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具身智能基础模型研究取得系列进展
。具身智能作为人工智能向物理世界延伸的关键形态，对推动机器人实现自主理解与行动具有重
要意义。当前，“视觉—语言—动作”模型在短任务中表现良好，但在复杂连续任务中易受局部
观测、环境扰动及动作累积误差影响，导致阶段性动作合理但整体目标偏离，限制了其在开放环
境中的稳定执行与泛化应用。
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长程任务执行中的按需搜索机制示意图
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https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0957417426015873
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