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■中国城市报记者 邢 灿

在刚刚闭幕的2026世界人工智能
大会（WAIC）上，具身智能、智能体、物
理AI成为高频关键词。现场具身智能
参展企业超过200家，超300台真机在
工业、零售、商业服务等场景中同台
亮相。

具身智能行业确实在往前走。然
而，和传统大模型发展初期一样，机器
人也迎来了“数据荒”时刻。

国金证券近日发布的研究报告显
示，要训练具备实际应用能力的具身
智能模型，行业至少需要1000万小时
的多模态交互数据，而当前全球积累
的数据量尚不足需求的5%。

硬件日渐成熟，“喂养”机器人的
核心燃料却严重短缺，多位业内专家
认为，数据缺口背后，折射出整个产业
在数据定义、采集路径、标准化建设与
商业化落地层面的多重深层矛盾。

具身智能热潮下
为何无数据可用

上述报告指出，随着本体硬件逐
步成熟，决定具身智能能力上限的关
键变量，已从机械性能转向高质量数
据。相较于算力和硬件，数据已成为
物理AI时代最稀缺的生产要素。

与传统大模型相比，具身智能所
需的数据有何不同？中国城市发展研
究院投资部副主任袁帅告诉中国城市
报记者，传统大模型依赖互联网上沉
淀的文本、图像等数字信息即可完成
训练，而具身智能的目标是让智能体
在真实环境中完成感知、判断、决策到
行动的完整闭环，因此它需要的并非
孤立的单一模态信息，而是能反映物
理世界真实交互逻辑的多维度数据
集合。

袁帅介绍，此类数据需要同时涵
盖智能体在操作过程中的视觉感知、
动作轨迹、力觉触觉反馈、环境参数变
化以及交互对象的状态变化等多重信
息，并且所有维度的信息必须在时空
维度上严格对齐，才能完整还原一次
真实物理交互的全部逻辑，让智能体
从中学习到符合现实规律的动作策略
与问题解决方法。

广东省社会政策研究会副秘书长
高承远向记者表达了相似观点：具身
智能的核心在于“身体”与“环境”的实
时交互，因此它真正需要的是多模态、
高保真、带物理反馈的闭环数据。

与互联网大模型主要依赖文本不
同，具身智能的数据必须包含物理世
界的因果逻辑，比如一个抓取动作的
力度、角度及物体形变等细微变化。

具身智能通常需要哪些常见数
据？科方得咨询机构负责人张新原举
例，一是机器人视角下的“视觉—动
作”配对数据，也就是看到环境之后做
出怎样的动作；二是物理动力学数据，
包含重量、摩擦力、碰撞形变、物体姿
态变化；三是长时序任务数据，比如完

成开门、取物、收纳等一整套连续操
作；四是多场景泛化数据，覆盖不同光
照、摆放位置、障碍物干扰，让机器人
在真实环境里稳定执行任务。

数据供得上用得好
仍需跨越三道门槛

据专家介绍，目前，具身智能数据
采集主要分为三条路线：一是真机遥
操作采集，指操作员操控配套主机械
臂，远程控制实体机器人完成动作，同
步记录全套机器人传感数据；二是无
本体采集，即采集人员穿戴轻量化头
戴相机、手持简易传感终端，在真实场
景里完成日常动作，设备同步记录第
一视角画面、手部运动轨迹、环境交互
数据，无需实体机器人；三是仿真数据
采集，指通过模拟虚拟物理世界，批量
生成机器人操作数据。

当前，具身智能数据采集技术路
线各有优劣。高承远举例，真机遥操
作采集精度高，但成本大、效率低；无
本体采集和仿真数据采集成本低，可
实现规模化，但存在“仿真到现实”的
迁移鸿沟。

具身智能数据采集技术的应用呈
现何种趋势？在高承远看来，当前具
身智能数据采集正从“单一路径依赖”
走向“混合增强”。头部玩家普遍采用

“仿真预训练+真实数据微调+遥操作
兜底”的融合策略。同时，数据采集正
从“人教机器”向“机器自主探索”演
进，自监督学习和世界模型的引入，正
在降低对人工标注的依赖。

张新原表达了相似观点。在他看
来，纯人工采集成本高、产能有限，逐
步转向“仿真生成为主、真机校准补
全、人工标注校验”的混合模式。仿真
负责大批量产出基础样本，真机用来
修正仿真和现实之间的物理偏差，以
此快速扩充可用数据集。

上海具脑磐石科技有限公司联合
创始人卢瀚宸告诉记者，随着具身智
能技术架构与范式的迭代演化，有关
数据采集的方式方法很大可能还会出
现新的选项，比如脑电、肌电等方式。
未来大概率将形成多种数据采集方式
并存的混合数据范式，数据生产逐渐
走向工业化，对于数据公司的要求会
越来越综合。

受访专家认为，当前具身智能数
据采集行业存在不少突出痛点，最核
心的矛盾在于数据的供给规模和质量
远远跟不上模型训练的需求。

一方面，高质量的真实交互数据
获取成本极高。袁帅说，每一条有效
数据的产生都需要人工操作配合真机
运行，过程中涉及硬件损耗、人力投
入、场景搭建等多项成本，导致数据生
产的效率偏低，难以在短时间内积累
到支撑模型实现能力涌现的量级。

曾在苏州从事过相关采集工作的
李先生告诉记者：“当时，我是头上戴
着采集设备，同样的动作要重复成千
上万次。如果动作被系统判定不合

格，这相当于白做了。这些动作必须
非常缓慢，胳膊要一直悬在空中慢慢
移动，动作快了就采集不到数据。戴
一整天下来，脑袋疼得厉害，胳膊也酸
得不行。”

另一方面，数据的标准化程度依
然不足。袁帅提到，不同采集主体生
产的数据格式、标注规则不统一，不同
企业之间的数据难以流通共享，形成
了大量数据孤岛，进一步放大了数据
供给的缺口。

此外，现有数据的泛化性依然有
待提升，很多采集数据都是在特定环
境、特定操作条件下获得的，一旦场景
参数发生变化，数据的参考价值就会
大幅下降，难以支撑模型在复杂多变
的真实环境中实现稳定的操作能力，
这也成为制约具身智能落地的关键瓶
颈之一。

高承远告诉记者：“目前具身智能
普遍缺乏极端场景下的训练数据，而
正是这类数据，直接决定了其落地应
用的可靠性。”

具身智能数据采集
会是一门好生意吗

关于具身智能数据的争夺战，已
拉开帷幕。在2026世界人工智能大会
（WAIC）上，京东首次系统展示了面向
物理世界的具身智能数据布局，优必
选、智元等头部企业也已落地规模化
数据采集中心。

在袁帅看来，具身智能数据采集
是整个具身智能产业生态中不可或缺
的上游环节，其价值会随着下游应用
场景的不断拓展而持续提升。这门生
意的长期价值会随着行业整体规模的
扩大而不断凸显，下游所有的具身智
能应用开发都离不开高质量数据的支
撑，因此数据采集赛道具备稳定的市

场需求基础。
张新原提醒，从商业角度看，具身

智能数据采集更多绑定机器人厂商做
定制化数据服务，是高壁垒、长周期的
配套生意，短期很难靠卖数据集赚高
额利润。中长期来看，单纯做数据采
集没有长久竞争力，具备仿真引擎、自
动标注、虚实闭环迭代能力的企业会
占据优势。

高承远认为，这门生意的护城河
不在硬件，而在数据资产壁垒和行业
沉淀。谁能率先在特定场景（如工业
装配、家庭服务）建立起高质量、可复
用 的 数 据 闭 环 ，谁 就 能 形 成 网 络
效应。

高承远预测，行业未来走向会呈
现两大特征：一是平台化，即出现跨本
体、跨场景的数据中台和交易平台；二
是服务化，数据公司将从“卖数据集”
转向“卖数据能力”，为机器人厂商提
供端到端的数据解决方案。

长期来看，具身智能数据采集不
会是一门独立的“大生意”，而是会深
度嵌入机器人产业生态，成为智能时
代的“数据基建”。它的终局价值，在
于让机器人从“实验室聪明”走向“现
实世界可靠”。

袁帅分析，未来随着行业标准的
逐步统一，数据的流通与共享机制会
不断完善，数据生产的效率会持续提
升、成本会逐步下降，数据采集与应
用的联动会更加紧密，会有更多针对
特定垂直场景的定制化数据服务
出现。

同时，数据采集的技术路线也会
不断迭代。袁帅预测，除了人工遥操
作之外，会逐步出现更多自动化、半自
动化的数据采集方法，进一步释放数
据供给的潜力，最终成为支撑具身智
能从技术验证走向大规模落地的核心
基础设施。

机器人机器人““喂不饱喂不饱”，”，具身智能数据之困怎解具身智能数据之困怎解

日前，在安徽省芜湖市鸠江区矽客机器人未来社区，工作人员通过真机遥

操作方式指导机器人开展技能示教，围绕咖啡馆、餐厅等服务场景进行任务训

练和数据采集，为具身智能模型优化与场景应用验证提供支撑。 人民图片


