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美开发出可预测人类行为的机器人

  文章来源：科技日报 常丽君 发布时间：2013-05-30 【字号： 小  中  大 】 

据物理学家组织网5月28日报道，美国康奈尔大学个人机器人实验室开发出一款机器人，能学习预测人类行为，

以便进一步在人类需要时伸出援助之手——更准确地说，是滚过来伸出援助之爪。 

要理解该在什么时候、什么地方倒啤酒，或知道在什么时候帮忙打开冰箱的门，这对机器人来说还很困难，因

为估计位置面临着许多变化因素。但现在，康奈尔大学研究小组已经找到了解决方案。 

这款新机器人用一个微软Kinect 3D摄像机和一个3D视频数据库，紧密跟随盯着“主人”，能识别出它所看到的

行为，“思考”该环境中各种目标物的可能用途是什么，并确定那些用途怎样才能与主人的行为相匹配。然后，它

会生成一系列的可能性——比如吃东西、喝饮料、做清洁、收拾物品等——最后选择最有可能的一项。随着行为的

持续，机器人也在不断更新和改善它的预测。 

“我们总结提炼了人类行为的一般规则。”康奈尔大学计算机科学教授阿苏托什·塞克森纳解释说，“喝咖啡

是一项‘大活动’，但它包含了许多小部分。”机器人为这些小部分建立了一个“词汇表”，能将它们以不同方式

组合在一起，从而识别出多种“大活动”。 

在测试中，当机器人预测未来1秒钟要发生的事时，准确率达到82%；预测3秒钟的事准确率为71%；而预测未来

10秒的准确率为57%。 

“即使人类是可预测的，他们也只能预测一部分时间。”塞克森纳说，目前他们的机器人几乎还是硬编码反

应，但应该有一种机器人学习怎样反应的方式。未来将会解决机器人怎样计划自己行为的问题。 

研究小组将于6月18日至21日在美国亚特兰大召开的国际机器学习大会和6月24日至28日在德国召开的科学与系

统大会上汇报他们的成果。 
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