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内容概要

《机器人与软件人平行进化系统及其应用》由左敏著，以无人变电站移动巡检机器人为应用对象，运
用软件人理论方法进行虚拟软件人与实体机器人平行进化与协同智能仿真的研究：一方面，利用虚拟
软件人为实体机器人建立软件模型，充分发挥软件人的拟人特性，构建软件人和机器人协同交互、融
合共生的平行系统，通过软件人和机器人平行进化的智能算法实现软件人和机器人在线、实时、自动
平行进化，并在运行过程中提高机器人的性能：另一方面，利用软件人运行平台的高处理能力完成在
机器人嵌入式系统中无法完成的一些智能算法，实现对实体机器人的实时作业进行并行、在线、实时
仿真。
通过软件人和机器人的协同交互、平行进化来延伸、扩展机器人的功能和安全特性，进一步提升无人
变电站移动巡检机器人的智能化、柔性化、实用化水平，为特种机器人控制研究探索一种新的途径。

《机器人与软件人平行进化系统及其应用》适合机器人、软件人研究人员阅读。
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章节摘录

　　第1章 绪论　　1.1　软件人进展　　1.1.1　软件人的提出背景　　让机器具有人的智能，使机器
能像人一样进行工作是人工智能的目标。
人的智能主要体现在人对外部事物或者知识的感知、思维和人的行为3个方面，相应地人工智能的研
究也应该包含机器对知识的感知、处理以及对行为的处理即机器感知、机器思维和机器行为3方面。
因此，人工智能是一门研究机器智能的科学，是脑力劳动自动化的技术基础，是思维科学、智能科学
的相互融合的产物。
　　人工智能发展的一个分支是人工生命，人工生命主要研究的是使人造系统具有自然生命特征和自
然生命现象的理论模型的建模及其实现方法和技术。
人工生命能够延伸、扩展自然生命的各种属性，可将人工生命视为自然生命的进化。
广义人工生命则认为：“广义人工生命是自然生命的模拟、延伸和扩展，是具有自然生命性能或行为
的人造系统”。
广义人工生命拓宽了c.Langton的人工生命框架，发展了C.Langton人工生命方法论，使人工生命学科更
具诱人的应用前景。
　　不论是人工智能还是人工生命，都是为了使人造系统具有人的智能，那么，在当今互联网迅速发
展的大背景下，让互联网更加智能地提供给我们有用信息，让计算机能以人的思维方式理解我们的指
令，让人-计算机-互联网之间更协调，让计算机和互联网更好地为人类服务是人们所追求的目标。
为了实现这一目标，涂序彦教授、曾广平教授于2002年提出了“软件人”（ SoftMan，SM）的概念，
并于2003年在《中国人工智能进展（上卷）》上发表了题为“软件人”的第一篇学术论文。
所谓“软件人”是指拟人的软件人工生命，在特性、功能、行为、结构方面对人的模拟、延伸和扩展
；而广义的“软件人”（ Generalized SoftMan，GSM）是基于计算机软件、三维动画、计算机图形学
、虚拟现实、计算机网络等软件工程技术研究基础上开发的拟人的个体或群体的“人工生命”
（ArtificialLife，AL）。
广义“软件人”包含“软件人”个体和“软件人”群体。
由多个“软件人”个体相互联系，相互通信，则组成类似于人群组织的“软件人”群体，即“多软件
人系统”（Multi - SoftMan System，MSMS），由多种“软件人”群体可组成“软件人社会”（SoftMan
Society，SMS），它是模拟人类社会（Human Society，HS）的“人工社会”（Artificial Society，AS）
的软件模型。
狭义的“软件人”是以人工智能、人工生命和分布式系统为理论基础，结合智能机器人、智能网络和
多智体技术的一种网上自动智能工具。
它能够在网上自由迁移，采用信息推拉技术[‘’自动处理某些指定的任务，充当某类职员角色。
例如充当网上“安全警察”、网上“垃圾清洁工”、网上“信息服务员”等。
“软件人”已通过互联网为人们提供更便捷、更人性化的服务，给人们带来了巨大的便利，为网络安
全问题引入了新的解决思路。
　　⋯⋯

Page 5



第一图书网, tushu007.com
<<机器人与软件人平行进化系统及其>>

编辑推荐

《机器人与软件人平行进化系统及其应用》由左敏著，本书所述的研究成果为机器人提供了平行进化
、智能协调、协同仿真、互动通信的新方法、新技术，可提高移动机器人控制、管理、设计、维护的
性能，有助于提高无人变电站巡检机器人监控系统的自动化、智能化水平。
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