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  機器人創新巔峰： 

端到端大模型驅動實現人類級反應速度 
 

在最新的機器人科技研究中，「端到端大模型驅動」已成為一個重要的發展里程碑。這種技

術的實施意味著，機器人的反應速度正在獲得驚人的提升，已經接近於人類的速度。在這項

進展的核心，是一種深度學習的模型，能夠不僅理解語言和圖像，還能夠自主學習並內化這

些訊息來指導其行為。 

當我們說一個機器人是「端到端」驅動的時候，我們指的是從感測器收集的數據到最終行為

的輸出，都是由一個統一的 AI 模型來控制的。Figure 機器人就是這種創新的體現。它的機

載攝像頭以 10hz 的頻率捕捉圖像，而其深度神經網絡則以驚人的 200hz 的速度輸出多達 24 

個自由度的動作，這種速度的提升不僅顯著，而且標誌著機器人動作速度開始與人類相匹

敵。 

這些進步背後，是由 OpenAI 訓練的多模態模型（VLM），它結合了視覺和語言的理解能

力。機器人通過其攝像頭和麥克風收集的數據，被輸入到 VLM，由它來處理整個對話的歷史

記錄，生成語言回應，然後透過文本到語音技術，將這些回應傳達給人類。這意味著，機器

人所執行的行為是基於自身學習和經驗，而非依賴遠程操作或人為的直接指揮。 

這個創新的系統架構使得機器人能夠更加流暢地與人類互動，而不會有人工干預的滯後性。

機器人現在可以自己決定在接到命令時應運行哪些學習過的行為模式，它的 GPU 加載特定的

神經網絡權重來執行策略。這種方法不僅提高了效率，也提升了機器人的自主性和適應能

力。 

Figure 創始人的談話確認了這種速度的進步，這種進步不僅反映在機器人技術的進化上，更

是對於未來機器人與人類世界互動方式的一個預示。OpenAI 的多模態模型所展示的多樣性

能力，成為了機器人能與世界交互的關鍵，正如我們從各種演示視頻中所見的那些令人印象

深刻的互動瞬間。隨著這些技術的持續發展，我們期待未來機器人能夠更加自然和高效地與

我們的世界融合。 
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