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摘要：随着人工智能技术的快速发展，智能手工玩具市场不断膨胀，越

来越多的智能玩具进入人们生活中。文章结合当前市场人工智能玩具同

质化严重以及缺乏创造性的情况，通过分析智能手工玩具制作过程中应

注意的要素，以智能手工玩具的交互为研究对象，从而更好的满足当前

人们对于智能化手工玩具的个性化需求。 
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前言 
据相关数据统计，2017 年我国玩具市场 售额为 110 亿美

元，预计到 2019 年，我国玩具市场零售额将有望达到 123 亿美
元，平均年增长率在 6%。但目前我国 80%以上的玩具企业仍采
用代工厂生产模式，缺乏核心技术，市场抵御风险能力低。随着
国家经济技术的快速发展，传统玩具行业也向智能化发展方向转
型。玩具的智能化将成为行业新增长点，并将逐步成为智能玩具
市场的主流方向。 

一、了解智能手工玩具交互原理 
交互是指用户与数字控制系统之间发生的信息交换过程，以

输入和输出装置为具体媒介。用户与智能玩具在交流过程中存在
一个相互作用的平台，这个平台即为 User Interface（用户界面）。
所以在制作智能玩具时首先要理解人机之间的交互原理，因为用
户与智能玩具之间的信息交流和活动控制都在交互过程中实现。
通过处理好这个相互作用的用户界面来实现流程的人机信息传
递，对是否可以成功联系人机之间互动至关重要。 

二、熟知智能玩具的信息处理系统 
智能玩具的传感器分为内部传感器、外部传感器。内部传感

器是用来自我检查内部状态，如系统的速度、位置等物理性能，
同时将自我检查的信息及时反馈给智能控制器。 

外部传感器是智能玩具与外界进行交互获取信息的重要通
道，通过感知用户以及周围环境的信息来实现与用户的交流。外
部传感器的优良是体现智能玩具是否“智能”的关键所在。当智
能玩具有了内外部的传感器，就形如智能玩具有了感觉器官。 

目前市面上的智能玩具的外部传感器主要有 6 种： 
（1）视觉传感器即为通过对获取图像进行分析，达到对物

体进行辨识、定位等。 
（2）声音传感器即能够接收声波，通过对声波频率进行分

析从而对获取的语音词汇进行辨别。 
（3）激光雷达传感器可以用于导航和躲避障碍物。触觉传

感器就像人类皮肤，通过感知外部环境的软硬、温度等物理要素，
主要有成像型触觉传感器、压阻式阵列触觉传感器、压电式触觉
传感器等。 

（4）接近觉传感器介于触觉和视觉传感器中间，能够测量
距离、方位并且融合视觉和触觉信息。接近觉传感器主要作用就
是通过发现周围的障碍物，从而及时调整其活动范围，通过对接
触对象的距离、角度进行分析为下一步的行动作出预判。 

（5）滑觉传感器主要是用于检测智能玩具与对象之间的滑
移程度，传感器通过确定一个合适的握力，在不损伤物体、又能
克服物体重力的情况下进行抓握，在智能玩具中滑觉检测功能是
实现柔性控制的必备条件。 

（6）加速度传感器是由阻尼器、质量块、敏感元件、适调
电路等部分组成，通过测量对象的加速度可以更加灵敏的感知对
象。 

通过外部传感器接受到的信息，这些信息会传入控制器，智
能控制器通过对信息进行收集、分析、整理、评价后进行决策后
发给执行器，执行器接收指令并对玩具的输出设备进行控制，

后通过对智能玩具的输出设备进行信息表达，将信息处理后的电
信号转化成语音或者图像传递给用户，这就形成了完整了交互系
统。 

三、以智能玩具小车为例路障方案优化 
文章通过以生活较为常见的智能玩具小车为例，阐述交互系

统在制作智能玩具中的重要性。 
（1）智能玩具小车传感器对比 
结合在交互系统中常见的几种外部传感器，我们在选择两款

智能玩具小车在行驶中的避障方案中，1 号智能玩具小车采用红
外传感器，分别安装在智能小车的四周。2 号智能玩具小车采用
超声波传感器。 

通过实践效果来看，两种智能玩具小车的避障方案都各有优
缺点。1 号小车通过在行驶过程中接收到红外线传感器发出的信
息指令能够及时的进行前进后退以及转弯；2 号智能玩具小车通
过超声波接收到信号后不仅可以前进后退、转弯，还可以对行驶
轨道作出预判。 

结合超声波传感器容易受到周围环境的干扰，文章中智能小
车的控制系统是选用红外线传感器来实现小车的前进或者路障
处理活动。智能小车的的循迹行驶、避障功能、语音反馈三个部
分均需要程序编写才能实现，以上的三个板块是需要协同作用配
合才能确保智能玩具小车的正常运转。 

（2）几何算法在智能玩具车中的应用 
在进行智能玩具的设计制造中如何更好的解决路线轨道的

问题，研究者引进了边缘探测法，一些企业并将这种算法引入到
智能玩具的制造中一次玩具在行驶过程中路障问题。边缘探测法
即智能玩具通过对对象的边缘进行分析并将路障物进行放大，通
过对路障所处位置进行自身轨道、方向进行及时的调节，从而回
到正确轨道。边缘探测法的引入可以让智能小车在行驶过程中减
少弧线的行驶，提高行驶效率。 

一是通过图像识别技术来分析出路障物的具体形状；二是通
过所收集到的信息来分析当前小车所处的环境；三是通过几何算
法计算 短路径。在第三步使用中可以利用几何原理 终确定路
障物的范围以及局限的 小值，以此解决路径规划中的 短路径
的确定问题。 

智能小车在整个制作过程中不仅要熟悉内部传感设备、外部
传感设备，计算机编程也要熟知，通过将单个单片机、电源、传
感器、循迹行驶、避障功能、语音反馈等几个板块进行有机结合
才能确保智能小车的正常运转，所以在构架好玩具的框架之后需
要逐步将硬件系统、软件设计充分实验分析、对用户界面进行充
分实验使之更加人性化操作才能制作出真正的智能玩具。 

结语： 
随着计算机技术以及人工智能的快速发展，智能玩具的研究

领域得到了更加快速的发展。设计者需要紧跟时代发展通过不断
的学习数据挖掘、信息处理、模式识别等核心技术，提升智能玩
具的信息的采集、分析、处理、反馈等功能，从而设计出性能更
加优越、个性更加突出的智能玩具。 
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