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前言

对于智能而言身体是不可或缺的，这就是具身性（embodiment）思想。
这种思想已有近20年的历史，但是其基本思考方法有了许多变化。
近年世界上诸多研究机构及有影响力的企业制作了或正在开发许多一般只在科幻作品里才出现的创造
物：超真实的拟人机器人、机器人音乐家、可穿戴式技术、由生物大脑控制的机器人、无大脑控制就
可以行走的机器人、现实生活电子人、家庭助老机器人、可以相互进行交流的机器人、自我繁殖的人
工细胞以及假想生物成长的仿真基因调控网络等。
这个新的科技领域以及随之而来的许多重要的理论性突破，是智能研究的具身性方法的直接结果。
沿着这个方向，一些最初模糊的想法已经得到了精确阐释，讨论更加集中深入，形形色色的成果开始
形成相互关联的结构。
因此，现在正是编撰一部智能理论方面的著作，朝智能理论迈出第一步的良机。
从个人角度来看，我（Rolf）E经为非专业人士召开了许多研讨会并进行了演讲，其中许多听众可以以
非常直接和自然的方式和我所提出的观点产生共鸣：即我所提出的许多观点和他们自身的兴趣和专业
有相当紧密的联系。
令许多人感到富有启发的是，我们的研究证明了总是可以以不同的方式看待事物。
我们都有很强的偏见，且总是倾向于认为“一定会那样，没有别的方式！
”。
例如，如果你想构造一个跑得非常快的机器人，就必须有非常快的电子器件；一个收集某种物体的机
器人必须要有识别被收集物体的能力。
还有，一个六足昆虫的脑中需要一个集中控制程序来协调行走中所有腿的动作。
令人惊讶的是，就如我们将看到的那样，所列举的想法中没有一个是正确的。
因此，我觉得，与其写一本和1999年与christian Scheier共著的Understanding Intelligenc￡类似的专业教科
书，一本可以被广大读者接受的通俗科学读物才是更为合适的。
科学与技术已经不再是两个独立的领域。
它们与当今社会的团体、政治和社会的各个方面紧密地相互作用。
而这种相互作用的效用之一，就是增加了为基础研究提供正当理由的需要。
我们深信，不仅仅在人工智能方面，在更具有普遍性的我们如何看待我们自身和周围世界的问题上，
我们能提供一个崭新的观点。
因此，我们试着用日常熟悉的语言去解释科学的结果和领悟，这就是这本书。
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内容概要

我们的大脑控制着身体，人尽皆知，那么我们的身体又是如何影响思维的呢?Rolf Pfeifer和Josh Bongard
两位作者将通过本书向您揭示我们的思想并非独立于身体，而是受到身体的紧密约束和激励。
他们认为我们所能具有的种种思想都是基于具身性——我们身体的形态和材质特性。
    本书采用易于理解的非技术化语言，通过介绍大量例子以及建立在机器人学、生物学、神经科学和
心理学最新发展成果之上的基本概念，来阐述关于智能的可行理论。
书中还介绍了这一理论在普适计算、经济与管理学以及人类记忆的心理学领域中的应用。
两位作者描述的具身性智能对我们理解自然智能和人工智能都具有重要意义。
    本书可供人工智能领域的科研工作者及研究生参考，也可供相关专业的科研人员参考。
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章节摘录

插图：第一部分 智能、人工智能、具身性及本书内容1 智能、思维以及人工智能“我思故我在（I
think，therefore I am）”这是17世纪法国哲学家笛卡儿在其1637年出版的《方法论》（Discourse On
Method）中广为流行的名言。
这句名言的惊人之处在于它暗示人存在的原因不在于身体，而是思想!在笛卡儿看来，存在两个分立的
系统：身体和思想。
这种分立引出了关于这两个系统如何彼此联系的问题，而这一问题被称为心一身问题（见插注1.1）。
该问题引起的一个主要挑战就是一个发生在非物质脑海中的想法如何能够潜在性地影响身体。
例如，我能够在思想意识中决定拿起一个杯子喝口咖啡，随后我的胳膊和手开始移动并完成该动作。
这是我们习惯于去思考我们自己的方式：思想控制我们的行动，这暗示我们控制自己的行为进而我们
的生命，这就是所谓的西方文化的“笛卡）L（Cartesian）遗产”。
个人、个人主义的重要性和自我控制是西方社会极为注重的两个价值观：作为个体的我们决定某事一
我们想达到的目标，如成为一个医生或抓住飞盘，之后我们制订计划并着手进行。
或者在某个聚会，我们决定我们想要与某人相识，于是开始同此人说话。
这看起来很自然，事情应当如此。
但是事实真是如此么?换言之，这是描述我们作为智能生物功能的准确方式么?像你们可能期望的那样
，按我们前面所述，我们的答案是“不”。
可能存在一些关于这种审视我们自己的方式的真相，但这很大程度上基于主观臆想，基于我们希望如
何去观察我们自己，而没有建立在事实基础上（详细见聚焦框1.1）。
这说明，不是我们的思想或者说意识控制我们的行为，而是我们的身体控制着我们的思想。
这就是我们将在本书中探究的问题：身体是如何塑造我们的思维方式的。
我们坚信，对身体和思维之间关系的探究将以一种有趣的方式来澄清智能的难题。
我们希望这将如题目所说，确实能引领智能研究的一个新观点。
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编辑推荐

《身体的智能:智能科学新视角》由科学出版社出版。

Page 7



第一图书网, tushu007.com
<<身体的智能>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 8


