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这份报告只回答一个问题
Physical AI（物理AI）并非2024年才出现。相关学术表达至少可以追溯到2020年，具身智能和机器人学习的

研究谱系更早。真正需要解释的是：为什么到了2024—2026年，物理AI才开始成为能够统摄模型、仿真、

机器人、产业场景和安全标准的上位标签？

本报告的回答是：行业的中心问题发生了转移。早期问题是AI能否理解物理世界并产生动作；当前问题是这

些能力能否在真实场景中稳定、低成本、可测量地运行。物理AI之所以扩散，是因为它为后一个问题提供了

共同名称。

这条解释同时服务两类读者。研究者可以据此观察产业叙事如何随现实矛盾变化；从业者可以据此判断下一

轮竞争的证据门槛，而不把声量增长误当成部署成熟。

01

能力形成
视觉、语言和动作开始进入

同一模型接口。

02

体系扩张
世界模型、仿真和合成数据

缓解真实训练约束。

03

部署筛选
成本、可靠性、安全和测试

成为新的中心问题。

04

标签扩散
企业、会议、政策与标准机

构开始使用共同语言。
→ → →
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结论先讲：物理AI的兴起，反映行业开始集中处理部署问题

总判断

物理AI并未创造一套全新的技术。它把VLA、机器人基础模型、世界模型、数字孪生、合
成数据、机器人本体、行业应用和安全标准重新组织起来。重新组织的依据，是这些环节
开始共同面对一个问题：如何把一次性能力演示变成可复制的生产系统。

第一，2024年以前已经有概念和技术，缺少的是统一产业问题

2020年的论文已经使用“physical artificial intelligence”；2021年的具身智能研究讨论身体与环境互动；

2023年的RT-2把视觉、语言与动作连接起来。[1–3] 当时各条路线仍分别回答材料、机器人学习、动作生成或

控制问题，尚未形成稳定的产业总称。

第二，2024—2025年的平台化把分散路线放入同一技术栈

GR00T、Isaac、Omniverse、Cosmos、Gemini Robotics和通用机器人策略，把基础模型、世界模型、仿

真、合成数据与机器人部署连续起来。[4–6, 14, 16] 物理AI由此获得上位标签所需的技术结构。

第三，2025—2026年的部署压力，使这个标签获得共同利益相关者

制造、自动驾驶、医疗等场景把问题推向成本、持续运行、故障、测试和安全。NIST开始讨论测量、生产率

和测试方法；企业开始发布全栈安全系统；中国公共材料开始使用工业物理AI、工业世界模型和虚实闭环。

[11–13, 19–21] 一个标签只有连接到预算、采购和责任，才会越过发布会成为制度议题。

第四，中美差异不会改变主线，只会改变进入主线的方式

美国更容易从VLA、基础模型、世界模型、平台和测量标准进入；中国更容易从具身智能、人形机器人、制

造场景、产业政策和自主技术栈进入。两条路线最终都要回答同一组问题：真实任务能否持续完成，仿真收

益能否迁移，单位成本能否下降，安全责任能否说明。

第五，未来一年声量大概率继续上升，价值会从“说出概念”转向“证明部署”

方向预测显示，制造部署、成本、订单、安全和标准的上升确定性高于本体硬件议题。物理AI仍可能保持主

要标签份额，但内部议题会继续分化。能提供任务、成本、可靠性和测试证据的行动者，更可能获得定义

权。
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R E S E A R C H  N O T E

研究说明
材料怎样支持判断，术语怎样统一
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研究方法｜以可核验公开材料支撑事实判断
本报告综合学术论文、企业与研究机构发布、政策和标准文件，以及GDELT、Hacker News和OpenAlex等公

开数据库。概念时间线依据原始出处；中美比较聚焦同类技术开发者的公开表达；传播趋势结合新闻声量、

技术社区讨论与重要事件；衍生议题依据企业、科研机构、标准组织和行业会议材料归纳。[22–24]

材料 能回答什么 本报告如何使用

学术论文、企业与机构发布 术语何时出现，行动者公开说了什么 确定概念与产业节点

中美同类技术开发者公开表达 不同市场更常使用哪些标签 比较叙事入口

GDELT、Hacker News等公开数据 声量何时变化，事件前后是否同步 观察传播节奏

行业应用、标准与会议资料 哪些议题进入产业议程，何时增强 判断议题转移

事件窗口只能说明时间上的同步变化，不能证明某次会议或发布造成了声量变化。预测用于传播规划和情景

监测，不用于估计行业收入、企业订单或技术成熟度。

全文统一使用“Physical AI（物理AI）”

英文主称统一为Physical AI，中文主称统一为“物理AI”。“物理人工智能”只在解释完整中文名称或保留

来源题名时使用。具身智能是重要研究谱系和中国政策入口，与物理AI存在交叉，但两者不作简单替换。物

理智能只在机构名、项目名或来源原义中保留。[1, 7, 9, 25–26]

NVIDIA中文术语表直接使用“物理  AI”；新华网经数字中国发布的材料写作“物理人工智能（物理AI，

Physical AI）”。这些一手中文材料足以支持本报告的主称选择。[9, 25]
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C H A P T E R  0 1  ·  C O N D I T I O N S

术语早已存在
2024年才具备成为上位标签的条件
起源问题的关键在于区分“首次出现”和“开始组织产业”
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2020—2023年解决的是“AI如何进入物理世界”
2020年的论文把物理人工智能定义为材料、力学、控制、感知和计算交叉形成的能力。[1] 2021年的具身智能

研究强调，智能不能只从静态数据中获得，还要通过身体与环境互动。[2] 2023年的RT-2进一步把互联网规模

的视觉语言知识转化为机器人动作。[3]

这三类材料解决的是同一个前置问题：如何让AI从识别和生成信息，走向理解环境并产生动作。它们提供了

技术方向，却没有把模型、数据、仿真、硬件和行业部署组织成一套共同产业问题。

2024年的变化是平台公司开始同时安排模型、仿真和机器人
2024年3月，GR00T与Isaac平台更新把机器人基础模型、仿真和开发工具同时发布；同年6月，COMPUTEX

演讲明确使用Physical AI组织计算、数字孪生和机器人叙事。[4–5] 这意味着物理AI开始承担分类功能：分散

在机器人、自动驾驶、工业软件和芯片平台中的路线，被放到同一个上位类别下。

2020

跨学科定义

2021

具⾝
智能
谱系 2023

VLA先导

2024

机器
⼈基
础模
型 2024

产业标签形成

2025

世界
模型
平台 2025

中国政策命名

2026

中⽂
公共
传播 2026

概念汇流

2026

全栈
安全 2026

WAIC产业议程

2026

WA
IC学
术议
程 2026

创新联合体

产业平台化与中⽂议程化阶段

F01 · 概念源流

2024年是物理AI从技术谱系进⼊产业上位标签的转折点
节点按⾸次公开发布时间排列；时间阶梯表⽰议程层级，不表⽰技术成熟度

资料来源：参考⽂献[1‒15, 18‒21, 25‒28]；循点咨询整理 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 概念的学术起点与传播转折点并不相同。2024年以后，物理AI开始连接模型发布、平台工

具、政策命名、中文公共传播和安全制度，才具备持续扩散的条件。
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2025—2026年补齐了政策、中文传播和制度入口
2025年中国政府工作报告以具身智能进入未来产业议程；Cosmos把世界模型、数据工具和仿真训练进一步

平台化。 [6–7] 2026年，数字中国材料直接使用物理AI，Nature Machine Intelligence讨论从具身智能到

Physical AI的概念汇流，NIST和企业开始把测量、测试与安全写入议程。[9–12]

这个过程解释了为什么一个已有术语会在2024年后突然变得重要：技术栈先具备连接条件，平台公司完成命

名，政策与会议扩大受众，部署与制度问题延长其生命周期。

本章结论：2024年是产业转折点，2026年是制度化起点
把起源写成“某个人发明了一个词”会遮蔽真正变化。物理AI的扩散来自多条路线在同一时期成熟，并被平

台、政策和制度行动者连续承接。下一步需要解释的是：这些路线为什么要被重新组织。
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C H A P T E R  0 2  ·  P R I N C I P A L  P R O B L E M

行业中心问题已经从“能行动”
转向“能部署”
技术能力扩大以后，成本、可靠性和测试成为新的约束
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第一阶段缺的是动作能力，第二阶段缺的是可扩展训练
早期机器人学习受限于任务专用模型和有限数据。VLA与机器人基础模型尝试把语言理解、视觉信息和动作

输出放入可迁移模型；世界模型、数字孪生和合成数据则把大量训练与测试移入虚拟环境。[3, 6, 14, 16]

这组技术缓解了“能不能行动”的问题，也暴露出新的困难。真实环境变化更多，机器人本体差异更大，错

误会产生物理成本。模型在演示中完成任务，不能直接说明它能在生产中长期运行。

当前主要矛盾是能力增长快于部署体系成熟
从企业、科研机构和标准组织的公开材料看，数字孪生、仿真与合成数据是最密集的基础设施议题；工业物

理AI、部署经济性和自动驾驶则构成主要行业议题。这些讨论集中在能力如何被训练、迁移和投入使用，而

非单纯增加模型参数。

2020—2023

能⼒形成

主要问题

AI能否把感知与语⾔

转化为现实动作

主要回答

具⾝智能 · VLA

2024—2025

体系扩张

主要问题

真实数据昂贵，模型难以

跨任务、跨环境泛化

主要回答

基础模型 · 世界模型

仿真 · 合成数据

2025—2026

部署筛选

主要问题

演⽰能⼒能否稳定、低成本、

可测量地进⼊⽣产

主要回答

⼯业部署 · 经济性

安全 · 测试 · 标准

主要⽭盾的转移：从“能⾏动”到“能部署”

F02 · ⽭盾转移

产业的中⼼问题已从“AI能否⾏动”转向“物理AI系统能否稳定部署”
阶段划分依据学术、企业、⾏业与标准机构公开材料归纳

资料来源：参考⽂献[1‒6, 10‒20, 27‒28]；循点咨询分析 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 三个阶段不是相互替代。动作能力仍然重要，基础模型和仿真仍在发展；但决定产业判断

的主要问题已经上移到部署结果。次要问题继续存在，解释中心却发生了变化。
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未来一年，部署与治理议题比本体议题更可能继续上升
多源方向矩阵显示，制造部署、成本、订单和量产在3—6个月保持上升，12个月进入高位分化；可靠性、安

全、标准与责任在12个月进入核心议程。本体、触觉、传感与端侧计算仍有技术价值，但传播方向更接近稳

定。

3个⽉ 6个⽉ 12个⽉

VLA · 世界模型与机器⼈基础模型

数据 · 仿真 · 合成数据与数字孪⽣

本体 · 触觉 · 传感与端侧计算

制造部署 · 成本 · 订单与量产

可靠性 · 安全 · 标准与责任

产业政策 · 供应链与产业组织

上升 上升 ⾼位

偏升 上升 上升

稳定 偏升 稳定

上升 上升 ⾼位

上升 上升 ⾼位

偏升 上升 ⾼位

F03 · 议题⽅向

未来⼀年，部署与治理议题的上升确定性⾼于本体硬件议题
3、6、12个⽉⽅向性研判；不表⽰市场规模或精确份额

资料来源：GDELT、Hacker News及参考⽂献[11‒13, 20]；循点咨询预测 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 产业传播正在追问“能否交付”，而不再满足于“能否演示”。模型发布只有同时提供真实

任务、运行时间、成本或安全证据，才可能改变行业判断。

本章结论：判断物理AI进展，应先看部署指标
模型、机器人和仿真发布仍会制造新闻，但行业进展要用任务成功率、持续运行、故障与接管、单位任务成

本、迁移收益和测试条件判断。声量、融资或展会数量不能替代这些指标。
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C H A P T E R  0 3  ·  N A R R A T I V E

物理AI把分散技术改写为
一套共同的部署问题
叙事形成于现实问题的汇合，也改变了谁能够参与定义
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上位标签的作用，是让不同环节围绕同一结果协作
VLA关心指令如何转化为动作；世界模型关心环境如何被生成和预测；数字孪生关心训练与验证；机器人本

体关心感知和执行；行业运营者关心成本与产出；标准机构关心测试与责任。物理AI把这些环节的结果统一

为“自主系统能否在现实世界完成任务”。

因此，物理AI的叙事力量不来自定义更抽象，而来自对象更完整。它允许芯片公司、模型公司、机器人企

业、制造企业、政府机构和研究机构在不同位置使用同一标签，同时保留各自利益。

衍生议题形成五个板块，定义权正在离开单一模型公司
物理AI进入产业传播后，衍生话题并没有无序增加。19个议题已经形成五个相对稳定的板块：智能形态回答

“什么样的智能能够行动”；模型与数据回答能力怎样获得通用性；基础设施回答训练和验证怎样扩展；部署

与行业回答系统如何产生现实价值；治理与制度回答结果怎样被测量、约束和追责。

横向梳理公开材料后可以看到，讨论最密集的交叉已经从单一模型能力转向训练基础设施、行业部署和经济

性。数字孪生与合成数据解决训练条件，工业和自动驾驶检验现实价值，测量、测试与安全则把部署结果转

化为共同规则。[6, 12, 18–20]

循点咨询 · 物理AI为何在此时成为上位标签 13 / 29



智能形态

物理智能体

具⾝推理

跨本体智能

Agentic AI +
Physical AI融合

模型与数据

VLA与动作模型

机器⼈基础模型
与通⽤策略

世界基础模型
与⼯业世界模型

物理AI数据⼯⼚
与数据⻜轮

基础设施

数字孪⽣、⾼保真仿真
与合成数据

Sim-to-Real
与虚实闭环

端侧物理AI

部署与⾏业

⼯业物理AI

⾃动驾驶
物理AI

医疗与实验室
物理AI

部署经济性
与物理服务

治理与制度

功能安全
与全栈安全

测量、测试、评测
与标准

⼈机协同与
多智能体协调

⾃主技术栈
与供应链

阅读顺序：从智能形态与模型能⼒，经由训练基础设施进⼊⾏业部署，最终落到治理规则。

F10 · 衍⽣议题版图

19个衍⽣议题形成五个板块，竞争重⼼从能⼒扩展⾄部署与治理
五个板块分别回答能⼒形态、通⽤⽅法、训练条件、现实价值与治理边界

资料来源：参考⽂献[6, 10‒20, 27‒28]；循点咨询整理 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 物理AI的扩散具有层次。模型议题提供能力，基础设施议题处理数据和验证，行业议题检

验成本与产出，治理议题建立共同规则。企业不需要同时占据全部话题，但需要说明自己处在哪个板块，并

拿出能够进入下一板块的证据。

2024年的衍生讨论主要集中在VLA、机器人基础模型、数字孪生和仿真。2025年，世界模型、数据工厂、跨

本体能力和Sim-to-Real增强。2026年，工业物理AI、医疗物理AI、部署经济性、功能安全、测试标准和自主

技术栈明显增加。
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F11 · 扩散节奏

2026年的议题重⼼明显转向⾏业部署与治理制度
指数⽤于⽐较议题结构与演进，不表⽰市场规模

资料来源：参考⽂献[6, 8, 10‒20, 27‒28]；循点咨询整理 © 2026 循点咨询制图

基础设施 智能形态 模型与数据 治理与制度 部署与⾏业

这张图说明什么： 当议题从模型扩展到行业和制度，定义权也随之转移。模型公司定义能力，运营者定义价

值，测量和标准机构定义可比较性与责任边界。

一个术语形成主流，需要完成四次接力
第一步是技术材料提供可描述对象；第二步是平台公司把对象命名并组织成技术栈；第三步是会议、媒体和

政策把标签带到更广受众；第四步是行业部署、测试和标准把标签写入预算、采购与责任。任何一环中断，

术语都可能停留在短期热点。

循点咨询 · 物理AI为何在此时成为上位标签 15 / 29



NVIDIA

智元机器⼈

Physical Intelligence

NIST

新华⽹

Google DeepMind

中科院⼯业⼈⼯智能研究所

Figure AI

⾏业应⽤ · 制造/物流/汽⻋/医疗/家庭

VLA · 世界模型 · 空间/物理推理

可靠性 · 泛化 · 实时性 · ⻓任务

概念定义与AI演进阶段

数据采集 · 遥操作 · 数据⻜轮

仿真 · 合成数据 · 数字孪⽣与sim-to-real

⾏动者 被放⼤的议题

F06 · 传播接⼒

议题由少数平台、研究机构和公共传播节点接⼒放⼤
连线表⽰⾏动者与议题之间的公开关联；颜⾊仅⽤于强调较强关联

资料来源：参考⽂献[6, 9, 12, 14, 16, 20, 27‒28]；循点咨询整理 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 物理AI并非由单一行动者控制。不同组织分别放大概念、模型、数据、行业、可靠性和政

策议题。传播研究应观察接力是否完成，而非只统计谁最早说出术语。

本章结论：叙事变化来自部署关系变化
物理AI成为主流，不只是传播包装成功。模型、数据、仿真、硬件、运营和治理之间确实出现了更强的依

赖。叙事把这种依赖公开化，也让新的行动者进入定义过程。研究这个概念，应追踪现实关系如何变化；企

业使用这个概念，应说明自己解决了哪一段部署问题。
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C H A P T E R  0 4  ·  C H I N A  /  U . S .

中美差异是同一部署矛盾
在不同产业条件下的表现
标签入口不同，最终都要回到任务、成本、可靠性和安全
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美国从模型与平台进入，中国从本体与产业场景进入
对中美同类技术开发者的公开表达进行比较，美国更常使用Physical AI与VLA，中国更常使用具身智能与人

形机器人。两边都讨论世界模型、仿真和机器人，差异集中在上位标签和最先拿出的证明材料。

100% 50% 50%

0% 60%

10% 60%

10% 30%

90% 10%

100% 30%

F04 · 中美镜像

同为技术开发者，中国更靠本体与具⾝命名，美国更靠模型与Physical AI命名
百分⽐为同类技术开发者公开材料中的标签出现频率；同⼀材料可含多个标签

资料来源：参考⽂献[6, 12‒21, 27‒28]；循点咨询整理 © 2026 循点咨询制图

Physical AI

VLA

世界模型

具⾝智能

⼈形机器⼈

中国 美国

这张图说明什么： 话语差异与产业条件一致。美国拥有更强的基础模型、计算平台和开发工具叙事，因此先

强调通用能力；中国拥有更密集的制造场景、本体企业和产业政策，因此先强调产品、产线与场景组织。

美国路线的主要问题是把通用能力变成可测量的现实能力
Gemini Robotics、π0.5和Skild AI分别强调具身推理、开放世界泛化和跨本体能力；NVIDIA提供世界模型、

仿真与数据工具；NIST把生产率、测试方法和标准带入讨论。[6, 12–14, 16–17]

这条路线的优势是模型和平台供给强，容易建立开发生态。它的压力是通用能力需要在不同硬件、环境和任

务中接受可重复测试，模型指标必须转化为现场指标。
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中国路线的主要问题是把场景和制造能力变成可复制系统
中国公开材料更常使用工业世界模型、虚实闭环、自主仿真底座和无人驾驶物理大脑，把物理AI连接到智能

制造、自动驾驶和自主技术栈。[18–21] 这条路线的优势是场景、供应链和工程集成密集，容易形成试点。它的

压力是不同项目能否复用，部署成本能否持续下降，指标能否跨企业比较。

两条路线最终汇合于四个检验

检验 美国常见入口 中国常见入口 共同证据

能力是否迁移 通用策略、开放世界泛化 世界模型、虚实闭环 跨任务与跨环境成功率

数据是否扩展
数据工具、合成数据、仿真平

台
数据闭环、自主仿真底座 真实迁移收益

部署是否经济 生产率、平台复用 产线、量产、场景复制 单位成本与持续运行

系统是否可信 测量、测试、功能安全 评测平台、产业协同 共同测试与责任记录

本章结论：跨市场表达可以双入口，证据必须统一
面对中国市场，可以先讲场景、制造和产业组织；面对美国与国际市场，可以先讲模型、平台和测试。两种

表达最后都要落到同一组数据。没有共同证据的“双语叙事”，只会制造新的概念分裂。
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C H A P T E R  0 5  ·  D I F F U S I O N

声量仍会上升
定义权将向部署证据转移
事件继续制造波动，长期中枢取决于部署与制度承接
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大型事件能够抬高短期声量，不能保证持续增长
COMPUTEX 2024、Cosmos发布和CES 2026之后，物理AI标准化新闻声量出现明显跃升；RT-2、Gemini

Robotics和部分会议窗口并未出现同方向变化。事件前后窗口只表示时间同步，却足以说明一个传播规律：

发布会提供注意力，后续材料决定注意力能否转成议题中枢。

-5 0 5 10 15

事件后30⽇均值 − 事件前30⽇均值（每10万篇GDELT⽂章）

WAIC 26

政府报告
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AGIBOT
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CES 26

-4.4

-0.3

-0.1

-0.0

+0.0

+0.1

+0.2

+0.4

+0.5

+1.4

+3.5

+17.9

F05 · 事件脉冲

⼤型平台与展会能制造短期跃升，但并⾮每次发布都会推⾼声量
事件前后窗⼝仅表⽰时间关联；WAIC 2026使⽤会前会后各5⽇，其余为30⽇

资料来源：GDELT及参考⽂献[3‒6, 8, 14‒15, 20, 27]；循点咨询分析 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： 传播计划不能把单次峰值当成趋势。需要观察发布后90天内是否出现新的任务验证、独立

行动者和制度承接。

未来一年声量中枢大概率继续抬升，误差也会扩大
新闻声量趋势与保守情景基线都指向上升。Physical AI在相关英文标签中仍占据主导位置，但预测区间快速

扩张，意味着事件波动和判断误差会同时增加。
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F07 · 声量预测

物理AI声量中枢仍将抬升，但区间扩张意味着事件波动同步增⼤
历史截⾄2026年7⽉；规划基线⽤于传播资源安排，统计模型点估计不作为单⼀承诺

资料来源：参考⽂献[22]；循点咨询预测 © 2026 循点咨询制图

历史值 80%预测区间 规划基线

这张图说明什么： 可以为持续升温配置传播资源，不能把统计点估计写成确定承诺。资源配置应由情景阈值

校准。

只有声量与部署证据同时增强，才能进入加速情景
基准情景是实际声量大体位于80%预测区间，技术社区继续保持低基数、事件驱动结构。加速情景要求声量

连续高于预测上界，同时在90天内出现至少3个独立行动者的订单、成本、良率、工时或持续运行证据，并

有至少2组模型或平台发布伴随真实任务验证。修正情景则由声量连续低于下界、约束议题超过扩张议题和技

术社区同步降温共同确认。
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⽉度监测⼊⼝

修正情景

连续低于80%下界

约束议题超过部署议题

技术社区同步降温

基准情景

声量位于80%区间

技术社区保持事件驱动

部署证据渐进增加

加速情景

连续⾼于80%上界

90天3个独⽴部署证据

模型发布伴随真实验证

F09 · 情景阈值

传播资源应随可验证信号切换，⽽⾮随单次热搜追涨
三种情景均使⽤可重复监测的新闻、技术社区与部署证据阈值

资料来源：参考⽂献[22‒23]；循点咨询分析 © 2026 循点咨询制图

这张图说明什么： “热”与“成熟”需要分开监测。声量决定窗口，部署证据决定判断，可靠性与经济性决

定是否修正。

本章结论：下一轮传播竞争是证据竞争
物理AI仍会保持较高声量，术语本身的稀缺性会下降。能够持续披露任务、成本、可靠性、安全和测试条件

的行动者，将获得更稳定的议题位置。只重复“从数字走向物理”，很快会失去区分度。
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C O N C L U S I O N  &  A C T I O N

高价值用户要选择
自己解决哪一段部署矛盾
研究、战略和传播围绕同一条证据链工作
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综合结论｜物理AI的真正含义，是行业开始按部署结果重新分工
物理AI在2024年后成为上位标签，经历了四个条件。VLA与机器人学习提供动作能力；基础模型、世界模

型、仿真和合成数据提供规模化训练条件；制造、自动驾驶和医疗场景提出成本与可靠性要求；测量、测试

和安全机构把部署要求转化为共同规则。

这四个条件把行业主要问题从“AI是否能够进入物理世界”推进到“物理AI系统是否能够成为可复制的生产

系统”。中美采用不同语言进入这一问题，最终仍需接受相同检验。未来声量继续上升的概率较高，真正稀缺

的将是能够穿过整条证据链的材料。

对研究者：把叙事放回关系和阶段中研究

后续研究应追踪三个变化：谁从技术定义中获得位置，哪些部署指标开始成为共同语言，标准与测量机构何

时改变“可部署”的边界。术语出现次数只是表面材料，行动者关系、证据要求和阶段转换才构成解释。

对企业管理者和创业者：先确定自己解决哪一段主要问题

模型企业要证明跨任务和跨环境迁移；仿真与数据企业要证明现实迁移收益；机器人企业要证明持续运行与

故障边界；场景企业要证明成本和产出；平台与公共机构要建立共同测试、采购与责任记录。没有明确位置

的物理AI叙事，很难转化为高价值客户判断。

对传播与公共事务团队：建立从发布到制度承接的证据节奏

发布前统一术语和任务口径；发布时说明能力与适用条件；发布后连续披露运行、成本和安全材料；当测

试、标准或采购条件出现时，把企业证据接入行业共同语言。每一步都应保留原始材料和责任记录。
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责任线
现在―30天

统⼀叙事底盘

31―90天

建⽴证据节奏

3―6个⽉

争取议题定义权

6―12个⽉

沉淀治理资产

战略 界定技术栈与边界 选择三类重点场景 形成中美双语框架 按情景调整资源

传播 建⽴术语与事件台账 围绕部署指标发布 策划⾏业案例矩阵 稳定输出年度指数

产品/业务 锁定可量化任务 披露成本与运⾏指标 扩展伙伴与样板间 把标准纳⼊采购

⻛险/公共事务 建⽴安全问题清单 跟踪测试与事故信号 参与标准讨论 发布可审计治理说明

F12 · 传播⾏动路线

先把部署证据做实，再争夺概念定义权，最后沉淀治理资产
四条责任线同步推进；每个阶段都以可复核材料作为进⼊下⼀阶段的⻔槛

资料来源：循点咨询 © 2026 循点咨询制图

战略行动｜四个问题决定是否继续加码
1. 任务是否明确： 能否说清系统在什么环境、为谁完成什么任务？

2. 结果是否可比： 是否有成功率、运行时间、成本、故障和接管记录？

3. 迁移是否成立： 仿真、合成数据或通用模型是否改善真实任务结果？

4. 责任是否可追溯： 测试条件、操作权限、安全边界和事故记录是否完整？

四个问题同时得到材料支持，物理AI可以进入业务与制度传播；只能回答第一个问题时，更适合作为技术探

索，而不宜作为成熟部署叙事。
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