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让机器具备人一样的智能，赋予机器思考和推理的能力，是人类最伟大的梦想之一。早在 1948 年，
图灵在题为《智能机器》的论文里，第一次勾勒出了人工智能领域的轮廓。随后，他设计了一个被后人称为
图灵测试的思想实验。在很长一段时间内，图灵测试都是较为公认的人工智能判断标准。自图灵测试提出以
来，人工智能有了很大发展，我们正处于人工智能快速发展的新时代。

构筑智能机器是研究智能的最终目的，智能机器本质上是机器智能的物化表现形式。研究智能机器的
目的是在感知、认知和行为三方面探求智能的机理及本质。人工智能为无人系统的发展提供了新的动能，而
无人系统是人工智能研究的重要抓手和极佳的验证平台。人们对无人系统的应用场景与自主能力需求越来越
强烈，要使无人系统具备复杂场景下的自主作业能力，强烈依赖人工智能技术的发展。

强泛化通用人工智能算法　目前，无人系统应用场景往动态非结构化方向发展，传统针对特定任务与
样本所训练的算法难以适应新数据与任务需求，泛化能力弱、适应任务单一，使得无人系统只能够在特定限
制条件下自主作业，难以赋予无人系统真正的智能性。因此，如果要使无人系统真正具有类人自主性，必须
开发强泛化能力的通用人工智能算法。

低功耗、高性能边缘计算芯片　由于无人系统通常是移动作业模式，其只能搭载有限的能源设备，难
以部署大规模计算设备 /学习服务器，对一些依赖计算资源的算法需采取云端技术，这将大大依赖大宽带实
时通信，给实际应用带来不便与挑战，而采用边缘计算或云边协同的计算方式可以有效解决这一困局。

在人工智能技术创新的推动下，无人系统迎来了突飞猛进的发展。
人工智能提升环境感知效率　环境感知旨在从复杂场景或图像中定位大量预定义类别的物体，是人工

智能领域热门的研究方向，也是无人系统开展各项作业任务的基础。针对目标识别，R-CNN、YOLO、SSD 等
一系列经典框架被提出，使得无人系统能够模拟人大脑的运行方式，通过多层卷积神经网络学习识别，大大
提升了无人系统的环境感知能力。

人工智能强化自主规划决策能力　规划决策旨在依据无人系统感知得到的动态环境信息，开展自主
决策、路径规划等控制，使无人系统实现特定的作业任务。人工智能技术的迅速发展大大提升了无人系统
规划决策的自主性，基于强化学习、深度强化学习等算法能够较好地解决无人系统的运动规划问题，诸如
CANN、RNN、LSTM、SNN 等一系列网络结构也被提出用于决策任务，使得无人系统能够适应高复杂、高动态、
强对抗环境开展作业任务。

人工智能增强多机协同能力　人工智能技术的迅速进展能大大提升无人作战系统的协同作战能力。基
于 AI 的智能化生态系统，以“能量机动和信息互联”为基础，以“数据计算和模型算法”为核心，以“认
知对抗”为中心，多域融合、跨域攻防，无人为主、集群对抗，虚拟与物理空间一体化交互的智能化作战，
已成为未来战争的主要形式。

人工智能提升作战指挥体验　作为人与无人系统之间的交互接口，指挥控制系统能够实现控制指令与
状态反馈的传递。引入人工智能技术后，一方面指挥控制系统能够通过自然语言、手势、体势等多模态人机
交流方式获取指挥官意图并给出拟人化反馈，大大提升了指挥效率；另一方面，利用人工智能技术能够弥补
操作者在速度、注意力等方面的局限，加速“观察—调整—决策—行动”环路速度，协助指挥官做出正确指令。
人工智能技术使得人机协作下的指挥控制能够适应未来战场上日益增大的信息流通规模和速度，让战场指挥
转变为信息化的算法战争。

类脑芯片实现人工智能算法实体化　数据、算法和算力是人工智能发展的 3 驾马车，大量传感器的引
入为无人系统带来了海量的数据，人工智能技术提升了无人系统感知与行动能力，而类脑芯片作为终端实现
人工智能算法的载体，已成为人工智能技术创新的重要基础。无人系统的信息处理单元架构正按照大脑结构
仿生学的指引，朝着“存算一体”类脑芯片的方向发展。而在“存算一体”类脑芯片底层，非易失性核心器
件也正逐步替代易失性核心器件，以便于更好地执行复杂人工智能计算功能。

人工智能为无人系统赋能，未来在人工智能从感知智能向认知智能演进、人机协同混合智能提升无人
系统自主性、机器学习微型化推动 AI 与无人系统加速融合方面具有更为广阔的前景和更多的发展机遇。随
着科学研究的不断深入，人工智能驱动的无人系统设备将大规模普及，并走进我们的生活。
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