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全文摘要
机器人行业正经历革新，得益于OpenAI发布的GPT6X模型对机器人能力的显著提升，特别是在研发机器人大脑方面展现出巨大潜力。首席分析师强调，实际操作数据对于机器学习模型的成熟至关重要，指出通过真实世界的互动来收集数据的重要性。讨论了物理AI的概念，强调机器人需在真实环境中学习和工作，以更有效地解决问题。提及了物理AI领域内如奥普特和博众精工等企业的应用和市场地位，凸显了这些企业在机器人技术和物理AI方面的领先地位。最后，提出了对机器人产业链中不同环节的投资建议，强调数据采集设备、物理AI及国产机器人本体的重要性，并展望了未来投资方向。

章节速览
00:00 机器人产业发展与真机数据采集趋势
会议探讨了机器人产业的发展，特别是OpenAI和商汤科技在GPT6X模型上的合作，以及OpenAI研发机器人大脑的计划。强调了真机数据采集和物理AI在推动机器人技术进步中的重要性，提出了从数据采集到物理AI，再到机器人应用的行业发展路径。

01:59 真实数据采集的必要性：虚拟与互联网数据的局限
讨论指出，尽管互联网和虚拟世界提供了大量数据，但由于缺乏精确解析解和深度信息，这些数据无法完全模拟真实物理世界，尤其在动作执行和环境交互方面存在明显不足。因此，为了提升模型的准确性和实用性，真实数据采集显得尤为重要，特别是在机器人动作指令生成和物理环境适应性训练方面。

04:50 海量数据采集与AI模型训练的重要性
讨论强调了高质量数据对于AI模型训练的关键作用，指出当前虚拟仿真与互联网数据不足，需通过大量真实数据采集来提升模型性能。提及了全球数据采集量预测，从千万小时增长至百亿级别，以及有效数据与原始数据的转换率。分析了数据采集设备的市场需求，预计未来将有350万台的销量空间，带来千亿市值潜力，突显了数据采集行业的巨大商机与挑战。

07:52 设备耗材属性与AI素材采集设备市场分析
讨论了设备作为耗材属性的重要性，以及在AI素材采集设备领域的市场潜力，重点分析了龙旗科技在该领域的领导地位及其业务规模，包括与顶级客户的合作和预期的市场增长速度，强调了摄像头和生产单元作为核心组件的价值。

10:41 物理AI：真实场景数据驱动的机器人进化
对话探讨了物理AI的概念，即AI结合执行器和传感器在物理世界中解决问题，强调了真实应用场景数据对模型训练的重要性。指出不同形态的机器人需特定数据，提倡使用真机采集真实用户数据以优化模型，实现AI与物理世界的深度融合，促进机器人实战能力的提升。

13:06 AI模型训练与真实应用场景的重要性
对话深入探讨了AI模型通过真实应用场景的数据反哺实现迭代优化的关键性。强调了在实际操作中，如烹饪等具体任务，通过大量实践与评分机制，AI模型能不断提升性能。讨论了基础模型与专业模型的区别，以及在物理AI领域，如苹果应用中的模型迭代与数据积累，形成了难以逾越的竞争壁垒。最后，提到了奥普特作为物理AI领域的领军企业，通过九年时间完成模型迭代，积累了大量有效数据，确立了市场领先地位。

16:26 OpenAI产业链与国产机器人本体的投资分析
对话围绕OpenAI产业链展开，指出博众精工、奥普特等公司因其订单量和技术优势在产业链中占据重要位置。提及特斯拉即将发布的第三代机器人及周度生产2万台的目标，强调恒力液压与科达利的组合为经验领域的核心企业。讨论还涉及国产机器人本体的重要性，认为其是数据采集和物理AI的终极载体，推荐关注视频能源、资源及语速等公司。整体分析涵盖素材、物流及本地化三个方向，提出先素材后物流再本地的投资逻辑。

发言总结
发言人1
他在长城机械机器人盛会上强调，尽管基建板块活跃一年，产业进展依然持续。他首先提及了OpenAI发布GPT-6X模型及商汤的论文，强调基础大模型对机器人能力提升的重要性。他随后指出，尽管虚拟仿真和互联网数据在训练模型中起到一定作用，但真实数据的采集对于模型的实际应用至关重要。他详细讨论了数据采集、物理AI和人形机器人在机器人领域的应用，特别提到了奥普特、博众精工和OpenAI等公司在这方面的贡献。他还强调了国产机器人本体在数据采集和物理AI中的关键作用，并为投资者提供了具体的投资方向和公司推荐。整体上，发言强调了真实场景应用和数据采集在推动机器人和AI技术发展中的核心地位。

问答回顾
发言人1 问：在机器人领域，OpenAI最近有什么重大动作？
发言人1 答：9月3号OpenAI发布了GPT6X模型，并且商汤发布了一篇论文，表明GPT6X模型作为机器人的基础大模型，能够显著提升机器人的能力。这一效果是通过购买100万小时的真实世界数据来投喂给模型达到的。

发言人1 问：OpenAI为何要研发机器人的本体来研发机器人大脑？
发言人1 答：OpenAI首席执行官奥特曼表示他们计划做机器人，其中核心目的是研发机器人大脑。他们认为大脑要成熟，必须要有海量的真实场景数据支撑，而真实机身体验是获取这些数据的重要途径。

发言人1 问：数据采集和物理AI在机器人领域的重要性是什么？
发言人1 答：数据采集对应的是数据采集平台和设备，用于获取真实世界的数据；物理AI，特别是人形机器人，是物理AI的终极载体。行业目前的发展思路是先进行数据采集，然后转向物理AI，最后关注机器人的实际问题。

发言人1 问：为什么现有的互联网视频数据和虚拟访问数据无法满足机器学习的需求？
发言人1 答：现有数据如互联网视频和图片等虽然有用，但存在系统性的物理偏差，因为真实世界的复杂物理方程往往没有精确解析解。此外，这些数据缺乏机器人可以执行的具体动作维度信息，如位置、角度、力度等深度信息，因此真实数据对于修正和优化模型至关重要。

发言人1 问：那么真实数据在机器人技术发展中的作用是什么？对于数据的需求量有多大？
发言人1 答：真实数据是机器学习和AI技术训练中不可或缺的底层资产，它能够帮助消除虚拟仿真和互联网数据中的系统性偏差，并提供准确的物理世界信息定位。无论是虚拟仿真数据还是互联网上的社会数据，都无法完全替代真实数据的重要性。数据的需求量是海量且难以量化的，类似于2023年GPT模型训练所需的海量文本数据。只要确定了使用真实数据这条正确的路线，就可以大力投入并取得成果。

发言人1 问：机器学习模型的性能提升是否需要海量的数据？数据量级和有效数据之间有何区别？
发言人1 答：是的，机器学习模型要实现显著的性能提升，确实需要海量的数据来训练和优化模型。例如，AOI模型通过使用100万小时的数据获得了很好的效果。在中国销售行业中，已有公司投入10亿美金级别的数据采集开支，大型模型公司如谷歌、字节跳动等都在加大这方面的投资。原始数据经过清洗和处理后转换为有效数据，转换率并非100%，例如，8小时的原始数据可能只有1到1.5小时的有效数据可用。因此，有效数据体量远大于原始数据体量，比如全球维度下，今年约有1000万小时的有效数据，预计三年内将达到百亿级别的有效数据量。

发言人1 问：按每天8小时采集数据计算，一年可以达到多少台设备的销量？
发言人1 答：按照每天8小时的数据采集量，一年365天对应的是350万台级别的销量。考虑到单台设备成本为1万元，这意味着市场规模将达到350亿级别的算力空间，具有上千亿级别的市值空间潜力。

发言人1 问：素材设备是否为一次性消耗品？
发言人1 答：素材设备并非一次性消耗品，但其寿命通常在半年到一年左右，需要定期更换，因此具有类耗材属性。这表明设备投入市场后会不断产生需求，进一步扩大了市场容量。

发言人1 问：目前在这个领域中哪个公司在做素材设备并且量比较大？
发言人1 答：目前龙旗科技是素材设备领域最大的公司，其下游客户包括OpenAI、Meta、谷歌等国内外知名机构和企业。今年龙旗科技计划做1000万小时的素材量，出货量每月可达一万台级别，预计明年收入将实现翻倍增长。

发言人1 问：奥普特在素材设备领域的发展潜力如何？
发言人1 答：奥普特在素材设备领域被认为是该方向的中军王牌，有望成为设备端的重要参与者。随着业务量的增长，奥普特将在素材设备领域占据较大市场份额，并带动相关硬件如摄像头和IMU光线生产单元的需求增长。

发言人1 问：物理AI是什么，它与素材的关系是什么？
发言人1 答：物理AI是指AI真正产生物理世界中作用的应用，比如通过AI技术驱动的实际生产力提升场景。在素材处理基础上，物理AI是对素材进行更深层次分析和利用的核心部分。

发言人1 问：物理AI如何与真实物理世界结合并产生产业价值？物理AI领域的竞争焦点在哪里？
发言人1 答：物理AI是AI技术与执行器、传感器的集合体，它不仅限于人形设计，还可以是各种形态。其核心在于将AI技术应用于物理世界中解决实际问题，创造真实的价值。同时，物理AI的数据可以反哺模型训练，进一步提升模型性能。物理AI领域竞争的关键在于能否在真实应用场景中实现规模化应用和盈利，解决实际问题。例如，特斯拉在物理AI领域通过真实场景的数据积累和模型优化，已经建立了显著的竞争优势。

发言人1 问：在不同机器人之间如何复用数据和调整模型以适应不同身体结构？
发言人1 答：不同机器人因身高、体重、形态以及执行器类型等因素导致数据难以复用。理想的解决方案是使用自己生产的实体机器人采集真实应用场景的数据来训练模型，并在自己的机器身上应用，这样能实现更好的效果。如果在真实应用场景中使用预训练模型，也需要结合具体机器人的特性进行微调和后训练。

发言人1 问：如何利用真实应用场景数据对机器人模型进行持续优化？为什么真实应用场景的数据对于机器人模型训练如此关键？
发言人1 答：让机器人在真实场景中执行任务，例如制作菜品，通过多次尝试记录下不同评分的实验结果，然后基于高分维度调整流程和结果，并结合基底模型和分层模型（或垂类模型），通过真实的任务完成情况来反哺和优化模型。真实应用场景的数据能够让机器人在实际操作中积累失败和成功经验，从而不断调整和优化模型。这种后训练过程能够帮助机器人更好地适应真实环境并提升性能，而且谁能在应用场景中真实落地并掌握后训练的优势，谁就能在竞争中拉开巨大差距。

发言人1 问：物理AI中的“GPT”是什么概念？
发言人1 答：物理AI的GPT是指在物理实体上使用海量真实应用场景的数据进行训练的过程，类似于给机器人提供大量的实践经验和失败案例，使其通过实战交互数据反哺模型，不断优化和改进自身性能。

发言人1 问：对于体量较大的物理AI公司，今年和明年其收入体量预计会如何变化？
发言人1 答：今年上半年该物理AI公司的收入体量为1.8个亿级别，全年预计是三倍以上，即达到5至6亿级别；明年则有望增长至6到10个亿级别的体量。

发言人1 问：OpenAI链中订单量最多、卡位能力最好的公司是哪家？
发言人1 答：博众精工是目前OpenAI链里跟踪到的最大订单公司，今年订单体量为5到10亿，并且有翻倍十几个订单体量的增长。

发言人1 问：奥普特在OpenAI链中的角色是什么？
发言人1 答：奥普特作为物理AI领域的头部公司，在OpenAI链中可能成为其视觉解决方案的提供商，即成为OpenAI的“眼睛”，同时科达利也在与OpenAI合作开发解释器。

发言人1 问：特斯拉在机器人领域的计划及其产量目标是什么？
发言人1 答：特斯拉计划在两个月内发布最新一代机器人，预计明年年底实现年产2万台级别，能耗大约1.50左右，意味着其潜在市场规模可达100万台级别。

发言人1 问：对于大资金关注的标的，有哪些值得推荐的组合？
发言人1 答：建议关注恒力液压和科达利这一命令组合，它们被定义为“绝代双骄”，在产业链中具有竞争优势，主业出色且资源丰富，有望在基金中取得不错成绩并获得较高产业地位。

发言人1 问：国产链方面，哪些公司或产品是值得关注的核心标的？
发言人1 答：国产链的核心标的包括埃斯顿、上海六轴片等集成机器人企业，它们作为物理AI的终极载体，在数据采集和产业链中发挥重要作用。

