
基于 ChatGLM的机器人控制指令生成器 

项目背景 

 在当今的技术世界中，如 ChatGPT 的大型语言模型(Large Language Models, 

LLMs)已经成为了一个热门话题。这些模型不仅能够理解并处理复杂的自然语言，

并且在理解与生成文本方面展现了令人惊叹的能力。这种进步不仅推动了自然语言

处理(Natural Language Processing, NLP)技术的发展，也为各种跨学科应用提供了新

的可能性。本项目正是基于该趋势，基于 LLMs 在具生智能领域的优势，在使用

LLMs 充当智能体大脑的策略上进行了一次有益的探索。 

项目目的与愿景 

 本项目主要目标是将 ChatGPT 的语言处理能力应用于机器人技术，特别是

在生成控制代码方面。我们希望通过这种方式，将复杂的机器人编程和操作门槛降

低，使得即使是没有专业编程背景的人也能通过自然语言来控制并编程机器人。除

此之外，我们还尝试基于 ChatGPT 对自然语言的理解，将此能力拓展到对复杂场

景的理解，以期望 LLMs 能够代替或辅助传统的机器人决策算法，对机器人的行为

做出规划和生成，使得 LLMs 在这个意义上成为机器人的大脑。 

模型选择 

 我们的项目现阶段基于 ChatGLM3 模型。该模型由智谱 AI 与清华大学 KEG

实验室联合开发，具有在 10B 以下的基础模型中最强的性能。之所以选用该模型

首先是因为其是开源模型，可在侧端进行优化和低成本部署，更加契合未来可能的

应用场景。其次是因为该模型针对工具调用进行了微调(Fine-tuning)，不需要再进

行微调，结合官方提供的模板可以直接进行工具开发。 

技术细节 

 项目实现的核心在于描述一个场景，让 LLMs 理解该场景。然后，LLMs 应

根据其对具体场景的理解，提取规划出机器人应执行的动作。最后将这些工作抛给

工具，由工具生成对应的执行代码。这一过程包括自然语言理解、关键词提取、模

式识别以及代码生成。我们通过精心设计的 prompt 和特殊输出 token，引导 LLMs

理解并响应用户指令，进而生成控制代码。 



实现逻辑示意图 

 

实现方式 

 项目实现包括几个关键步骤。首先，用户通过自然语言输入指令或场景。然

后，LLMs 对这些文本进行解析，从中提取出关键信息和操作意图。最后，基于这

些信息，规划动作并生成机器人控制代码。这一过程不仅需要模型准确理解指令的

字面含义。还要能够捕捉到其中的技术细节和隐含的操作逻辑。 

应用前景 

 这项技术在自动化、机器人技术、智能控制等领域具有极大的应用潜力。它

不仅可以简化机器人的编程过程和决策逻辑，还能为人机交互提供更加自然和直观

的方式，甚至能提高机器人的决策性能和上限。这对于教育、制造业、服务业以及

个人使用等领域都具有重要意义。 



项目演示 

 

 

 

我们可以看到，除了简单的进行自然语言指令和编程指令的翻译之外，LLMs 也可

以在稍复杂的场景中进行决策并规划工作，最后生成正确的控制代码。更多演示也

可查看附件中的演示视频。 



未来规划 

 可以看到在更复杂的场景中，因 ChatGLM 的边界能力受限，不能对这些复

杂场景做出正确的动作规划，我们计划在后续使用 ChatGPT-Turbo、GPT-4-Turbo

探索在更复杂的场景下 LLMs 的处理能力。除此之外，还计划对 ChatGLM 这类模

型进行微调，看其能否更好地适应此类型任务。 
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