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全文摘要
公司运用高效率的视频编解码和多模态超压缩技术，实现了低延迟的实时传输，适用于远程遥控操作，即便在网络条件不佳时也能保证视频流畅。通过与京东等企业的合作，展现了技术在机器人应用中的高效性，尤其强调了低延迟对于远程操控机器人的重要性。此外，公司在多模态AI领域取得进展，发布多模态大模型和研发机器人专用视觉模型，提升了机器人的感知能力。公司正探索这些技术在巡逻、巡检和清洁等领域的广泛应用，并致力于硬件平台开发、数据采集与分析。未来，公司计划与更多本体厂商合作，通过技术优化减少算力需求，以适应更广泛的市场需求和应用场景。

章节速览
00:00 超低延迟技术驱动智能机器人业务发展
对话介绍了基于视频编解码与多模态超压缩技术，实现1500公里内80毫秒延迟的实时传输，支撑京东等企业机器人远程操控。核心在于Black Eye多模态模型，支持少量样本快速任务扩展，应用于巡逻、清洁场景，如京东物流园项目，已步入商业化阶段，收入超千万元，技术主线聚焦世界模型、智能体与RTC三位一体的物理AI体系。

04:01 瑶操技术在数据采集与行业应用中的核心价值
讨论了瑶操技术在数据采集中的优势，如真实环境采集确保数据高保真、多模态与多样性，以及其在京东物流、政企客户等场景的应用，强调了核心技术对行业赋能的重要性。

08:38 京东物流中心机器人化改造与合作模式探讨
对话讨论了京东全国200个物流中心机器人化改造的项目，涉及巡逻巡检和清洁任务。项目中标方作为平台运营商，提供机器人上装件、模型及多机器人协作平台。与云深处、语数等本体厂商合作，采用两种模式：一是京东自行招标机器人本体，合作方负责适配；二是作为供货商，为终端客户提供上装件及系统。商业模式灵活，体现了与不同厂商合作的策略。

11:17 世界模型与机器人理解：数据驱动的进化与商业策略
对话探讨了机器人理解世界的模型进展，强调了多维度理解和数据效率的重要性，特别是通过deception技术实现的场景迁移能力。讨论了机器人业务的定价模式，包括硬件项目制、大脑能力订阅、使用量计费和运营分成，指出硬件为入口、数据驱动为长期壁垒的收入结构转型。同时，介绍了联邦演化模式下模型优化和数据采集的策略，避免直接从客户处获取数据，而是在真实场景中自动优化模型。

17:45 算力需求与远程银行号技术前景探讨
对话讨论了世界模拟机器人项目对算力的需求增长及缩减策略，同时提及远程银行号技术在高质量数据采集中的应用前景，以及公司技术优势在京东项目中的体现，强调了低延迟技术的重要性。

22:36 全站机器人本体发展路径规划
讨论了未来逐步迈向全站机器人本体的规划，当前策略侧重于数据采集与大模型训练，计划与更多本体厂商及终端用户合作。尽管目前不考虑自产本体，但未来技术成熟和模型优化后，将考虑本体制造纳入产业链，常州子公司已做好相关准备。

25:12 京东物流机器人化战略与成本分析
讨论了京东物流中心机器人化改造的初步投入和未来规划，指出京东已将巡逻巡检及清洁工作机器人化，预计未来会扩展至包裹处理等复杂场景。通过对比人工成本，强调了机器人化在经济上的可行性，同时也提到了技术挑战，如机器人独立作业能力及异常情况上报。随着技术进步，预计更多物流场景将实现机器人化，带动行业变革。

29:05 公司世界模型技术与京东项目合作亮点
对话中讨论了公司世界模型的先进性，特别是在巡逻巡检方面的自动更新能力，以及作为独家机器人平台供应商参与京东项目的重要意义。公司还展示了在物理AI、数据采集和远程草原操平台等领域的全面布局，强调了与京东及其他领域的深度合作及技术优势。

发言总结
发言人1
首先介绍了公司核心技术的发展和应用，特别提到了视频编解码和多模态超压缩技术，这些技术使得公司能够实现超低延迟的实时传输，从而开发出了远程遥控平台RRTC，能够在1500公里外实现端到端80毫秒以内的延迟，即使在网络不稳定的情况下也能保证视频画面的流畅。发言人强调，低延迟对于机器人在真实场景中的远程操作至关重要，因为机器人在遇到异常情况时需要人的快速远程干预。在此基础上，公司进一步发展了适用于机器人的多模态AI模型、空间视频技术和世界模型，使机器人能更好地理解和适应环境。

此外，他还概述了公司的智能机器人业务布局，包括硬件标准化的智能组件、多模态AI加空间视频的战略升级，以及与京东等大型企业的合作项目。这展示了公司在智能机器人领域的全面技术实力和市场应用能力。

问答回顾
发言人1 问：在机器人技术中，为什么低延迟实时传输如此重要？
发言人1 答：低延迟实时传输至关重要，因为在真实的场景中操作机器人时，人在异常情况下需要快速远程介入。为了实现这一目标，必须保证超低延迟，例如做到1500公里外端到端80毫秒内的延迟，以确保当红的瑶操能成为连接机器人和人智慧的桥梁。

发言人1 问：黑猫（black eye）多模态大模型是如何发展的，以及它在机器人技术中的应用是什么？
发言人1 答：黑猫多模态大模型从底层技术平台自然发展而来，用于构建机器人专用的视觉模型和deception通用感知范式。该技术能够在较少的样本（50张）情况下，达到传统方案需要几万张标注数据的效果，并且该技术源于公司董事长去年在UPS2025发布的spotlight级别的论文。

发言人1 问：目前黑猫RSI系统的研发进展如何？
发言人1 答：目前世界模型已完成研发，即将正式发布；完整的自净化闭环的black eye RSI系统处于研究过程中。同时，集成智能机器人业务也进入了商业化阶段，收入超过千万元，采用标准化智能双创件作为硬件载体，并与多家本体商合作，主要应用场景为巡逻巡检和园区清洁。

发言人1 问：在视频内容编解码技术上，咱们有何核心技术和未来在多模态、物联网、行业应用中的规划？
发言人1 答：公司拥有25年的视频编解码技术积累，战略升级为多模态+互联网+行业。瑶操技术在真实环境中的应用，如京东物流园多机器人协同运营项目，可以高效收集数据并赋能后续物理应用。瑶操技术在真实环境下的数据采集相比其他方式能更好地提升数据保真度、多样性和多模态性，从而提高模型泛化能力和整体数据质量。

发言人1 问：为什么选择在真实环境中采用瑶操技术进行数据采集，而不是在素材中心或异构数据采集方式？
发言人1 答：选择真实环境下的瑶操技术是因为主流的数据采集方式存在局限性。素材中心数据采集受限于机器人活动范围和预设任务，缺乏泛化能力和数据多样性；而异构数据采集可能导致被采集者动作异化，数据有效性低。相比之下，瑶操技术能获取高保真、多模态且具有丰富多样性的数据，更适合构建世界模型并实现agent自学习过程。

发言人1 问：京东项目的具体情况是怎样的？
发言人1 答：目前京东项目的第一阶段在全国有200个物流中心进行机器人化改造，主要负责物流中心的巡逻巡检和企业清洁。我们作为平台运营商中标了这个项目，提供机器人上装件、模型以及多机器人协作平台。

发言人1 问：与金枝榆树和云深处的合作模式是怎样的？
发言人1 答：合作模式有两种。一种是京东自招标机器人本体，我们仅需做好适配性工作；另一种是当终端客户是金枝榆树或云深处时，我们作为供货商提供上装件、配套模型和落地系统。

发言人1 问：目前公司在构建世界模型方面的进展和规划如何？
发言人1 答：公司在构建世界模型方面致力于让机器人理解整个世界，而非机械复现人类动作。例如，在抓握不同尺寸杯子的场景中，不仅要教会机器人抓取，还要使其理解摩擦力等物理原理。公司通过视频和图片标注技术，以及传感器数据，使机器人模型具备多维度理解世界的能力，并且正在探索用较少的数据量实现场景迁移。

发言人1 问：公司如何利用模型解决多种感知任务并减少数据用量？
发言人1 答：公司已将大模型改造为感知模型，一套模型可解决深度估计、关键点分割等六种感知任务，性能媲美专门训练的单任务引擎，但所需数据量仅为对方的极小比例，比如对比CM来说是0.06%。

发言人1 问：对于机器人业务的未来定价或收费模式有何展望？
发言人1 答：目前阶段主要以硬件加项目制为主，上装件硬件大约5到10万台一套，加上模型和平台费用大约20到30万元。未来演进方向包括按机器人订阅、使用量计费和运营分成，从一次性向经常性收入迁移。

发言人1 问：数据如何获取及使用？
发言人1 答：公司无需客户传送数据，其在真实场景中运行时自动采集数据优化模型，并采用联邦演化模式将演化好的模型拉回机构，以达到训练模型的目的。

发言人1 问：面对公司业务发展对算力和数据需求增大的问题，公司有何规划和融资需求？
发言人1 答：公司已针对未来场景泛化、提升渗透率和开拓客户对算力和数据需求进行规划，并考虑了相应的融资需求，但具体细节未在此部分透露。

发言人1 问：在实现世界模型的过程中，为什么不仅需要视频数据，还需要更多维度的数据，并且对于算力的需求是怎样的情况？
发言人1 答：在构建世界模型时，除了视频数据外，还需要包括触觉、声光等多元维度的数据输入，因为整个数据需求呈指数级增长。虽然模型对算力的需求很高，但我们可以通过利用deception方法来减少部分算力需求和训练时长。随着项目的推进，公司可能会采购更多的算力，但目前来看，现有资源基本满足需求。

发言人1 问：远程银行号项目如何在高质量数据的获取中发挥作用，以及该产品在行业前景和客户需求方面有何感知？
发言人1 答：远程银行号项目将在大模型公司对高质量数据需求的环节中发挥作用，这种高质量数据主要来源于真实环境下的真机采集。我们的产品将通过远程遥控技术，在行业前景上发挥作用，并能感知到终端需求的状况。目前，我们在与京东等客户的合作中，经过三十多个竞争对手的竞争后中标，展现了我们在数据采集方面的优势。

发言人1 问：公司技术角度如何看待在真实场景中数据采集的延迟问题，以及这如何影响与京东的合作？
发言人1 答：在真实场景中，延迟是至关重要的问题。例如，在容错率较高的场景如巡逻巡检、清洁作业中，如果延迟较大，可能导致机械臂在操作过程中出现意外碰撞，影响生产效率。因此，低延迟是京东选择我们公司的重要原因，他们需要通过远程遥控技术进行高效的数据采集，以确保机械臂作业的安全性和稳定性。

发言人1 问：公司在向全站机器人本体迈进的过程中，有什么样的规划路径？
发言人1 答：目前公司并未将极致做机器人本体作为重点，而是更侧重于通过与更多本体厂商和终端用户合作，获取大量数据以训练好大模型。随着未来本体技术的成熟和模型训练效果的提升，公司不排除将本体制造纳入产业链中。同时，公司也在常州建立了子公司长虹智能机器人，预留了土地和工厂，以配合未来的发展需求。

发言人1 问：关于京东在巡检机器人的战略布局及其开发支出的情况如何？
发言人1 答：京东目前在第一阶段规划中，有数亿元投入用于物流中心机器人的部署，特别是巡逻巡检和清洁工作已实现机器人化。虽然尚未将包裹分拣环节纳入规划，但随着技术升级和初期成效显现，预计未来整个园区的物流自动化程度将逐步提高。京东高层如刘强东也表示支持员工从事机器人检修工作，显示出对物流中心机器人改造的坚定信心和长远规划。

发言人1 问：公司现在世界模型处于什么样的水平？
发言人1 答：公司提交的项目方案中，面对三十多家竞争对手，最终成功作为独家机器人平台供应商进入京东项目，这表明公司的世界模型具有较高水平。目前公司在巡逻巡检方面的世界模型已能实现自动更新模型，当发现非规划区域有异常情况时，机器人能自动标注并调整路线，避免不必要的巡检或报警，展现出较强的技术实力。

