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仿人情感交互表情机器人研究现状及关键技术

柯显信，尚宇峰，卢孔笔
（上海大学 机电工程与自动化学院，上海 ２０００７２）

摘　 要：仿人情感交互表情机器人作为当前智能机器人研究领域中热门的研究方向之一，引起了广泛的关注 ．为了

更加深入地研究仿人表情机器人，对日本、美国、欧盟和国内表情机器人的一些研究成果做了总结．分析了仿人情感

交互表情机器人研究的理论框架和关键技术．最后，探讨了未来的发展趋势，对今后的研究方向提出了几点看法．
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　 　 正如 ３０ 年前的个人电脑一样，机器人也将紧随

着科技发展的脚步逐渐走入人类社会，并且更加深

入地影响人类社会生活的方方面面．同时，人工情感

作为一门高度综合性的学科，广泛涉及生理学、心理

学、哲学、社会学、思维科学、计算机等多门学科，它
的发展将极大地缩小机器人与人类之间的情感鸿

沟．而表情机器人作为一种服务机器人，通过引入人

工情感技术，赋予了机器人情感化、人性化的特点，
对于实现人机情感交互具有重要作用，使得仿人表

情机器人的研究更具应用前景．近年来，越来越多的

研究机构及组织开展了关于仿人面部表情机器人的

研究．其中欧美及日本等发达国家的多家研究机构

和大学已取得较大的研究成果．而国内对于仿人表

情机器人的研究较少且起步较晚，其中技术比较成

熟的是哈尔滨工业大学．

１　 国内外研究实例

目前表情机器人的研究得到了各国研究人员的

广泛关注，美国和日本等国家对此都进行了深入的

研究，取得的成果显著，国内的一些大学也对此进行

了一定的研究．
１．１　 日本

日本对于表情机器人的研究居于世界领先水



平．日本已经形成了一种重要的机器人文化，他们在

几十年前就把机器人设计与情感相联系，其中感性

工学技术已经发展成较成熟的理论［１］ ．并且，在感性

工学的产业化方面也取得了很大成功．如索尼公司

的 ＡＩＢＯ 机器狗，其产量已达 ６ 万多只，产值近 １０
亿美元，其他典型代表是 ＳＤＲ⁃４Ｘ 型以及 ＱＲＩＯ 型

情感机器人．日本人类机器人财团新开发的情感机

器人取名“小 ＩＦ”，可从对方的声音中发现感情的微

妙变化，然后通过自己表情的变化，在对话时表达喜

怒哀乐，还能通过对话模仿对方的性格和癖好．
２００６ 年，早稻田大学开始了对 ＷＥ 系列表情机

器人的研究，其对仿人表情机器人的研发比较侧重

于其应用方面．早期的 ＷＥ⁃３ 仅仅有前庭眼动反射

理论的指导，目的是为了研究平行双眼追踪三维空

间的目标，发展到后来的 ＷＥ⁃３Ｒ⁃ＩＩ、ＷＥ⁃３Ｒ⁃ＩＩＩ、ＷＥ⁃
３Ｒ⁃ＩＶ、ＷＥ⁃３Ｒ⁃Ｖ、ＷＥ⁃４Ｒ，增加了多种面部机构，并
且扩展了听觉、触觉、嗅觉等多种感知功能［２］，所取

得的成果显著，如图 １ 所示．

（ａ）ＷＥ⁃３Ｒ 　 　 （ｂ）ＷＥ⁃３Ｒ⁃ＩＶ　 　 　 （ｃ）ＷＥ⁃４Ｒ
图 １　 日本早稻田大学研发的 ＷＥ 系列机器人

Ｆｉｇ．１　 ＷＥ ｓｅｒｉｅｓ ｒｏｂｏｔ ｏｆ Ｊａｐａｎｅｓｅ Ｗａｓｅｄａ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

２０１０ 年，日本大阪大学石黑浩教授和 Ｋｏｋｏｒｏ 公

司工程师研发出一款名为“Ｇｅｍｉｎｏｉｄ Ｆ”的仿真机器

人，它以一名年轻的日俄混血女性为模本，皮肤材料

为柔软的硅树脂，配置 １５ 个电机和传感器，内置储

气罐和电磁阀，外置空气压缩机，通过远程遥控实现

微笑、皱眉、眨眼、悲伤、撅嘴等多于 ６０ 种不同的面

部表情［３］ ．如图 ２ 所示，多种表情的实现，加上极高

的逼真度，使其能与演员们一起在舞台上表演话剧，
为人们带来娱乐，但是“Ｇｅｍｉｎｏｉｄ Ｆ”并不具备自主

性，需由研发人员远程遥控．

图 ２　 日本大阪大学女性仿真机器人“Ｇｅｍｉｎｏｉｄ Ｆ”
Ｆｉｇ．２　 Ｔｈｅ ｆｅｍａｌｅ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｒｏｂｏｔ “Ｇｅｍｉｎｏｉｄ Ｆ” ｏｆ

Ｏｓａｋａ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

２０１１ 年，日本大阪大学的科学家研制了一款儿

童机器人“Ａｆｆｅｔｔｏ”，如图 ３ 所示．它可以实现类似人

类儿童的面部表情，使其和人类的沟通变得更加自

然［４］ ．该机器人的设计意图是模拟 １ ～ ３ 岁儿童的面

部表情，帮助科学家研究人类婴幼儿时期社交意识

的形成，通过使用机器人技术，能够更好地理解人类

智力的发育．早期对人类与儿童机器人的交互的研

究，因机器人缺乏儿童外观和面部表情（如 Ｋｉｓｍｅｔ）
而受阻碍，“Ａｆｆｅｔｔｏ”的出现弥补了该不足．

图 ３　 日本大阪大学研发的儿童机器人“Ａｆｆｅｔｔｏ”
Ｆｉｇ．３　 Ｃｈｉｌｄｒｅｎ ｒｏｂｏｔ ｏｆ Ｏｓａｋａ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ “Ａｆｆｅｔｔｏ”

１．２　 美国

麻省理工学院很早就开始了对仿人表情机器人

的研究． １９９９ 年 Ｃｙｎｔｈｉａ Ｂｒｅａ ｚｅａｌ 开发研制了名为

Ｋｉｓｍｅｔ 的婴儿机器人（如图 ４ 所示），成为仿人表情

机器人中的经典之作．其软硬件控制架构设计，实现

了接近 ３０ Ｈｚ 视觉信号和 ８ ｋＨｚ 采样速率的听觉信

号的实时处理．脸部电机系统有 ２１ 个伺服电机，由 ４
个 Ｍｏｔｏｒｏｌａ ６８３３２ 微处理器控制．表现力语音合成和

声音的情感意图识别由运行 ＮＴ 系统的 ４５０ ＭＨｚ ＰＣ
机处理，语音识别系统由运行 Ｌｉｎｕｘ 系统的 ５００
ＭＨｚ ＰＣ 机进行处理．研究人员再结合婴幼儿社会情

感发展、行为学和心理学等理论或观点，建立出情感

模型，使其像婴儿一样具有基本的社会能力并与人

类看护者进行自然而直观的社会交互．

图 ４　 美国麻省理工学院研制的“Ｋｉｓｍｅｔ”机器人

Ｆｉｇ．４　 “Ｋｉｓｍｅｔ”ｒｏｂｏｔ ｄｅｖｅｌｏｐｅｄ ｂｙ ｔｈｅ Ｍａｓｓａｃｈｕ⁃
ｓｅｔｔｓ Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ ｏｆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ

２００８ 年 ４ 月美国麻省理工学院的科学家们展

·３８４·第 ６ 期　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 柯显信，等：仿人情感交互表情机器人研究现状及关键技术



示了他们开发的情感机器人“Ｎｅｘｉ”，如图 ５ 所示．它
是一款定位于 ＭＤＳ（ｍｏｂｉｌｅ，ｄｅｘｔｅｒｏｕｓ，ｓｏｃｉａｌ）的小型

仿人机器人．它是在 ｕＢｏｔ５ 的基础上研发出来的．它
的每个眼睛里都装有 ＣＣＤ（电荷耦合器件）摄像机

使其对于周围环境具有双目视觉，前额上装有主动

式 ３⁃Ｄ 红外摄像头使其可以生成环境的 ３⁃Ｄ 地图，
并具有 ４ 个麦克以支持声音定位．因此“Ｎｅｘｉ”可以

准确地判断交互对象的具体位置，然后通过眨眼、张
嘴、皱眉等形式表达各种常见的情感．

图 ５　 美国麻省理工学院研制的“Ｎｅｘｉ”机器人

Ｆｉｇ．５　 “Ｎｅｘｉ” ｒｏｂｏｔ ｄｅｖｅｌｏｐｅｄ ｂｙ ｔｈｅ Ｍａｓｓａｃｈｕ⁃
ｓｅｔｔｓ Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ ｏｆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ

美国的汉森机器人公司主要的研究方向为机器

人形态、情感及社交．２００９ 年 ２ 月份，由美国汉森机

器人公司研发的以爱因斯坦为原型的表情机器人

“Ａｌｂｅｒｔ Ｈｕｂｏ”在美国科技、娱乐和设计讨论会上首

次亮相，如图 ６ 所示．该机器人头部有 ３１ 个自由度，
包括实现颈部运动的 ３ 个自由度和实现面部表情的

２８ 个自由度，装配在机器人上的 ３１ 个电机中有 １７
个必须同时工作，以调节在嘴部和眼睛附近的多处

关节．同时，汉森博士使用了一种类似肉体的、名为

“Ｆｒｕｂｂｅｒ”的机器人皮肤材料，从而使机器人可以实

现面部皱纹的细微变化．软体机械工程和纳米科技

的结合是这款机器人研发成功的关键［５］ ．

图 ６　 美国汉森机器人公司研发的“爱因斯坦”机器人

Ｆｉｇ．６　 “Ｅｉｎｓｔｅｉｎ” ｒｏｂｏｔ ｏｆ Ａｍｅｒｉｃａ Ｈａｎｓｅｎ ｒｏｂｏｔｉｃ
ｃｏｍｐａｎｙ

１．３　 欧盟

欧盟也在积极地对情感信息处理技术进行研

究，例如表情识别、情感信息测量等．有些大学成立

了情感与智能关系的研究小组．
２００８ 年，英国西英格兰大学和布里斯托尔大学

联合所属布里斯托尔机器人学实验室研制了一款可

以模仿人类面部表情和嘴唇活动的类人机器人

“Ｊｕｌｅｓ”，如图 ７ 所示．“Ｊｕｌｅｓ”拥有 ３４ 个内置马达，这
些马达覆盖有软性橡胶皮肤，这种皮肤是布里斯托尔

机器人学实验室委托美国机器人学家 Ｄａｖｉｄ Ｈａｎｓｏｎ
研制的．“Ｊｕｌｅｓ”能模仿 １０ 种常见表情，例如，高兴、悲
伤、忧虑等．机器人通过软件可以将其所看到的人类

表情映射到它的脸部，这样它可以立刻将这些表情动

作综合起来模仿出由人作出的真正表情［６］ ．

图 ７　 英国 Ｂｒｉｓｔｏｌ 大学研制的表情机器人“Ｊｕｌｅｓ”
Ｆｉｇ．７　 Ｃｏｕｎｔｅｎａｎｃｅ ｒｏｂｏｔ “Ｊｕｌｅｓ” ｏｆ Ｅｎｇｌｉｓｈ Ｂｒｉｓ⁃

ｔｏｌ ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

意大利比萨大学研制出一个名为“ＦＡＣＥ”的表

情机器人．它以一研究者的妻子为雏形，相似度极

高．这款机器人能够做出恐惧、惊讶、厌恶等多种面

部表情，如图 ８ 所示．该研究小组历时 ３０ 多年研发

出一款名为“ＨＥＦＥＳ”的软件，来让“ＦＡＣＥ”模拟人

类的表情．ＨＥＦＥＳ 软件能控制电机做出适当的反应，
来模拟表情并且能够将不同表情在一定程度上混合

在一起，例如微笑的表情混合着些许悲伤，大笑中掺

杂着一点不安．

（ａ）恐惧 　 　 （ｂ）惊讶　 　 （ｃ）厌恶　 　 （ｄ）自然

图 ８　 意大利比萨大学研制的机器人“ＦＡＣＥ”
Ｆｉｇ．８　 Ｒｏｂｏｔ “ＦＡＣＥ” ｄｅｖｅｌｏｐｅｄ ｂｙ ｔｈｅ ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

ｏｆ Ｐｉｓａ， Ｉｔａｌｙ

１．４　 国内成果

国内对于表情机器人的研究也取得了一定成

绩．西安超人高仿真机器人科技有限公司对表情机

器人的研究有着丰富的经验．２０１１ 年央视春节元宵

节晚会，高仿真智能表演机器人“李咏 ２”与真人李

咏“一决高下”，如图 ９ 所示， 该机器人按照央视主

持人李咏本人按照 １ ∶ １ 比例，收集李咏身体 １００ 多

个点的数据量身打造． “李咏 ２”全身共 １９ 个自由

度，面部 ８ 个，表情组合多达 ２５５ 种，且发音由李咏
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本人亲自录制．

图 ９　 李咏与西安超人李咏 ２ 高仿真机器人

Ｆｉｇ．９　 Ｌｉ Ｙｏｎｇ ａｎｄ Ｌｉ Ｙｏｎｇ ２ ｈｉｇｈ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｒｏｂｏｔ
ｏｆ Ｘｉａｎ ｓｕｐｅｒｍａｎ

哈工大对于表情机器人的研究经验也值得借

鉴．１９９６ 年，由哈尔滨工业大学研制的孙中山机器人

可以进行演讲．２００４ 年至今，吴伟国教授等一直致力

于设计与研制 Ｈ＆Ｆ ｒｏｂｏｔ 系列机器人． 这个名为

Ｈ＆Ｆ ｒｏｂｏｔ⁃ＩＩＩ 的仿人头像机器人，它的表情由 １５ 个

小型电机驱动［７］ ．目前 Ｈ＆Ｆ ｒｏｂｏｔ⁃ＩＩＩ 机器人具有人

脸识别、表情实现、语音实现等功能，并引入人工情

感模型概念，也为人机交互奠定了基础，它不仅可以

与人对话，还可以透过脖子上的摄像头模仿人类的

面部表情．
２０１０ 年，台湾大学电机系师生耗费 ２ 年时间研

制出了一个拟真脸部模拟机器人“Ｌｕｏ Ｈｅａｄ”．这个

按照爱因斯坦 ２７ 岁时的相貌制造的机器人，头部有

３６ 个马达，控制着眉毛、嘴巴和眼睛，不仅外形酷似

真人，而且还有 ７ 种表情．不仅表情模仿得惟妙惟

肖，皮肤也像真的一样．
上海大学精密机械系于 ２００８ 年研制出了能实现

６ 种基本面部表情（恐惧、高兴、愤怒、惊喜、厌恶、悲
伤） 的表情机器人样机 ＳＨＦＲ⁃Ｉ［８］ ．该机器人采用

ＡＴ８９Ｓ５２ 单片机作为主控制器，对 ７ 路舵机进行控

制，实现 ６ 种基本面部表情．２０１１ 年在 ＳＨＦＲ⁃Ｉ 的基础

上，研制出了具有视觉、面部表情识别与再现功能的

面部表情识别与再现机器人 ＳＨＦＲ⁃ＩＩ 系统［９］ ．

２ 　 关键理论技术分析

２．１　 恐怖谷理论

“鬼娃娃”Ａｆｆｅｔｔｏ 与人类具有很高的相似度，但
它的一举一动却不禁让人毛骨悚然，这也验证了日

本机器人专家森政弘于 １９７０ 年提出的恐怖谷理论．
森政弘指出，由于机器人与人类在外表、动作上都相

当相似，所以人类亦会对机器人产生正面的情感；直
至一个特定程度，他们的反应便会突然变得令人极

为反感．哪怕机器人与人类有一点点的差别，都会显

得非常刺眼，让整个机器人显得非常僵硬恐怖，让人

有面对行尸走肉的感觉．可是，当机器人的外表和动

作和人类的相似度继续上升的时候，人类对他们的

情感反应亦会变回正面，贴近人类与人类之间的移

情作用．他用“恐怖谷”一词形容人类对跟他们有某

程度上相似的机器人的排斥反应．而“谷”就是指在

研究里“好感度—相似度”的关系图中，在相似度临

近 １００％前，好感度突然坠至反感水平，然后回升至

好感的那段范围，如图 １０ 所示．在设计表情机器人

时，研究者也必须充分考虑这一理论．

图 １０　 恐怖谷理论

Ｆｉｇ．１０　 Ｕｎｃａｎｎｙ ｖａｌｌｅｙ ｔｈｅｏｒｙ

２．２　 ＦＡＣＳ 理论

ＦＡＣＳ （ｆａｃｉａｌ ａｃｔｉｏｎ ｃｏｄｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ）是美国心理

学家 Ｐａｕｌ Ｅｋｍａｎ 提出的面部行为编码系统［１０］，他
根据人脸的解剖学特点，将其划分成若干既相互独

立又相互联系的运动单元（ａｃｔｉｏｎ ｕｎｉｔ，ＡＵ），并分析

了这些运动单元的运动特征及其所控制的主要区域

以及与之相关的表情．其定义的 ４４ 个基本行为模块

（ＡＵ）中，主要有 １４ 个 ＡＵ 可用于实现 ７ 种人类常

见表情．每种表情的变化不都是由单一的 ＡＵ 决定，
而是由多个 ＡＵ 共同作用形成的．根据仿生学原理，
在对表情实现时脸部肌肉的变化情况做出详细分析

后，根据 ＡＵ 组合情况确定机器人表情的实现．现在

ＦＡＣＳ 理论被广泛应用于表情识别、ＣＧ（ ｃｏｍｐｕｔｅｒ
ｇｒａｐｈｉｃｓ）等领域．
２．３　 人工情感技术

人工情感主要是情感计算方面的研究，是对其

心理模型的一种定义．机器人情感就是人工情感，是
利用信息科学的手段对人类情感过程进行模拟、识
别和理解，使机器人能够产生类人情感并与人类自

然和谐地进行人机交互的研究领域［，９］ ．要实现人机

情感交互，必须对人的情感进行定义，建立一种计算

机可识别的情感数学模型，即使用维度空间、统计等

数学方法把情感模型化［１２］ ．人工情感的研究，在各

个领域的机器人中得到了广泛的应用．例如，索尼公
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司研制的家用机器人 ＡＢＩＯ 狗，其能对外界刺激做

出相应的反应．卡内基梅隆大学研制的服务机器人

Ｖａｌｅｒｉｅ 也具有丰富的情感表达能力，其能根具周围

复杂的环境做出不同的表达．
比较 典 型 的 情 感 模 型 是 Ｍｅｈｒａｂｉａ 的 ＰＡＤ

（ｐｌｅａｓｅ⁃ａｒｏｕｓａｌ⁃ｄｏｍｉｎａｎｃｅ⁃ｍｏｄｅｌ） 模型． ＭＩＴ 的 Ｋｉｓ⁃
ｍｅｔ 的情感空间模型由激励、价和态这 ３ 个坐标轴

构成，且情感空间被分割成代表特定情感状态的区

域．每个轴的参数由动机系统、行为系统以及感知系

统获取，通过这 ３ 个系统的综合就可以获得相应心

理状态的情感坐标，与该情感坐标距离最近的情感

区域就会被激活，驱动机器人产生表情，而情感坐标

与激活区域中心的距离就决定了所产生表情的幅

度．日本早稻田大学的 ＷＥ⁃４Ｒ 机器人也有相似的情

感空间，由 ３ 个矢量愉悦度（ｐｌｅａｓａｎｔｎｅｓｓ），激活度

（ａｃｔｉｖａｔｉｏｎ）和确定性（ｃｅｒｔａｉｎｔｙ）组成的三维心理空

间，如图 １１ 所示．该空间被划分为 ７ 个区域，分别代

表 ７ 种情感状态．

图 １１　 ＷＥ⁃４Ｒ 机器人的情感空间

Ｆｉｇ．１１　 Ｅｍｏｔｉｏｎａｌ ｓｐａｃｅ ｏｆ ＷＥ⁃４Ｒ ｒｏｂｏｔ

２．４　 传感技术、机器人视觉技术

传感器能够把自然界的各种物理量和化学量等

精确地变换为电信号，再经电子电路或计算机进行

处理，从而对这些量进行监测或控制．传感器的应用

使表情机器人具有不同的感知能力．例如，日本早稻

田大学研制的 ＷＥ⁃４Ｒ 机器人，具有嗅觉和触觉传感

器，嗅觉传感器的使用可以使其识别酒精、氨气和香

烟的气味，通过触觉传感器可以分辨出抚摸、打击和

碰撞等接触动作［１３］ ． 德国 Ｋａｉｓｅｒｓｌａｕｔｅｒｎ 大学开发的

ＲＯＭＡＮ 表情机器人，耳部安装了 ２ 支麦克风，使其

具有听觉功能．在其额头处安装了红外传感器，可用

于判断前方物体的距离．同时其具有惯性传感器，能
够分别测三自由度的加速和转角，对其头部的空间

位置可以进行估计．
人类有 ８０％以上的信息是靠视觉获取的，让机

器人与人一样通过视觉来获取信息，是研究表情机

器人的一个重要方面．机器人从客观事物的图像中

提取信息，进行处理加工并加以理解，最终用于人机

交互．表情机器人依靠视觉技术能完成表情识别、人
脸识别、视线跟踪、头部姿势检测以及行为理解等任

务．Ｌｅｏｎａｒｄｏ 头部后方和上方安装有摄像头， 可以获

取人脸、头部姿势、行为姿势等信息［１４］ ．其他的表情

机器人例如 Ｈ＆Ｆ Ｒｏｂｏｔ⁃Ⅱ、Ｋｉｓｍｅｔ、ＷＥ⁃４Ｒ 等一般

也都采用相关的视觉技术，从而能使其完成目标识

别、跟踪和定位等任务．
２．５　 语音识别与合成技术

语音识别与合成技术的发展，实现了人类与机

器人之间的语音通信．语音识别，即让机器通过识别

与理解把输入的语音信号转换为相应命令的技术，
它的基本方法主要有隐马尔可夫模型、人工神经网

络等，典型的语音识别的实现方式如图 １２ 所示．语
音合成技术是表情机器人合成语音实现的关键，从
早期的参数合成到拼接合成，继而到两者的结合，如
今语音合成技术使得表情机器人可以实现更加人性

化的语音合成． Ｊｕｌｅｓ、ＷＥ⁃４Ｒ、Ｋｉｓｍｅｔ 等都大多采用

了语音识别与合成技术，可以方便地实现语音交互

功能［１５〛．可见语音识别和语音合成的结合对于表情

机器人与人类之间的情感交互至关重要．

图 １２　 语音识别的实现

Ｆｉｇ．１２　 Ｔｈｅ ｒｅａｌｉｚａｔｉｏｎ ｏｆ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｓｐｅｅｃｈ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ

３ 　 未来研究趋势

３．１　 人工情感理论的进一步研究

人工情感包括 ３ 个方面：情感识别、情感表达与

情感理解．目前对于前面两者的研究成果显著，而对

于后者却是收效甚微．根本原因在于，到目前为止，
没有一个研究者能够准确地定义情感的哲学本质，
没能创立一个全新的、科学的、数学化的情感理论，
也没有建立一个更加可靠的数学情感模型．目前的

情感机器人，只能进行一些简单的情感识别，或者模

拟人的某些情感表达方式，而并没有真正的情感理

解能力．因此人工情感理论，尤其是人工情感建模，
有待于进一步研究，而且多学科的贯穿融合有必要

使之更加深入．
３．２ 　 机器人表情的多样化和丰富化

人类是面部表情最丰富的生物．情感的表达离

不开表情，心理学家认为人的表情表达了 ５０％以上
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的人类感情．而且心理学研究表明，人脸能够产生大

约 ５５ ０００ 种不同的表情．而目前人类能够实现的机

器人表情还较为单调，所以，丰富机器人表情并使之

多样化是亟待解决的问题．
３．３　 表情机器人“部件”的“肉体化”

完美地实现人工情感可以缩小机器人与人类之

间的界限，此时人机交互将不存在情感的鸿沟．而表

情机器人的“身体部件”的“肉体化”也是必须有所

作为的一方面．从材料角度出发，对表情机器人的皮

肤材料有待进一步研究，使之不仅具有更好的拉伸

性和柔韧性，还具有响应外界刺激的知觉和自我修

复能力．与此类似，表情机器人的“思维部件”如何实

现肉体化也是一个难题．
３．４　 表情机器人的商业化应用

最近迪士尼计划在游乐场内推出最新的 ３⁃Ｄ 扫

描技术终极“人脸克隆计划”，只要扫描目标对象的

头部，就能做出这个人脸上包括皱纹在内的微小细

节的 ３⁃Ｄ 模型，然后根据这个模型制作出装配在机

器人头部上的面具，通过该模型与机器人的配合演

算，还能做出逼真生动的面部表情，然后通过人机交

互平台就能完成“真人版” Ｓｉｒｉ 的功能了．２０１０ 年上

海世博会上，西安超人雕塑研究院所研制的高仿真

机器人“唐明皇与杨贵妃”与真人版在陕西馆展示，
人气指数名列前三甲．由此可见，表情机器人的应用

已日趋商业化，面向商业化的研究必将成为今后研

究工作的热点之一．
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作者简介：
柯显信，男，１９７３ 年生，副教授，博

士后，主要研究方向为仿人机器人和人

机情感交互等．作为技术骨干或主持人

完成国家“８６３”计划和上海市科委重点

项目等科研项目 １０ 余项．目前主持国

家自然科学基金面上项目 １ 项，作为技

术骨干参与国家重大科学仪器开发项目、自然科学基金面上

项目和上海市科委科研项目等．作为第一发明人获国家发明

专利授权 ４ 项，发表学术论文 １０ 余篇，其中多篇被 ＳＣＩ、ＥＩ
和 ＩＳＴＰ 检索．

　 　 尚宇峰，男，１９９０ 年生，硕士研究

生，主要研究方向为仿人机器人和人机

情感交互．

卢孔笔，男，１９９０ 年生，硕士研究

生，主要研究方向为仿人机器人和人机

情感交互．

２０１４ 年第 ２ 届中国指挥控制大会
Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｃｏｎｔｒｏｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ

　 　 中国指挥与控制学会将于 ２０１４ 年 ８ 月在北京国家会议中心召开第 ２ 届中国指挥控制大会．本届大会的主题是：
“指挥控制、公共安全、应急救援、军民融合”．会议将围绕“发展中的指挥控制、网络时代的公共安全以及大数据时代

的应急救援”３ 个议题展开讨论，届时将邀请国内本领域知名院士、专家作特邀报告，组织专题学术交流．
一、征稿范围（主要包含以下内容但不仅限于此）：

专题 １：发展中的指挥与控制；
专题 ２：网络时代的公共安全；
专题 ３：大数据时代的应急救援．

二、征文要求：
１、论文采用中文撰写，篇幅 ４～６ 页，５０００ 字左右，投稿稿件文档格式为 Ｗｏｒｄ２００３，采用邮件接收稿件．
２、内容具体，突出作者的创新成果，具有较重要的学术价值与推广应用价值，未在国内外公开发行的刊

物或会议上发表或宣读过．
３、本论文集公开发表，投稿人应确保文章不涉及国家秘密并提供本人单位的保密审查证明文件和版权

转让协议．见《保密审查证明》和《版权转让协议》．
４、请务必按照规定的格式撰写论文，论文格式参见《中国指挥控制大会论文模板》．
５、作者投稿时，请在邮件中注明稿件所属专题并将《保密审查证明》和《版权转让协议》以图片格式发送

到指定稿件接收邮箱，待论文录用后请将文件原件寄到中国指挥与控制学会；请在邮件中注明作者的联系方

式（手机、邮箱以及详细通讯地址）．
６、应征论文无论录用与否均不退稿，请作者自留底稿，敬请谅解．
７、《保密审查证明》、《版权转让协议》以及《中国指挥控制大会论文模板》请到大会网站或学会网站自行下载．

三、重要日期：
１、 论文截稿日期：２０１４ 年 ５ 月 １５ 日；
２、 通知接收日期：２０１４ 年 ６ 月 １５ 日；
３、 交修订稿截止日期：２０１４ 年 ７ 月 １ 日．

四、联系方式：
１、 投稿邮箱：ｃｉｃｃ＿ｐａｐｅｒ＠ １２６．ｃｏｍ
２、 联系电话：０１０－６８９６４０９６，５３６１０７８８，６８９６４７２１
３、大会网站：ｗｗｗ．ｚｈｉｋｏｎｇ．ｏｒｇ；中国指挥与控制学会网站：ｗｗｗ．ｃ２．ｏｒｇ．ｃｎ
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