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科学家利用大型语言模型实现自主机器人建图与导航。西班牙利奥哈国际大学Rubén González 
Crespo团队利用大型语言模型实现自主机器人建图与导航。相关论文于2025年3月1日发表在国际
学术期刊《国际先进机器人系统杂志》上。

研究人员提出将大型语言模型与ROS2、SLAM和NAV2框架集成，允许用户通过自然语言指令执
行精细导航、路径规划及包含未探索区域的建图任务。通过降低机器人控制的技术门槛，该系统
能够在复杂环境中实现更直观、灵活的人机交互，从而让更广泛的用户群体能够使用机器人系统
。在测试场景中，该方法成功将大部分用户的文本指令转化为机器人指令集，针对完整复合指令
转化的F1值达到0.913，针对单个独立指令转化的F1值达到0.975。

研究人员表示，机器人实现精细化环境导航与建图的能力对众多工业任务至关重要。传统的机器
人控制方法采用如ROS2与SLAM（即时定位与地图构建）、NAV2等工具结合的控制框架，通常
需要专业知识，限制了非专业用户的使用。大型语言模型（LLM）的最新进展提供了有前景的替
代方案，使得通过自然语言指令控制机器人成为可能。这类LLM驱动的系统具备将高级语言指令
转化为精细化移动、建图与探索任务的能力，从而有望简化人机交互。目前，在某些运动与轨迹
任务，特别是在探索场景中，尚缺乏利用自然语言指令的成熟解决方案。现有方法难以将上下文
相关的描述性指令（如角落旁、两门之间、朝着最近未探索区域等）有效转化为具体的机器人控
制指令。
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该刊是经过同行评审的开放获取期刊，专注于机器人领域多个方面的研究，包括但不限于人工智
能、攀爬和行走机器人、医疗机器人技术、微米/纳米机器人技术、机器人传感器和传感网络等
。
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