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发言人1   00:00
参会者均处于静音状态，下面开始播报。声明，本次会议仅面向开源证券的专业投资机构客户或受邀客户，仅供在新媒体背景下研究观点的及时交流。第三方专家发言内容仅代表其个人观点，所有信息或所表述的意见，并不构成对任何人的投资建议。未经开源证券事先书面许可，任何机构或个人严禁录音、转发及相关解读。涉嫌违反上述情形的，我们将保留一切法律权利。感谢您的理解和支持，谢谢。各位同事大家好，然后感谢各位投资者这么晚来跟你们开这个电话会，然后我是开云计算机的首席张悦，对，然后这名也是我。请关注公众号思维纪要社，更多纪要请加V西安20210130。

发言人1   00:54
我们现在最强行情启动的最低时间吧。我是周一上午10点40，应该是给在我名单的所有的全市场的基金经理都发了一条短信。我写的很简单，就是直接告诉大家直接退仓位，退这些仓位。然后大概我发完这个短信大概1个小时，半个小时之后，整个所有的市民课程基本上都全部启动，所以我们基本上还在第一时间，然后我们也在持续的过程，在持续的学习，也给各位领导持续的挖掘新的逻辑和标的。挖到现在，包括我们整理出来一些投资思路，投资视角，可以跟各位领导去分享一下。就是我们第一个怎么去看待这波AI行情，为什么为什么我们什么如此坚定，或者说为什么我们能超前很多市场的机械研究员或机械研究员去判断这波行情。然后嗯那么先话不多说，我们就先从这个整体的角度去给各位领导讲一下我们的这个观点，然后再再详细的说一下我们的这样一个看法。目前来看我们这个目前的话就是我们认为整个机器人的整个物理AI的投资施工人去投资线索，可以按照它的一个本质去去去各个环节去挖掘。

发言人1   02:30
那么物理I的本质是什么呢？因为我们详细给大家讲，就是先讲一个框架性的东西，就物理I的本质是环境感知。对到物理推演，到实际执行，到反馈迭代，那么这几方面是每一行是环环相扣的。

发言人1   02:47
什么是环境感知的？环境感知就是我在一个房间里面，我跟机器人说让他把桌上的一杯咖啡一杯咖啡倒到垃圾桶里面。所以他第一时间他应该知道哪里是咖啡。这个实际上就是首先它会通过各种传感器输入，输入之后它要推断出来，根据它的这样一个外形形状或者说是标注过的数据判断出来。首先它是一个咖啡，然后下一步他就要去进行一个过程的这样一个行动的规划，要把这个咖啡放到这个垃圾桶里，它属于知道这个垃圾桶在什么位置，就是他有一个空间的，这个就是他他看完这个房空间之后，他知道哪个是哪里，哪知道的位置。另外还要进行一个路径的一个规划，路径规划就是通过VA模型把所有的这样一个推理过程，按照的坐标空间坐标和东西发送到它的一个执行器里面去，对应的就是首部，就是像比如说外生产多少电机，转动多少，角度扭曲增长多少，角度旋转多少，这是它的一个最后一个指令。

发言人1   04:01
在这个过程中，它有很多的物理的推演。就比如说当这个B的倾斜，它知道根据这个重力学的原理，它的这个杯子就会撒这个咖啡就会洒洒到地上。所以说这个东西是他这个事件模型工作，他的就是这是一个世界杯。

发言人1   04:18
那么按照这个东西，他就把这个一点上的流程做完了，按照这样的话，在他过程中，首先这过程中需要满足的就是第一个他知道事件模型。事件模型就是说他要知道他知道这个杯子倾斜就是要反馈的。第二个他是要这个他是要什么？他要是要这个VI模型，他是要推理出来的。他推理出来的结果他一定不是根据环境推测出来的，输入的是环境的信息。退出来的结果一定是以这一定是这样一个坐标，推理出来的结果一定是这样一个一个一定是一个它的执行结果发给执行单的线性单的一个信息。所以从这个角度来看，我们这是他的整个这样一个行为的这样一个行为的这样一个特点。

发言人1   05:11
那么之后之后的话他需要做一件事就是实际执行在这过程中要执行。然后进行一个执行，就是刚刚和V二驱动它的这样一个电机和执行器释放，然后最后反馈给的就是做对的OK。他这个东西写进去，如果做错了，那那做做错了，然后再去校正就是哪里的哪里有问题，这是他的这样一个情况。这是他这样一个整个物理AI的一个本质，所有的所所有的产业链会所有的价值都体现在这几个环节。从这个角度的话就是自上而下，这个产业链分为五大环节。

发言人1   05:57
第一个环节就是算力的基础设施。所以针对基础设施这个就很简单，我们今天就不提这个其实就是这个GPU、CPU什么东西，然后费用金这些东西。第二个是核心算法，核心算法也包括几块。第一个叫世界模型，第二个叫BOA，第三个叫叫仿真男生，这是第二个。第三个就是感知层面。感知层面的话就是它的这个触觉，它的传感器，它的触觉，它的视觉，这些就是传感器感知层。第四个就是执行层，执行层就是一些词杠电机、减速器以及实体载体和场景应用。

发言人1   06:41
好，那么我们下面看一些投资线索，投资线索第一条就是围绕事件模型的形成，那么什么时候围绕事件模型的形成呢？就是我事件模型的是怎么形成的，这里我先简单给大家去讲解一下，然后后面再详细讲解。就是事件模型一定是在学习了海量的时空交互数据之后去去形成的。在这过程中，机器人内化了这个重力碰撞摩擦等物理规律，靠仿真和真实实实训交互训练。它的训练数据必须是带有持续的物理性质的4D空间，这个是它的跟这个大云模型训练的是不一样。

发言人1   07:20
大云模型我们是用的这是平面数据，平面数据的相对获得性是比较容易的，但是4G数据它的稀缺性非常高就很少是很少的厂商是具备这样一个高质量的充分的4G的数据。所以这是它的一个数据价值的这样一个体现。其次，就是它的通用方案是包括两块，第一个是仿真数据，第二块是真实数据这两块它具体就包括这个方式形成这个事件模型，这个训练数据的方式。第一个是数字暖身法，第二个是真实数据效果。

发言人1   07:59
那么什么是数字埋线仿真呢？数字满山的仿真主要就是通过脚本来自动调整环境参数，比如它的物理形状、重量、摩擦系数、光照障碍物质、障碍物的位置，然后来批量生成不同场景的壁垒。这里主要是求解其技术加行业落后，真实数据校准主要包括这个真实世界的海量视频传感器持续数据。然后传感器的持续数据包括摄像头、激光雷达、IMUV传感器等等。这个主要用于修正仿真和线平刷，来提升模型在真实场景的算法能力。这些数据的获取方式主要是包括一些自有的一些实体硬件去闭环的去采集。或者说是VI的瑶操来采集，或者海量互联网的海量数据。其次就是要对数据进行处理，数据的处理就包括这样一个清洗筛选，时空对齐，比如自建度的标注和数据系统。详细的来讲的话，就是如何训练出一套机器人比较完美的世界模型。赋予以下几个方面。

发言人1   09:01
第一个第一个就是我们要先讲到M这大语言模型，大语言模型主要是预测下去，就预测下一个token，世界模型组是预测下一帧的物理状态，什么叫预测下一步物理状态？比如说机器人，机器人如果手碰到这个高温的物体上去，他的直接反应应该是他。如果他学习了世界模型，他一个下一题就是根据当前的运维状态，他出现下一步下一部分物理上面应该就是如果他的手不拉开，他的电子皮肤就会消耗，这是世界模型预测东西。那么LM的模型预测的下一个通论是一个本质上的一个区别。第一个区别，第二个就是这个LM。LM模型主要是靠着互联网的文本语料去去投入的，但是世界模型它不行，事件模型它必须要靠着这样一个仿真加上真实持续的交互数据才能去训练。所以事件模型训练体系是硬泡的这样一个点，但是基本上就是现在要把世界模型训练出来，基本上是两大路线。然后根据F就特斯拉FSD的世界模型和英伟达的这个Cosmos或者google的经理这个模型这个风景大出租性。

发言人1   10:34
然后第一个就是这个像素级生成的这样一个像素级生成的这个路线，上后期视频路线的话，它的核心目标是直接预测未来的视觉画面。然后这里主要是为了像素的还原这个场景。那么目前它的这个像素级生成的路线，主要是适用场景是内容的生成和仿真。数据是啊代表性的，就比如说英伟达Cosmos它主要走的这条路线。第二个就引空间的一个表征路线。这个路线其实它不是非常，他主要是在主要是在这个隐空间去做出一些课程的向量，包括一些甚至一些物理学家。

发言人1   11:15
第一种路线，我刚刚说的像素级的路线，它主要是生成的是多帧的图像，是比你空间的可能路线它是成什么？实际的是一个物理参数。那就比如说是特斯拉FD特斯拉S它是注册什么？注册的物理参数就是这个人他在什么样的坐标，在在在什么样的空间，在什么样的坐标，以什么样的速度形成他输出的是一个物理参数，那么这种的这样一个隐形镜的话，它主要适用的场景还是以机器人或者自动驾驶为，大概是这样一个情况。所以完整的基本上AI的这样一个物理AI的这个训练系统，基本上两者都会用到，或者说做一些结合。

发言人1   11:52
好，那么我们要说大厂像这个OVAI要训练出这样一个去年做这样的什么去年做还要实现模型需要满足需要，就做几件事。第一个是他的训练数据必须要准备充足。训练数据准备充足一般大，主要的主要的是主要的是这个一定要是仿真。对，仿真数据是头等重要事。因为你不可能梳理数据就用去真实数据，因为真实数据这个成本非常高。一般的话你用真实数据1个小时就是大型人民币的这样一个价格，就是非常的昂贵。基本上你要收集一个1000万小时的数据，这个基本上是百亿起步的这样一个资本的战略支出。所以这个真实的数据的是是的资本开支是非常大。

发言人1   12:40
第二个就是小仿真，仿真会分别说成本要低一点，效率会快一点。所以事件模型的训练数据，它它跟那个大语言是不一样。大语言是人工需要做一个标准文本，然后事件模型不是事件模型是模式要有第一个车，要有时间，第二个空间向量，所以说它是一个刺激的从训练模型，这个数据，所以整个目前整个真实世界的物理交互的数据还是比较稀缺的。所以现在通用的方案就是仿真数据加上智能数据，然后仿真数据以后相对来说多一点，这是它的整个训练的开始准备，其次他就是要做这个，先说这个仿真数据，那仿真数据现在基本上是主要的训练语料，目前的话就是SXZ和英伟达的那个仿真系统都属于这类。

发言人1   13:33
仿真数据。他目前承担了一个训练模型训练的独立的训练语言。它的训练方式也比较简单，它就主要是一些参数化的，就批量生成一些场景，然后在这个过程中去调整一些物体的重量、摩擦，包括光照，障碍物的一些形态，来生成这样一个交互场景。这里的核心技术主要是一个预随机化的这样一个核心技术。就是去去模仿一些仿真一些环境的参真实环境的参数，比如说光照纹理，这个真的，这是一个第一种第一种，但是它的效率是非常高的，但是它的质量肯定是没有数据质量肯定没有之前数据高。

发言人1   14:22
政治数据主要用于去标校准和一些淡化的一些补充。这里的政治数据主要来自于一些视频，就比如说这个抖音，这个火山，包括我们看到小红书，这些很多人在上面拍视频，这个视频，它是有的时候他开的这个正式场景，它的正式场景的话，这个是可以去作为一个真实数据去采用的。其次，就是一个机器人，机器人或者是从驾驶的机器人装好，或者说从驾驶开的时候去捕捉到一些，捕捉了一些是，实际数据。在这个过程中，他就需要去有摄像头，激光雷达、MBU或者E传感器去做一些数据的正数据的采集。

发言人1   15:04
这个数据一般我们认为它的它的什么它的这个作用是主要是修正仿真和现实偏差，来提升模型的真实场景的这样一个泛化能。纯仿真训练的模型到真实环境是比较容易失效的。因为你的仿真数据太多的话，它会跟现实是有偏差的，它所以说它必须要拿真实数据的做一些且自适应的这样一个微调，这是他的真实数据的数据，现在基本上是呃，两套，这是两套这样一个体系，这是大概一个数据的这样一个过程。

发言人1   15:44
在这个布局过程中，仿真数据，就是我们刚刚说的一个数据来源的这样一个技术，其次，就是第二个数据，数据现在很像很多速杰世杰他们也搞一些公司。就比如说像国内比较一些有趣的公司叫光荣，光荣他们其实就在做这个仿真数据的核实，其次，就是这个真实数据，真实数据的话其实主要就是你去，像字节它本身有优势，或者说是腾讯的话，它本身做游戏业务，它也有一定的这样一个数据。所以说这个东西其实它就不同厂家它的竞争力不一样的。然后特斯拉的强度就是它的它的它是全球最大的一级增速。

发言人1   16:23
单这样一个真实数据的这样一个公司，其次就第二步的话，你首先你任何训练的模型，你是要有架构的，你基本上大语言模型是靠架构，其实那个就是注注注意力就是注意力这样的一个这样一个模型的这样一个框架。然后事件模型基本上也是基本上也是这套体系。然后现在模型的合并基本上是这个视觉编码器。视觉编码器的话那就有几种。第一种就是视觉编码器，第二个是这个组件功能模块，包括这些预测的数组，这些是一个模型的一些核心架构，当然这些核心架构的核心还是这个里面的持续建模的股票，还是以这个实际上次方或者扩散模型为主。现在这是它的这样一个模型架构。那这个就偏偏理论技术，这个我不多说，因为不涉及一些投资标的。

发言人1   17:21
其次，就是一些进行训练，这个训练的过程，他训练的话基本上是三阶段。对于性能训练三阶段，首先是要通用预习，第二个是条件微调，第三个是虚实的这样一个，怎么说虚实的这样一个闭环的这样迭代的分阶段，就是它的LM模型就是预训练，预训练中训练这个后平面，这个是LM模型。然后事件模型它就是这个它就是啥，它就是通用的这样一个序列。然后加上一些图片的微调，加上一些迭代的闭环，基本上这就是几块。然后这样的话就是我们分阶段来看。

发言人1   18:04
第一块就是用一些通用的物理去通用的物理学去去去训练了，通用的物理预训练的目标是什么呢？就是让这个模型的学习能够学习一些通用的物理知识，比如说物理性，比如说你如果你踩在这个水上，你可能会涨落，或者说你下雨天水平涨落，或者说你碰到那么强大的易摔碎，或者说是你在一个冰上走的会滑倒，这是这就是其实物理常识。对，机器人首先要学这些东西，然后他对整个世界认知是有基础的认知的，这第一点。第二个就是说加这个数据，就把这个真实数据和海量的缓存数据导进去，然后就做纯纯持续的这样一个预测，然后之后再进行一个去自监督的这样的训练，然后让模型学会看看到目前的场景，现在价值和发展者。这就是一个预训练的这样一个方式。

发言人1   19:06
就是整个就整个通用预训练，它的模型预训练，他算这个需求其实是比这个比大型模型要更大的。就是阿里他的他他的这个训练的算力要求更高，因为它的数据会非常的复杂，大概是这样一个情况。那么训练完预训练完之后，你基本上你机器人会对于这个是物理世界有基本的这样一个一个一个一个一个一个认知，基本的这样一个认知。

发言人1   19:32
第二个就是一些常见化的就是一些微调。就比如说让我们的是去学会更多一些综合能力去预测未来的这个状态，这是第二步。然后这块的话基本上就是一些就是做一些从这个动作到后果的这样一个的的映射。就是ABL给出这个后面工作，然后世界模型就来去判断这个动作会不会导致这样一个碰撞，摔倒这些东西。具体的来看你比如说你比如说让新人去在一个斜坡上去走，可能斜坡上走的话，他的理论上他学完这个世界问题之后，他也知道在斜坡上走的话，他必须要这个重力往前倾，他可能不会摔倒，这是一个最基本的一个认知。那么VOI它的下一步的话，它如果它它它适应没说他如果你腰的重力过敏期，你就会说的。它其实它让VLI的模式就会输入一个动作，告诉他你的身体的，你的关节的宽阔的并肩往前去买，这就是一个。条件化的这样一个微调。

发言人1   20:38
其次就是一些闭环的迭代和still real的一些交通。现在基本上它的核心流程就是要把仿真预训练的模型部署到真机去，然后在真机运行的时候来采集真实的动作，到实际结果数据来用。然后从而用真实的数据去小批量的去微调模型，来修成物理物理对物理实在平常，这个模型是产业碧华迭代这一块，目前是世界模型落地的比较大的一个卡点，这是一个这就是说要你要是你这个模型是完全能够应对应应对这些真实环境的这样一个考验，这是闭环迭代对吧？所以目前的话就基本上这整个整个这个体系，就是整个世界模型的训练的这样一个体。

发言人1   21:33
这是一个刚刚讲了半天觉得你是一个世界，如何训练出一个世界模型，或者说这是一个训练世界模型的一个方式，在这基础上，我们产业的投资机会其实也从这个角度来说也比较清楚了。就是他的投资逻辑在哪？世界模型投资逻辑在哪？你看几点，第一个我们也要有这东西，你肯定要数据，你的数据刚刚我说了，数据是非常稀缺的，数据的稀缺性非常高，而且真实数据的价格非常贵。然后你就主要还是就是用数据来证去仿真这个真实场景。所以这个数据这块是一个投资的一个线索，是谁能为成大事件大模型公司，或者是独立大模型，或者是这些非独立的大模型的公司，像自己这种去提供高质量的数据，正式数据，那么你就是有价值帮他们去优化这个事件模型，这是第一个。在这个过程中有一些比如说你做数据蓝天，或者说你有一些真实数据采集的这些公司，那么你就是你就是你就是你就是这个有价值。

发言人1   22:49
当然这个数据的采集，刚刚我说过第一个就是视频，就是你的视频构成了你这个来源。因为视频里面很多反映的是真实的场景，这些实验环节。但是换个地方不做不是不行。你第二个就是要BR来姚超来采集，那么这里就会诞生了VR数据层素材行业的这样一个投资逻辑，就是个人提供。这样一来好像采集真实数据，然后打包卖给那啥，这也是一个思路。然后大概是还有个那种自由实际硬件去闭环采集这种的话就比如说像中控技术，中控技术人家占了百国内50%的市场，就在这公共环节。它本身就每天就在成整个工业环节的这些数据，它的数据就是非常牛逼的，这是中控技术的这样一个逻辑，下面就是说一个，刚刚我讲过了，就是这一年他讲下来，基本上把大家的一些问题可以解答。

发言人1   23:54
其次可能很多人对这个数字仿真是什么是可以理解。就是仿真理解它其实就是一个什么呢？就是它要求是什么？就是从外观到内在的物理规律，或者说从传感器的输出到实际的这样响应。它必须要跟真实的实体来保持一个非常高度的这样一个就是它的仿真要去它的高它的仿真的维度或者说的技术质量，它取决于几个方面。第一个层面就是它的几何一定是保证，就是你必须要保证它的视觉的感知或者碰撞检测结果跟现实是一致的。就是你生存在这个视频，他一定要跟现实的撞击的这个感觉或者说是的后果是一样的。

发言人1   24:38
第二个就是说他物体运动树立形象通化结果和现实标准。比如说你假如生成个视频结果，他两个球通话结果他碰撞的这个按照你这个球的这个重量碰撞你的形象完全不符合物理学定律。这个东西就是说就是你的声音是物理是没有物理保障性的，或者说你这个就是我说就是你瞬间的视频，你一定要符合这个物理学的基本的这样一个，不管是各种的物理学的这样一个规律。第三个就是说你这个持续要具有保证，或者说对这是你一个评价，你一个高成药这个高保真的数据数榜单数据的这样一个存量的一个关键点，是它的一个核心。所以说这个跟普通的一些说可视化数字蓝天的公司其实还不一样。

发言人1   25:33
就是他往这个世界模型这个数据量就跨的话，它是有一定门槛。就比如说你普通的可视化困难，它可能具有了一个3D建模。但是但是你这个物理数据来说，你必须要是一个多物理场景的这样一个仿真，或者说一个可交互的这样，它一定是内置这个工业体的物理的求解器的。像普通的可视化的数字奶粉企业，它是不具备这些条件的，所以这两所以这是一个这是一个区别。当然做传统一个CAE的公司，可能是也有机会切入到这个环节，但这个就多多这些评论。

发言人1   26:16
其次就是关于南山有比较一些核心的技术，就比如说是一些高精度的一些几何建模型，包括一些动物锂的一些仿真层这些，这个就不多说。然后具体的标记就是其实A股也不是公司做的最难。对这个就是比如说像索腾科技，索腾科技它就是一个A股唯一的自研全物理产品回空房能体系的一个公司。然后他有一个物理的AI就是天猫财务，这个是比较新的。第二个就是杭州初创，杭州初创点的一些AI3G的数据软件引擎原机，它也是配的，然后包括中控技术，中控技术的话它是有一个工厂级这样一个AI的一个闭环的一个控制系统。就这三家公司我认为有容量，有有弹性都是有的。所以对可以不要这个。除此之外，我们中网软件其实也是可以的，就它是国产跌跌新总统，所以说他就做这个，其实也是有一些核心的这些技术的这样一个基金。

发言人1   27:22
刚刚就讲了这个数据蓝天的这个层面和其他的我就接着后面去去去讲了。然后第二个就是市场空间和市场空间。这个数据的市场空间其实很好算。就比如说你真实场景的，你就按照一小时大概2000块钱预算，然后我们的你就按一小时怎么计算，然后每家基本上就是1000万个小时需求起步。1000万个小时起步每加入1000万个小时，那么可能加在一起可能就至少达到50001000小时。然后1个小时你按7000块钱预算，然后这个市场随时算出来，这个市场大概是一个打底500亿的市场，这个数据的占打底500亿，这是这个数字这一块的这样一个东西，一个一个产出其次就是一些其次我要讲的就是这种，就是这个刚刚讲过的那个就转身其实讲过了。对，然后下面我讲的是这个。

发言人1   28:36
获取一些智能数据的一些方式，就是详细再再讲一下，看看这个去给大家自己讲一下，主要真实数据的这样一个采集。一般你要采集一个真实数据，基本上就是一个第一种就是自有实体硬件的一些采集，这里就是你比如说用你这个自动驾驶，或者是从沿路上跑，然后这个时候你就要携带一些传感器，就是IMU这些东西。IMU或者说是这样一个视觉传感器，或者说是惯导去去进行一个采集。

发言人1   29:17
然后第二个就是VR，VR的话就是对一些行业的主流方案，目前行的方式就是操作员给佩戴一些VR的设备和基础套。那么远程的自动机器来完成任务，系统同步来记录人类的众多轨迹和力度的一个指引。现在这个玩家就是自己的R3模型，它主要是靠着VR的操作来进行大量的柔性的一些操作。对，但是VR这个设备具有局限性，因为VR设备是在十年和一直反馈出来挟持女性的，所以你后续还是出去需要去进行去校准。

发言人1   29:55
就是VR现在做做这个VR的超的公司，其实也蛮蛮多的。这一块就是像这个龙旗科技，这些就是叫汇成股份。其实他们就是在这个有是有布局的，包括空宇柱，空宇柱也是在给一些头部的机器人公司做一个窑仓的这样一个数据的一个采集，然后其他的就是关于一些互联网的海量数据。这个就是字节，字节的地址，然后他的抖音这边就是全球最大的文件的数据库，然后make的GPI，GPI和这个google的google那边也是有，所以这个数量非常大的，毕竟成本比较低。然后现在是一些世界模型的一些统计的数据但是他的问题在于他们是能做无监督的训练，他是很难学到这个动作，因为动作导致推理后果的这样一个基本的因果关系的。因为他你看这个视频，视频里面相对来说它的画质、噪音整理请关注公众号思维纪要社，更多纪要请加V西安20210130。

发言人1   31:12
有问题的就是说你比如说那一个车一个视频里面这个车相撞了，但是它反映到在视频里面，它可能是有各种的噪音的。所以说他他如果拿这个视频数据线，他对这个物理的这是你们是有一定的层次的。其次大概就是最主要是这些。然后你获得正式数据之后，其实后面还需要一系列的这样一个数据处理。比如说这样亲戚跟钱，时空对齐，包括一些数据分享和虚拟的一些切分。所以整个数据处理中心是它数据是非常不够用的。因为像现在像有智能，它可能这个数据它是无法迁移的。它具不可迁移其实就是一个智源采集的一个数据，以及说拿给这个打给这个语数用是不行的，他是不能迁移的。所以数据，所以知识数学永远是不然后还有审计成本提高。所以这是肯定是一个非常大的这样一个市场，平均可能大1000亿的这样一个市场的这样一个空间，大概是这个样子，大概是这个情况，然后你为了获得这些数据，刚才我说了你就要去采集。

发言人1   32:22
采集的话你就需要一些物理的一些感知。物理的感知层其实刚刚说了，物理的感知层其实就是一些奥秘、灯光、安培龙、福莱、汉威、比心恒恒辉安恒辉安防、华谊科技，其实他们都处于这个物理AI感知层。那么对他感知的是什么呢？他感知的其实是就是它的空间坐标、尺寸、形貌来这些东西目前奥比中光它是基本上3D视觉群技术的一个布局，还有万集科技开源运输激光雷达的这样一个东西。然后IMU这块地，IMU这些包括六维密，其实都是一个核心的这样一个数据威胁感知数据的这样一个东西。所以这是一个重要的一个方向，标题也很多，刚好我们类型的地块。

发言人1   33:22
然后最后来看，就是一些执行层。对，执行层的话就是刚刚说到一些，执行层的话，其实就是一些我们推荐的一些标的，什么思莹、科森、福赛、赵薇、常宁、顾科，就是可以的。这其实这个阶段我们觉得从培训角度来说，OCAI肯定是最大的。所以因为OCAI是特斯拉波这波行情可以类比24年底的特斯拉的这波行情。

发言人1   33:53
24年底特斯拉这波是啊，应该是你这个是刚发布那个PPT出来，然后直接市场就是干那个最早的时候干那个比特干就就是我觉得这比内部马上可能有很多会去公司，可能会给欧鹏AI增量。因为欧鹏I现在我们了解的情况，它其实方案是你进行的就上升大概的首部分进行的是基本上是确定的方案了，逐步的方案确定了。但是下车目前没有确定方案的，所以后续可能会有很多公司会来送样，所以这些公司就是我们需要去关注的一些点所以OpenAI理论上它的可能进度更大，然后产品因为刚开始可选的标的足够多，可能后续可能来说足够多，而且想象空间就会很大。

发言人1   34:43
因为欧盟I的话，目前它是有很强人的。他基本上靠他的这样空间的业务，或者说他的数据能力的模型能力提升，他其实AI的增速是很难生产目前几千亿美金的美元平台车。所以说它需要去消化每年几千亿的资本配置，它必须要有个新的场景去去落地。这个的话其实除了除了这个活动之外，我们认为最大的场景其实或者说是可系列范围最大场景还是物理，所以他的想象力会非常大，而且处于一个0到1的这个阶段，我觉得是弹性能巨大的我觉得。

发言人1   35:25
其次就是关于去年目前明年对业绩对接的车已经非常高了。到明年上半年周产，第一个周产可能就6000台的周产，到年底可能有一个两万台的周产，后面基本上就按照百万台这个框架去走了。很多的核心公司基本上都有一个百亿百亿甚至百亿以上级别的收入的衡量。按照5APS去看，人在100万才赚到510 110的公司，基本上是一个不低于500亿。所以这些公司都有非常大的一个弹性。

发言人1   36:04
这次形成的这样一个情况最后我们我们讲一下大概讲一下我们的对持续性的看法。我们认为这个的话是非常持续的，那么持续到什么时候呢？持续到AI硬件所有的利空，或者是AI的AI的对AI的硬件持续到这个属于持续到市场形成一个共识，就是市场的共识要去干硬件的，可能它就会阶段性的休息。那么什么时候市场形成共识去干硬件，我认为时间还很早，因为他需要几个条件，因为要筹码资金，这需要时间的。

发言人1   36:44
第二个利空被消化完，这个利空的包括这个利空包括这个SPC，包括这个涨价的传导，包括这个存储扩展这个预期，包括等等展区，这些包括这些问题，很多东西利空需要逐步消化完。其次的话还需要一些还需要这些北美的一些AIR或者是各方面的配合。所以从目前来看，能够要达成一共识去干海外硬科技的条件，还有没有达到一个成熟的一个状态，所以在这之前我觉得这些机器人都是一个组成这样的一个状态。并且这个行业目前没有任何的利空，不像科技可能会有各式各样的供给端约束或者下移的问题，他没有完全没有任何地方，后面会不断的行业你好，会一直有你好，然后行业是明年是明确的向上的这样的进入一个上升的这样东西。而且随着海外的什么SO pik、字节，欧洲员都要下场做这个世界模型，我觉得大脑的问题很快难解决。

发言人1   38:00
所以这个逻辑我觉得肯定是有希望成为下一波的。类似于近两年说的那种口径的一个支付宝。整体来看，我们认为现在正处于主观上的形势，很多公司可能都会有一倍就是一就是到一倍以上的这样涨。对今天的整个电话会议在到进行到此结束，谢谢各位同学。

发言人1   38:32
好的，辛苦老师，感谢大家参加本次电话会议，会议到此结束，祝大家生活愉快，再见。本次会议仅面向开源证券的专业投资机构客户或受邀客户，仅供在新媒体背景下研究观点的及时交流。第三方专家发言内容仅代表其个人观点、所有信息或所表述的意见并不构成对任何人的投资建议。未经开源证券事先书面许可，任何机构或个人严禁录音、转发及相关解读。涉嫌违反上述情形的，我们将保留一切法律权利。感谢您的理解和支持，谢谢。
