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! ! ! !科学家一直在思考：既然自然界
现成有许多比人造材料更好的材料，
那么建造机器人何必从头开始呢？日
本研究人员就开发出一种方法，将活
的肌肉组织整合到机器人骨骼上，并
使其以模拟自然的方式动作。
这不是科学家第一次将活细胞

和机器人组合在一起。!"#$年，研
究人员将大鼠心脏细胞附着在金的
骨架上，制作以光引导的黄貂鱼“生
物机器人”。不久，又有团队用海蛞
蝓肌肉制造了一个爬行机器人。
在东京大学实验室里，研究人

员在机器人骨骼的顶部生长活的肌
肉。先是将含有成肌细胞或肌肉前
体细胞的水凝胶薄片附着在骨骼的
锚点上，让肌肉像纤维一样生长。接
着放置电极，刺激肌肉收缩，像手指
一样在关节处弯曲，让机器人移动。
在先前的研究中，这样的人工

肌肉不久就开始磨损、萎缩，东大的
解决方案是将活肌肉按自然界的
“拮抗对”方式安排，两条肌肉以不
同的动作共同工作，实现同一目标。
比如，一条收缩，拉动小肢；另一个
舒张，将小肢推向同一方向。研究作

者 %&'() *+,-./&)说，“这种互施反
向力的方案，使其不再像先前那样
很快就萎缩、失效。”
为测试自己的设计，他们制作了

一种机器人手指。当电通过电极激活
它时，手指可以弯曲到 0"度。使用一
只机器手指，就能提起并移动一个指
环（如图）；而两个机器手指联动提起
了一个正方形框架。由于模拟人体中
的“拮抗对”设计，肌肉保持其功能超
过一周而没有损坏。

研究主要作者 1.2+ 3'4)5'6'

说，“我们的研究结果表明，利用这
种拮抗对的肌肉排列，这些机器人
能模仿人类手指的动作。如果能把
更多肌肉结合成一个装置，就能重
现复杂的肌肉相互作用，让手、手臂
和身体的其他部分发挥作用。”
研究发表在《科学机器人学》杂

志上。 小云 #图$东京大学%

! ! ! ! 故事回到 !789 年 88 月的
%:;;<=>?亚洲会议，美国麻省理
工学院计算机科学与人工智能实
验室（@%=:A）的研究人员提出一种
使用B)C)无线信号“看透墙壁”的
新方法———“射频捕获”。借助发射
器发出无线信号，然后由系统中的
接收器接收隔墙人体反射的信号。
系统算法借助这些数据确定墙另
一边的人体轮廓。这个系统还能跟

踪隔墙者的运动和姿势，并试图区
分不同的人。

现在，@%=:A 的蒂那·卡塔比
团队把人工智能神经网络引入到
名为 <CD>'E-的该系统新版本，训
练人工智能帮助其推断人的姿势
和动作（即使肉眼完全看不到他F

她），更好地区分每个人并进行跟
踪。

<CD>'E- 发射极低功率的无
线信号（据称辐射量只是标准手机
的万分之一）通过墙壁和其他障碍
物，然后处理反射的信号，建立墙
外区域的三维扫描图像。而这次的
进步之处在于，团队对人体移动的
某一动作或姿势制备了数以千计
的无线扫描和图像，这些动作包括
等待、行走、坐下、开门和等候电
梯，然后再采用人工智能神经网
络，调教系统进行比较，掌握从中
创建四肢动态定位轮廓图的本领。

系统接受训练后，就不再需要
训练时用的图像资料，而是只依靠
现场接收的无线数据就能工作。团
队称，<CD>'E- 能概括学到的知
识，以惊人的精确度进行鉴定，不
需要摄像进行比较。它借助无线信
号，甚至能对 8""个人的小组进行
个体识别，成功率为 G9H。

至于系统的用途，我们先想到
的一定是“间谍”装置，但研究人员
则“想得多”。他们认为 <CI>'E-具
有广泛得多的潜在应用。比如配备
给搜索和救援队伍，能帮助寻找幸
存者，有时还能确定身份。在养老
院能加强对长者的照料，让其生活
更加独立。用来监测帕金森病、多
发性硬化症患者，能更好了解病
情；甚至可为某些神经肌肉疾病提
供早期诊断。卡塔比说：“我们监测
患者的行走速度和自主活动的基
本能力，为医疗保健机构提供前所
未有的进入其生活的窗口，这对各
种疾病都有意义。患者不必佩戴传
感器，不必惦记着给自己的设备充
电，也是我们方法的主要优点。”

未来的版本还可能转化为一
种家用设备，如果检测到家庭成员
失去知觉，可以自动拨打 088。而
集成到游戏界面中，则能让不在同
一房间的游戏者们实现交互，甚至
基于你手的移动触发不同的动作。

当然，团队强调，任何试验都
得在被试者同意的前提下才能进
行，他们更会匿名处理，数据保密。
此外，程序中预先设置了“启动”手
势，主人作出这个手势，系统才开
始扫描读数。 稼正 #图&!"#%
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引入人工智能
学会隔墙跟踪

拉杆箱有眼有轮
像宠物跟定主人

! ! ! !“你一不小心，丢了拉杆箱”，这
句话有可能要改成“拉杆箱一不小
心，丢了你”。

在中美两地注册、总部设在北
京的初创公司灵动科技，正把“自动
跟着主人”列为其 JK)E人工智能电
动手提箱的一项基本功能，让经常
旅行的你，不再受累拖曳你的拉杆
箱。它会以 87公里的时速跟随在你
的身边。

要像宠物那样跟着，JK)E首先
得看得见、认识你。它装有 8L7!广角
相机和激光雷达，这是它的“慧眼”。
而配备的最新高通骁龙芯片，集成
了开创性的专有计算机视觉技术、
视觉同步定位和映射（M%A=3），加
上公司自行开发的人工神经网络算
法，使其不仅能“看到”主人所为，还
有能力理解所看到的东西。

当然，在 JK)E 的眼中，主人也
就是一组特征线条，以及从中提取
出来的一组组特征数据。看看图中
的自己，主人恐怕也只有“呵呵”苦
笑了。

JK)E的避障算法则基于自驱动
技术。这种创新的技术能准确地感
知和评估环境，识别障碍（包括其他
人或拉杆箱），计算距离，估计方向
和路线，自动控制避让、绕行，偏差
精度达到 8厘米。

JK)E的预测算法，则使其实现
了比后随技术有很大进步的侧随技
术。有了这些先进算法，JK)E随时
轻松地在你身边，你就不必扭头去
看行李箱了。
如果用户与 JK)E的距离超过 !

米，手腕上的蓝牙智能手环会瞬间
发出报告。如果担心自己可能感觉
不到警告，还可以选配包含 ;>%和
9;技术的抗剪切、模块化行李标

签，它们会持续地随时提供 ;>%位
置跟踪，确保不会丢失行李。

JK)E采用创新的后轮驱动，比
传统车轮更安静、更快捷。两个无刷
电机各驱动一个后轮，这是 JK)E前
进、避让的动力来源。

JK)E使用 0$瓦锂离子电池，一
次充电 N小时，可覆盖约 !7公里的
行程。电池电量降到 !7O时，手环
会报告主人。电池一旦用完，所有 N

个车轮变回全方位的，让你能在地
面平稳拖动箱子。而任何时刻，只需
抓住手柄，你就断开了所有的电机，
JK)E进入手动模式，能像普通行李
箱一样拖拉。
很特别的是，只要按一个按钮，

JK)E的电池就会弹出，以便通过安
检；检查结束后，一按就重新装入电
池，免提行李箱继续前进。

在途中的任何时刻，JK)E都知
道行李箱的整体重量，使你不再担
心装物过多或不足，简化了旅程准
备。有趣的是，它是基于电机工作的
强度及 JK)E 行驶的速度等相关因
素，通过复杂的数学方程来确定箱
子整体重量的。

JK)E还自备 =PP，用于跟踪你
的拉杆箱，显示你物品的重量，监控
你电池的容量、寿命，所有这些，只
需点击一下。

凭借耐用但轻质的材料，JK)E
手提箱本身重量不足 NQR 公斤；而
内部的大容积却有 9N升，能轻松容
纳旅行整整一周的物品。

手提箱还设有 !个 S%T端口，
让用户能随时为移动设备充电，保持
连通社交媒体，获取最新资讯，或在
飞机上为手头的工作收尾。

JK)E拉杆箱目前正在 :UV)-W'W'

上众筹，支持者价格为 9!0美元（计
划零售价 L00美元）。设定的筹款目
标是 !万美元，而在到期前还有 $

天时，就已经有 8XL!N位支持者，达
成筹款达 $8$XRRR美元，是目标的
9"G9H。看来识货者众，捧场也热
情。发货预计在 8!月份。

下一次旅行，你是否来点高科
技、人工智能？

凌启渝'图&灵动科技(

活肌肉抬起机器手指

! ! ! !当前，高层和超高层建筑的灭
火问题，一直是困扰消防业界的一
大难题。原因是受到制造技术和材
料性能的制约，消防车上的云梯不
可能无限制地向高处延伸。应这种
情势，日本东北大学教授田所谕与
国际救援系统等单位合作，最近研
发出一种能借助喷水时的反作用
力而悬浮在空中，并能自由选择前
进方向的灭火机器人，有望较好地
解决这一难题。该项目是日本内阁
府“创新性研究开发项目”的一部
分，属全球首创。

名为 Y4+W'U C)4-Z)W&6-4的这
款机器人，采用了柔软且细长的消
防水带，与消防车相连。水带长约
9米，内部设置了若干个喷嘴口，
从这里向外喷水。喷出的水不仅可
以灭火，也可以冷却周围环境以保
护水带自身。

水带的前端配备有摄像头和
热成像仪，是用来探测热源，并帮

助人们确认火灾现场情况的。
对一号原型机进行的实验表

明，如果将水带的根部固定在消
防车上，借助高压水流的喷射力，
可使水带上升至数十米甚至数百
米的高度；并可通过改变水流的
喷射方向自由改变机器人的前进
方向，即向左向右分别移动 8[R

米，然后自主选择合适的窗口，从
那里进入消防队员难以进入的空
间实施消防作业。一次，仅用 8分
钟时间就喷灭了金属桶内熊熊燃
烧的火焰。

如何实现稳定悬浮和方向控
制，是这款机器人研发的关键技
术。为此，必须根据水带的空中姿
态来控制水的喷射方向和力度。
如果顶端的喷水方向相对水带固
定，水带就会随着喷射力的增大
而失去控制；如果使一定强度的
力的方向左右变化，水带顶端便
可以左右移动。为了提升高速水

流的振动控制效果，研究人员在
紧靠消防水带的顶端设置了牵引
绳索，绳索在水带根部经由滑轮
折返。滑轮会随着水带形状的变
化而转动；滑轮转动时，会根据其
速度产生相应的阻力，由此来控
制水带的振动。

要使机器人能稳定地悬浮空
中，还必须获得足够大的喷射推
力，并能通过喷嘴模块来控制喷射
力的大小和方向。由于原来采用的
调整喷射量的电磁阀比较重，影响
了上升的高度，于是研究人员新研
发了能通过微小的流路阻力来改
变喷射流量和方向的轻巧的喷嘴，
取得了理想的效果。

下一步，研究人员计划将灭
火机器人加长至 8"—!" 米，并进
一步提升其耐久性和操作的灵便
性，加速实现商业化。他们的目标
是：未来不再有消防队员因救火
而丧命。 王瑞良

悬浮式消防机器人
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