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章节整体定位

1.课程地位
本章是 AI 从虚拟智能走向物理世界的关键一章，连接大模型、智能体与机
器人，是全书最具未来感、最容易激发兴趣的章节，帮助学生理解 “AI 从
大脑到身体” 的进化。
2.教学原则
不讲复杂控制算法、不讲运动学公式
不深入硬件原理、不强调编程基础
只讲：是什么→靠什么实现→能做什么→典型产品→面临挑战
3.适配人群
文理工医艺体全覆盖，纯零基础也能听懂、有画面、有共鸣。
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教学目标

1. 知识目标
• 理解具身智能的定义、核心要素、与智能体的区别。
• 了解三大技术支撑：传感器、机器学习 / 强化学习、机器人硬件载体。
• 熟悉四大应用领域：人机协作、自主导航、医疗健康、娱乐教育。
• 掌握人形机器人的内涵、发展阶段、分类与典型产品。
• 认识具身智能的技术、伦理、社会三大挑战。
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教学目标

2. 能力目标
• 能区分具身智能与普通智能体。
• 能识别生活中的具身智能产品并说出技术逻辑。
• 能看懂机器人的感知 — 决策 — 行动闭环。
• 能理性分析具身智能对生活、工作、社会的影响。
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教学目标

3. 素养目标
• 建立身心一体、虚实融合的 AI 新认知。
• 树立人机协同、安全可控、伦理先行的观念。
• 培养对机器人、自动驾驶、未来智能的科学兴趣。
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教学重点

• 具身智能的定义、核心三要素：感知 — 决策 — 行动。
• 具身智能与智能体的核心区别（是否必须物理身体）。
• 三大技术支撑：传感器、学习算法、机器人载体。
• 典型应用与人形机器人（发展、分类、典型产品）。
• 具身智能的挑战与未来。
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教学难点

• 理解：智能不只来自大脑，也来自身体与环境交互。
• 区分：具身智能 vs 智能体 vs 大模型。
• 抽象概念：强化学习在机器人中的试错成长逻辑。
• 认知：人形机器人为什么难、为什么重要。
• 理性看待：技术潜力与现实局限。



《人工智能通识》              厦门大学计算机科学与技术系            林子雨               ziyulin@xmu.edu.cn

学情分析

• 对机器人天然好奇：从小看过科幻片，对人形机器人兴趣极高。
• 误以为机器人 “很简单”：不知道平衡、感知、控制极难。
• 喜欢看视频、看实物：演示＞讲解，案例＞理论。
• 最关心：机器人能帮我做什么、会不会替代人。
• 容易神话机器：需要强调当前仍弱智能、有局限。
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教学方法设计

1. 视频演示法（本章最强）
播放：宇树机器人扭秧歌、特斯拉 Optimus、波士顿动力、自动驾驶视
频。
2. 对比教学法
智能体（可虚拟）→ 具身智能（必须物理身体）
工业机器人 → 人形机器人
传统感知 → 多传感器融合
3. 问题驱动法
机器人为什么很难像人一样走路？
没有身体，AI 能真正理解世界吗？
未来家家都有人形机器人吗？
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教学内容与授课节奏

8.1 具身智能概述
1.一句话定义：
让 AI 拥有物理身体，在与世界互动中学习和产生智能。
2.核心三要素：感知、决策、行动
3.与智能体的区别：
• 智能体：可虚拟、可软件
• 具身智能：必须有物理身体、必须动作交互
4.发展历程：内在主义→控制论→兴起→低谷→再次兴起
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教学内容与授课节奏

8.2 技术支撑
• 传感器（五官）：视觉、听觉、触觉、惯性、温湿度
• 学习算法（大脑）：机器学习识别、强化学习试错成长
• 硬件载体（身体）：机器人、穿戴设备、无人机、自动驾驶
8.3 应用领域
• 人机协作：家庭、陪伴、工业协同
• 自主导航：自动驾驶、无人机、救援机器人
• 医疗健康：外骨骼、康复、手术机器人
• 娱乐教育：教育机器人、VR 互动角色
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教学内容与授课节奏

8.4 人形机器人（本章最精彩内容）
内涵：类人形态 + 拟人智能 + 通用能力
四阶段：萌芽→集成→高动态→智能化
分类：按场景 / 功能 / 形态 / 目的
典型产品：本田 ASIMO、宇树、特斯拉 Optimus
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