

层，制定统一的场景描述、接口规范与指标定义，实现

跨平台、跨任务、跨模型的可比性；3）在系统层，构建

可远程接入、7 × 24小时运行的共享机器人集群，形

成“仿真预训练—真机微调—在线更新”的闭环追踪，

降低重复建设成本，打通从实验室到场景落地的最

后一公里。论文最后讨论了安全伦理、文化偏见、能

效评估等新维度如何纳入量化框架，并给出标准化路

线图的短、中、长期目标。本文的工作为具身智能从

“技术涌现”走向“科学共识”提供了可操作的评测基础

设施与参考范式，具体的静态—仿真—真机榜单可

在 ：https://opencompass. org. cn/embodied-intelligence
中访问。

综述《面向具身智能的视觉—语言—动作模型

研究进展》（作者：刘锐，王文冠，王俊，杨易*）系统梳

理了基于VLA的具身智能研究进展，从发展历程、模

型架构、系统分类、训练与评估等方面展开综述。首

先，文章追溯了视觉与语言基础模型的演进脉络，并

阐述VLA概念的提出背景；随后，本文深入剖析VLA
的关键技术模块，包括视觉编码、语言表征及动作词

元化与解码机制；在此基础上，本文引入系统架构分

类法，将现有工作归纳为单系统、双系统与层次化

3类，并分析其设计权衡与适用场景；此外，论文总结

了模型的预训练与后训练策略，并梳理了仿真及真实

环境下的主流评测基准；最后，分析了VLA在实时推

理效率、数据质量、环境泛化性与安全伦理等维度面

临的挑战，并展望从被动感知到主动推理、持续学习、

场景泛化与可靠部署等未来方向。旨在为相关研究

者提供系统的技术参考，推动VLA在开放世界具身

任务中的理论发展和应用落地。提及的算法、数据

集和评估指标已汇总至 https://github.com/DefaultRui/
vision-language-action-models-for-embodied-AI。

算法论文《语义对齐与局部感知驱动的开放词

汇语义分割》（作者：王馨静，高颖*，邹亚琦，朱政宇，

徐春雪，赵琦）构建 TG-CLIP框架，以冻结的CLIP为

特征源，设计两类推理期算子以增强局部与跨尺度

语义：1）文本引导的重校准机制，将文本查询作为条

件信号对 patch级表征进行语义性重构并回投；2）多

视角一致性推理，通过重采样与镜像视角的结果融

合来放大跨视角一致的预测信号。所有操作均在前

向路径上完成，无需额外标注或网络微调。在 8 个

公开基准上的评测显示，TG-CLIP 的平均 mIoU 达

45. 5%，超越多个现有方法，比排名第 2的ProxyCLIP
（40. 1%）高出 4. 4%。定性对比实验进一步显示，

TG-CLIP在复杂背景与细小结构处能更好地保留目

标细节并减少误分割与漏分割，与定量结果相互印

证。消融与超参数研究表明，两类算子可累积提升

性能：文本引导重校准对温度参数表现出良好鲁棒

性，多视角一致性推理在尺度与翻转策略上存在可

量化的精度—效率权衡，推荐的部署配置在实用性

上取得较好折中。TG-CLIP 在保持视觉—语言模

型零样本能力的前提下，通过两类轻量的推理算子

实现了对像素级语义一致性与尺度、视角鲁棒性的

显著改进，为免训练的开放词汇分割提供了一种易

于部署且效果稳健的工程化方案。代码链接：

https://www.scidb.cn/s/7baeYf。
我们期待广大读者和科技人员通过“具身智能

与人形机器人前沿”专栏，能够更深入、更全面地了

解该领域的最新方法和应用，吸引更多学者从事相

关研究并产生具有国际影响力的优秀成果，为本领

域的发展做出新的贡献。
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