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社交型協作機器人基於情境的涵意提供適切的服務 

摘要  

本文的目的是提出一種社交型協作機器人應用情境的涵意,學習並預測人類的

想法,進而提供「剛剛好的服務」。為了在人類社交環境中與人友善的互動, 機器人

應具有情境感知瞭解人類社交技巧的能力並且表現出得體的行為。 

在本文中,情境式上下文著重在讓機器人感知他人是否需要幫助,根據預測的人

類想法,機器人提供剛剛好的服務。剛剛好的概念來自鼎泰豐餐廳的董事長, 他說:

「服務不足,是怠慢;殷勤過頭,變成打擾,『剛剛好的服務』是鼎泰豐團隊努力追求的

目標」。在服務業方面,當顧客需要幫助時,服務員主動提供服 務是非常暖心的。換

句話說,當顧客不需要幫助時,不去打擾他們是很體貼的。 

我們提出兩個深度學習模型,作為機器人的情境式上下文感知,並從人機互動中

觀察並學習判斷人類的意圖。基於深度學習模型,我們賦予機器人感知人的意向的能

力。因此,機器人可以基於預測的人類心理狀態,做出適當的社交行為。實驗結果表明,

與常規分類器相比,我們提出的深度學習模型可以使機器人顯著 提高預測人類思維

的準確性。此外,在判斷人是否需要幫忙的任務上,基於情境 式上下文的預測結果與

服務業人士的意見保持高度一致。  

研究的問題所在及研究動機 
本文的目的是開發一種社交型協作機器人，以提供“剛剛好的服務”，使用基於

情境環境的感知來感知人的思想。在不久的將來，越來越多的人性化機器人將參與

到人類的生活中。為了在人類社會環境中更加友好，機器人應該具有社會語境知覺

的能力。在本文中，我們提出兩個深入學習模型，從以前的人機交互觀察中學習，

以使我們的機器人能夠感知人的需要。因此，對人類狀態的適當社會行為將由機器

人作出反應。實驗結果表明，提出的深度學習模型可以顯著提高從人類相互作用行

為預測人的參與的準確性。此外，我們的社交型協作機器人的預測與服務行業人士

的意見高度一致。 

 
 



技術研究方法及創新性  

特徵擷取

 
圖 1 卷積式auto-encoder 基於卷積式類神經網路. 

 

圖 2 展示手工特徵。（a）是原始的原始圖像。（b）顯示了定向梯度直方圖

（HOG）特徵。 （c）顯示光流特徵. 

圖1顯示我們使用Deep Learning 的一個分支CNN(Convolutional Neural Networks) 做

了一個auto-encoder 目的是希望可以幫助我們抽取人類姿態的資訊並降取資料維度，

圖2則是我們選擇的一些分係人類姿態的特徵來與我們的auto-encoder 做比較。 

演算法架構  

循環神經網絡（RNNs）是序列學習中最著名的模型。 與傳統的前饋神經網絡不

同，RNN具有循環連接，使得它們能夠從先前輸入的全部歷史映射到目標向量。  

圖 3 (a) LSTM-based 模型 (b) CNN followed by LSTM 模型  

 



在監督學習中，RNN可以通過反向傳播時間（BPTT）與順序輸入數據和輸出目

標進行訓練。 然而，模型訓練 BPTT 期間梯度爆炸或消失的問題阻礙了 RNN 的表

現。 這意味著基本的 RNN可能不會處理長期依賴[23]。 因此，長時間內存網絡（LSTM）

是一種建議，以防止這些問題。 一個 LSTM單元由三個門和單元狀態組成，LSTM單

元的方程如式（1）-（5）所示 (6)則是我們定義的 cost function。 

 

model (b) 與 model (a) 最大的差別在

於在model (a) 我們需要分別學習空間和時

間因素，這意味著我們提取空間特徵，然後

應用LSTM來順序學習。 在最後一個實驗中，

我們想在一個模型中，從深入學習的模型自

動學習時空特徵。  這意味著CNN隨後是

RNNs，增強了學習架構，如圖1所示。 7可

能潛在地保持提高準確性的能力。 因此，增

強的學習架構以原始圖像，HOG圖像和光學

流量圖像作為輸入。 

 

 

 

研究成果  

演算法評估（五倍交叉驗證） 

 
Table 1 

 
Table 2 



 
Table 3 

來自 Table 1的結果，應用 LSTM-RNN架構，SVM和高斯樸素貝葉斯從上述特徵中分

類人類需要幫助。Table 2 顯示應用 LSTM-RNN 架構,SVM和高斯樸素貝業斯將上述

兩種特徵接在一起做多種特徵輸入的比較。來自Ｔable3的結果通過 5次交叉驗證，

應用 CNN接 LSTMs架構，以從不同的輸入圖像中學習。我們發現，機器人可以通過

加入時間與空間中的資訊大幅提升辨識率，進而提供剛剛好的服務 

 
社交型協作機器人判斷 ＶＳ 服務業專業評估 

 
圖 4 

     我們想分析服務行業人們對社會機器人的預測與決策之間的相似性。因此，

我們使深入學習 model 2 (CNN followed by LSTM )即時的運行，從而機器人可以觀察

一個人的行為，並實時預測他/她的表情。兩個觀察結果如圖 3所示。當一個人出

現時，機器人首先開始問候，開始觀察大約五秒鐘的人的行為。那麼機器人就會對

人類思想的預測做出適當的反應。如果只有預測人類的思想是真的（即人們可能需

要一些幫助），機器人會主動禮貌地說“我可以幫你嗎？”否則，機器人將保持沉

默，以免打擾人。最終共有 29個人機交互。然後，這些意見也由 17名服務工作

人員進行評估，其中包括鼎泰鋒員工，餐廳主廚，餐廳老闆，醫院實習生等。服務

人員被要求回答一個問題，如圖 1所示。每次觀察 10次。最終的決定是否會禮貌

的問“我可以幫你嗎？”每次觀察都是通過投票方式進行的。我們讓人們在鼎泰豐服

務，每人三票，其他人一票一票。精確度結果如 Table 4所示，最正確的標籤是由

被觀察者給出。圖五 顯示的是人與機器人在分辨被觀察者需不需要幫忙的圓餅分

布圖。 



 

               圖5                                        Table 4 

 

產業應用及其重要性  

在本研究中，我們展示了一個令人興奮的結果，機器人具有潛在的能力從情境

環境中學習，以提供“正確的服務”。我們開發的最先進的技術，允許機器人成功地

從順序的人類行為學習。因此，機器人可以提供更大的適當的服務，更友善和更體

貼。在實驗結果中，我們發現人體語言揭示了人類思想的信息。此外，通過考慮時

空因素，我們檢索了確定需要援助的重大進展。關於 HOG特徵，它通過高斯樸素

貝葉斯分類器得到 60％的準確度。但是，它適用於基於 LSTM的分類器的 69％的

準確性。在編碼圖像方面，SVM分類器只能產生 49.5％的精度，僅僅是機會。然

而，通過基於 LSTM的分類器分類的順序編碼圖像的精度提高了 73％。在第三個實

驗中，通過融合編碼圖像和 HOG特徵，精度提高到 75％。第四個實驗表明，通過

採用光流作為輸入特徵，CNNs跟隨 LSTM深度學習模型產生 78％的精度。令人鼓

舞的結果表明，通過從觀察中學習，該機器人可以提供“正常服務”的重要一步。最

後一個但不是最少的實驗，我們使實驗 4中提到的深度學習模型在機器人上實時

運行。然後，將機器人的預測與服務行業人員的決策進行比較。有趣的結果表明，

社會共同機器人與服務業人士之間有 96％的一致意見。這個實驗表明，我們的深

度學習方法可以具有與在服務行業工作的人相同的能力來感知他人的需求。 


