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报告摘要：
 人类具有出色的跨具身技能迁移能力，不仅能够通过观察和模仿学

习他人的行为，还能将学到的技能灵活地应用到不同的身体结构和任务
场景中。本研究旨在开发一个创新的跨具身技能迁移框架，使机器人能
够像人类一样从观察示范中学习复杂的交互协作技能，并实现不同机器
人具身之间的技能迁移。该框架包含三个核心组件：首先，通过收集和
分析人类在物理交互任务中的运动轨迹、肌电信号等多模态数据，提取
人类的协作策略和适应性行为模式；其次，设计基于概率学习的技能表
征方法，将人类的示范转化为机器人可执行的控制策略；最后，开发跨
具身技能迁移算法，使得在一个机器人平台上学习到的交互技能能够有
效地迁移到具有不同物理结构的其他机器人平台。本研究通过行走搬运
和协作搬运等典型任务进行验证，实验结果表明该框架能够有效地实现
人-机器人之间以及不同机器人平台之间的技能迁移，为发展更智能、更
灵活的机器人协作系统提供了新的解决方案。
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