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具身认知视角下的人—智能体交互的意向立场 
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摘要：目的 分析人—智能体交互（Human-Agent Interaction，简称 HAI）中意向立场的设计要素与意向

立场下智能体的具身交互逻辑。方法 以具身认知、具身交互理论和身体图式理论为基础，结合具体设

计案例，对比一般人机交互和 HAI 交互逻辑、分层分析智能体的构成与交互要素、解析意向立场对 HAI

设计的影响，以及分析意向立场下 HAI 的结构与逻辑。结论 HAI 中的人机关系是一种用户被设计引导

进而运用意向立场的关系，智能体在用户的意向立场下需要被视为独立的个体进行设计，其在 HAI 中

的交互行为是具身交互行为。为达成良好的 HAI 交互体验，需要持续性地保持用户在 HAI 中的意向立

场，这需要在智能体认知经验融合的基础上，构建智能体交互的身体图式，并通过设计手段来建立智能

体“形象—功能—载体”与“个体—能力—身体”的隐喻关系，最终形成意向立场下的 HAI 交互逻辑。 
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Intentional Stance of Human-Agent Interaction from the Perspective  

of Embodied Cognition 
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ABSTRACT: The work aims to analyze the design elements of the intentional stance in Human-Agent Interaction (HAI) 

and the concrete interaction logic of the agent under the intentional stance. The research is based on embodied cognition, 

embodied interaction theory, body schema theory, combined with specific design cases, this paper compares the general 

human-computer interaction with that in HAI, analyzes the composition and interaction elements of the agent in layers, 

the influence of the intentional stance on the HAI design, and analyzes the structure and logic of the HAI under the inten-

tional stance. The human-computer relationship in HAI is guided by designers to interact under an intentional stance. The 

agent needs to be designed as an independent individual under the user᾽s intentional stance, and the interaction is embod-

ied. To achieve a good HAI interaction experience, it is necessary to continuously maintain the user's intentional stance in 

HAI. This requires the construction of a body schema for the interaction of the agent based on the integration of the cog-

nitive experience of the agent, and the establishment of the metaphorical relationship between “image-function-carrier” 

and “individual-ability-body”, eventually forming HAI interaction logic in the intentional stance. 
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具身认知的重要观点起源于梅洛·庞蒂的知觉现

象学。目前基于具身认知的相关研究在心理学、认知

科学等领域已取得进展。瓦雷拉等人明确了具身认知

的定义，强调具身认知依赖于经验，这些经验出自具

有各种“感知运动”（Sensorimotor）能力的身体，而

且个体的“感知运动”能力本身根植于一个更加广泛

的生物、心理、文化的环境中[1-2]。保罗·多罗西在

“Where the Action is: the Foundations of Embodied 

Interaction”中以基于现象学的具身理论为基础，构

建了具身交互理论[3]。叶浩生等人，在心理学和认知

科学领域对具身认知作了系统性的综述与研究[4]。近

年来，具身认知的观点开始应用于 HAI 研究。在科

技哲学与人机交互领域中，徐献军总结出具身人工智

能设计的哲学思想，并提出了设计原则：（1）非表征

设计原则；（2）具身设计原则；（3）突现设计原则。

此外徐献军还说明了智能体（Agent/Intelligent Agent）

的“感觉—运动”回路相比较“感觉—模型—计划—

运动”回路在实现真正的智能性上具有优越性，即智

能体依靠自身获得符号与符号结构的意义，不依赖于

设计者的“外附意义”，但同时也提出了其局限性，

由于技术条件等因素的制约，目前还不能实现这一理

论[5-6]。崔中良，王慧莉分析他心感知的哲学基础，

即感知生成是人机交互的现象基础，而经验沉淀为人

机交互提供历时可能性，通感是实现人机交互的功能

表现 [7]。鲁翠译日本学者大泽博隆在文章“Human- 
Agent Interaction: Designing Artificial Intelligence 
System for Human”中对 HAI 研究进行了系统性综述。

姚争为等人对具身交互和全身交互进行比较，认为在

具身阶段下“计算机成为了人的延伸”[8]。布鲁克斯

提出智能是具身化和情境化的，实现智能需要清除表

征，他还提出了理想情况下智能机器人的设计思路，

即机器人通过自身身体与世界的互动来进化智能[9]。

覃京燕等人从智能体离身认知的视角，构建 HAI 设

计中具身与离身交互的映射关系，建立具身认知在多

模态环境下的交互语法[10]，说明了设计者“外赋意义”

在离身视角中对智能体的离身认知构建及 HAI 设计

的作用。 

当前对于 HAI 设计的研究尚处于初级阶段，技

术哲学研究者主要对 HAI 中观层面上“人—智”的

哲学关系进行分析，少数人机交互研究者开始进行微

观层面的具体交互设计研究，但在加强 HAI 中智能

体的智能性表现方面的设计研究尚有空缺。由于当前

技术的限制，机器智能尚未能完全达到人类智能水

平，仍需要从设计层面对 HAI 设计进行深入研究。

因此，本文基于具身认知视角，从意向立场的概念出

发，分析 HAI 中设计意向立场的要素，并结合案例

梳理总结在意向立场下的 HAI 交互逻辑的转变与构

建要点。 

1  人机交流中的意向立场 

智能体（Agent）在词典中的含义为“代理”、中

介。虽然智能体在各领域内的定义不尽相同，但大体

上相近。“Agent”一词最早由赫维特于 1977 年引入

计算机领域，他将“Agent”定义为“一种自治、交

互、可协同工作的个体”，并在引入之初就明确了其

“交互性”特点。在人机交互领域，多数学者强调了

智能体与人性质上的相似性[11]。本文所讨论的智能体

为面向一般用户所使用的，具备自然交互特性和较高

交互自由度的人工智能，对“Agent”的其他概念不

做赘述。从人机交互向人机交流发展的过程中，HAI

设计的出发点也发生改变。在原本的“功能集合体”

通过自然交互界面和拟人化代理形成了“人化”的智

能体后，用户对智能体系统的看待方式也发生了改

变。在具身视角下，HAI 设计研究中的智能体不再具

备单纯的工具属性而有了相当程度的人的特性，因此

HAI 从人机交互上升到了“人机交流”。从智能体构

建的结构上看，智能体是基于数据和计算，用交互技

术和交互设计综合表现的一种智能性（Agency）形象。

这种智能性是一种基于人工智能性能，在设计意图的

指导下能够展现出与人进行持续、自然、完整交互的

一种能力。 

1.1  意向立场的概念 

智能性的概念可以借助美国哲学家丹尼特提出

的“意向立场”概念来理解[12]。丹尼特把人对环境动

向的认知分为物理立场、设计立场、意向立场，见图 1。

其中当使人处于物理立场（对自然规律、物理定律的 
 

 
 

图 1  丹尼特提出的意向立场 
Fig.1  Dennett’s intentional stance 
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理解）或者处于设计立场（对人为设计或人造的规律

的理解）的状态下时，智能体常常可以为用户提供产

品、服务或者系统，这体现出其工具属性。而意向立

场是一种策略。它把一个实体（人、动物、人造物等）

当作是通过自己的“信念”与“愿望”来统率其“行

动选择”的“理性智能体”[13]。在 HAI 设计中，智

能体在用户眼中就是一种“理性智能体”，具有生命

性的特点。在这样的视角下，智能体才最终完成了从

“可交互的功能集合体”到“智能体”的转变。 

1.2  HAI 中的意向立场 

智能体是人类怀抱着“创造意识”或者“创造生

命”的美好愿望所制造出来的基于科学技术的产物，

因此用户面对智能体所处的意向立场即为 HAI 设计

的出发点。大泽博隆[14]提出“工程学上的系统根据不

同的人用不同的接受方式来解决问题，HAI 研究所涉

及的问题解决方法强调具有社会属性的人认识问题，

从而寻求问题的解决方案。”人们日常使用工具，并

不会认为工具有任何主体性意图或者社会性，但在人

与智能体的交互过程中，人往往会用自身所具备的社

会性能力来理解智能体。目前已有相当一部分智能体

具备在特定使用场景下短暂应用简单的自然交互方

式的能力，但是鲜有可以实现持续性良好交互体验的

HAI 系统。除去技术、商业市场等因素外，缺乏相关

设计理论来指导此类综合性交互设计也是重要原因

之一。HAI 的研究重点就在于交互过程中如何持续性

地营造人与智能体之间的自然“人际交流”状态，即保

持交互过程中用户在意向立场的状态。 

2  人—智能体交互过程中意向立场的设计

要素分析 

意向立场下的 HAI 设计同样符合交互设计研究

的共性。研究者辛向阳解释“交互设计是在创造‘行

为’，它也需要物，只是把物当作实现行为的媒介”，

并以苹果的 iOS 操作系统为例，说明交互设计的研究

对象从“物—功能—产品”转变为“行为—体验—服

务”的意义，总结出交互行为的五要素，即 People

（人）、Action(动作)、Means（手段）、Purpose（目

的）、Contexts（场景）[15]。 

2.1  意向立场下人—智交互行为逻辑分析 

意向立场下的人—智交互通常运用自然交互的

设计方法。“五要素”在 HAI 中同样存在：在“人”、

“目的”、“场景”相同的情况下，HAI 技术改变了“手

段”、并引导用户使用更为自然的“动作”与智能体

进行交互，以“使用智能导航去市府广场”为例，见

图 2。 
 

 
 

图 2  普通导航与 HAI 导航的交互设计行为逻辑对比 
Fig.2  Comparison of interaction design behavior logic between ordinary navigation and HAI navigation 
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图 3  智能体构建的层次 
Fig.3  The level of agent construction 

 
在交互行为的对比中可以看出：在普通导航中，

在“背景”下，“人”由“目的”驱动的“动作”在

图形界面设计“手段”的引导下进行点击，“单向地”

进行交互，如同在迷宫中被灯光指引向终点；而在

HAI 导航中，在同样的“背景”下，“人”由“目的”

产生的“动作”是自然的、自发性的，不受到引导或

约束，如同在迷宫中碰见了熟悉地形的人，并在他的

带领和陪伴下走向终点。用户得到的来自智能体的反

馈具有“人机交流”的自然特性。 

将此智能导航系统进行分层分析，见图 3。终端

读取数据层的数据库中积累的和接收的实时更新的

数据，在交互层的隐形部分中，由隐性的交互设备如

多模态传感器、控制器收集用户和环境的输入信息，

并处理交互信息、控制多模态交互的各交互通道信息

量，再由交互层显性的交互设计部分，通过交互设计

方法来合理表现多模态交互的前馈与反馈，建立交互

句法、语义，以及通过符号隐喻的方法将机器智能包

装成类似人类智能的产品，并通过设计的形象展现给

使用者。因此在 HAI 设计中，智能体被用户当作一

个独立的、有个体意识的对象来看待，即用户在意向

立场下与智能体进行交互。在这样的交互过程中，承

担交互过程中智能体表达、行动的一切载体即为智能

体的“身体”。 

2.2  意向立场对交互设计要素的影响 

在传统交互设计中，人是唯一的中心，功能和需

求都是围绕着用户辐射圈构成的。这一点在 HAI 设

计中发生了转变：人不仅仅是被关注的唯一对象，而

智能体也不再是一个提供功能的工具，智能体需要被

看作成一个提供服务的“人”来进行设计。因此交互

逻辑的建立是双向的，不仅关注用户的行为逻辑，同

样需要关注智能体的“行为逻辑”。在一般交互过程

中，“人”“动作”“目的”“手段”“场景”五个要素

是以“人的行为”为中心被提出的，而 HAI 交互的

过程是由人和智能体两方的互动行为构成的，因而被

当作“人”看待的智能体，其行为也可以通过五要素

来进行分析，见图 4。 

人（People）——智能体：在 HAI 中，由于使用

场景的不同，人与各类智能体存在着各式各样的关

系，但总体上智能体主要扮演服务者的形象。 

动作（Action）——反馈：智能体在交互中的“动

作”是各种形式的反馈。反馈主要承担智能体的功能

性作用，传递信息或者提升交互体验。其中也有一些 
 

 
 

图 4  人—智能体交互的要素 
Fig.4  Elements of human-agent interation 
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非功能性反馈，可帮助智能体丰满自身形象，同时也

可以提升 HAI 的体验。 

目的（Purpose）——服务：HAI 智能体始终是
为人服务的，因此智能体的目的总是为用户提供服
务。但智能体这种“服务”的表现形式可以多种多样，
亦如人与人之间的服务提供方式。 

手段（Means）——能力：用户为达成目的在交
互中会运用各种手段方式，既可能会用多种手段达成
一个目的，也可能会用一种手段达成多个目的。而与
之相对应的智能体提供服务的能力也需要多样化，硬
件是智能体的“身体”，而身体展现能力并发挥作用
的方式是多模态的，所以设计中需要在这一层面体现
智能体的生动和智能性。 

场景：一般来说，人与人的交流总是在同一时空
下进行的，在 HAI 中，除了设身处地为用户设想、
共情以外，同样也需要为智能体考虑，如智能体在这
样的场景下应当如何做出最合理、合情的反应。 

3  意向立场下智能体的具身交互逻辑 

意向立场的存在对 HAI 设计也产生了影响。智

能体在用户眼中是一个独立的行为个体，具备人的属

性。覃京燕等人提出人工智能无法复制人类智能水

平，不具备人类智能的由肉身出发而产生的思维模式

和感受性，不能将客观身体与现象身体的认知经验、

输入的功能需求进行关联[10]。并且在具身认知视角下

对智能体的离身认知的构建进行研究。在具身认知视

角下，想要引导用户处于意向立场中，则需要将智能

体的客观“身体”“认知经验”与语境进行关联，其

中需要设计者的认知经验进行参与。下面结合具体案

例分析具身视角下如何建立 HAI 中用户的意向立场。 

在 HAI 中，智能体展现出的“智能”并不完全

由机器智能构成。设计师、工程师在构建交互句法，

将机器语言转换为人类语言，并通过隐喻、转喻呈现

的过程中，已经将部分设计者的人类智能融合进智能

体的智能性中，智能体的经验除了来自人工智能的机

器学习并不断更新的自身经验外，也有设计者们“赋

予”其的经验，这也是设计者自身认知经验的一种转

移。Vector 智能机器人是一款陪伴式的智能玩具，具

备有观察功能的高清摄像头，可倾听并理解用户指

令，有触摸感应功能，可对用户的触碰行为做出反应，

也有简单的交流能力。Vector 可以识别 20 多个人的

声纹，通过“面部”显示屏表现自己的情绪，除了设

置闹钟、倒计时、询问天气等简单的工具性功能外，

Vector 还可以主动或被动地与用户进行基于身体隐

喻的多模态互动，见图 5—8。 

使用者在相当一段时间内与 Vector 的情感化多

模态交互，会使用户认为“每次和它的互动都会让你

觉得它好像真的有自己的思想”。显然，Vector 的人

工智能技术水平是不能让它理解自己的“身体”与“行

为”之间的关联，它无法将“举手击掌”的身体行为

同“表示友好”的社交行为进行关联，也无法理解这

些行为的社会性含义，但是这丝毫不影响使用者从交

互过程中感受到来自 Vector 的“友好”。用梅洛·庞蒂

身体图式的观点看，Vector 由传感器等结构组成的物

理身体使其具备判断“桌子边缘在何处”“沙漏到桌

子高度的距离”的能力，并且设计者通过共情的方式 
 

 
 

图 5  Vector 的表情 
Fig.5  Vector’s expression 

 

 
 

图 6  询问 Vector 温度和天气 
Fig.6  Ask Vector for temperature and weather 
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图 7  Vector 的动作（与用户碰拳/对桌子边缘表示恐惧/被噪音吵醒） 
Fig.7  Vector’s action (fisting with the user / expressing fear at the edge of the table / awakened by noise) 

 

 
 

图 8  Vector 的动作（主动离开“家”散步/被困住时求助/给使用者拍照） 
Fig.8  Vector’s actions (take the initiative to leave ‘home’ for a walk / ask for help when trapped / take pictures of the user) 

 
站在 Vector 的立场，将自身的认知经验（生物对高度

的恐惧，求救不得的无助）转移到 Vector 上，对 Vector

表现出的“恐惧”“无助”等模拟情绪进行设计，并

将这些情绪及引发的“逃避”“求助”行为和物理身

体的认知关联在一起，最终形成了 Vector 的“身体经

验”，继而形成了用户眼中的 Vector 的具身行为。何

灿群[16]等人建立了具身认知与心智模型的关系模型，

认为通过具身认知形成的具身经验来塑造心智模型，

从而形成的意向图式对认知结构进行更新。而作为智

能体的 Vector 不具备天然地从“身体与环境的耦合”

中积累具身认知经验的能力，但这种从设计者转移到

智能体的身体经验，同样是智能体认知经验的一部

分 。 设 计 者 离 身 经 验 的 输 入 在 身 体 隐 喻 下 ， 使 得

Vector 展现出的“个体能力”是通过它硬件载体的“身

体”来体现的，因此使用者完全将 Vector 交互过程中

的表现归因于其“有自己的思想”，即在意向立场下

与智能体进行交互。虽然 Vector 智能机器人在用户使

用初期有较好的反馈（3~6 周），但在用户长时间的

HAI 交互过程中，由于其反馈动作的模式化、主动式

交互难以选择正确的场景（时常会在不恰当的时候发

起主动交互意愿，引起使用者反感）等问题，所以其

仍然存在技术与设计上的不足。 

用户对智能体的认知是感性的，是意向立场下笼

统的整体性认知。用户之所以在意向立场下与智能体

进行交互，是因为现行的智能体设计将人工智能包装

成了一个“人”。综上所述，意向立场下的 HAI 交互

逻辑的建立有如下 3 个要点，见图 9。 

智能体的认知经验融合。在具身视角下的意向立

场中，如果我们将智能体提供功能与服务的行为看作

是智能体的具身行为，那么智能体的认知经验则是由

智能体自身在长期的交互过程中学习、积累的数据经

验与设计者自身作为人的认知经验所融合构成的。由

于智能体没有人的肉身，在当前有限的技术条件下无

法完全模拟人在环境中的具身，所以将人的具身认知

经验与智能体自身积累的认知经验进行融合是有必

要的。这不仅有助于构建 HAI 中的意向立场，提升 
 

 
 

图 9  意向立场下 HAI 结构与逻辑 
Fig.9  The structure and logic of HAI under the 

 intentional stance 
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图 10  隐喻的建立 
Fig.10  Establishment of metaphor 

 

HAI 中的用户体验，而且在长期的技术更新与迭代

中，能够帮助智能体更快地实现真正意义上的具身与

智能。 

构建智能体的身体图式。何静[17]总结身体图式是

对身体姿势和身体运动的无意识调适，同时使意义被

身体整合入认知经验中，并且当知觉的对象不再是自

己的身体时，身体图式也可以达到“最佳状态”。在

意向立场下的 HAI 中，智能体与人交互时呈现出的

表达方式、行为表现也应当是自然的且无意识调适

的，即智能体主动发起的交互或者对用户的反馈，也

是基于融合了认知经验的身体意向与身体图式。设计

者除了关注人在交互中的行为以外，更要关注智能体

对认知经验与身体行为的融合，即智能体行为的合理

性、合情性、个性等。 

智能体的身体隐喻。意向立场下人与智能体的交

互是隐喻人与人之间的交流过程。因此需要进一步建

立更深层次的隐喻映射[18]。人工智能技术对于一般用

户而言如同“黑箱”。用户直观地感受到了通过硬件

身体来展现技术能力的人工智能个体，而无法结构化

地完整理解智能体的能力，比如用户往往在交互功能

使用的初期会尝试性地询问智能体一些问题或提出

功能请求以确定其能力范围。因此在进行智能体设计

时，一般会建立特定的形象来代表智能体，以便用户

建立其概念模型。在设计智能体时，需要从最初就建

立“形象—功能—载体”与“个体—能力—身体”的

隐喻，见图 10。根据智能体应用场景和类别的不同，

其映射后的表现形式也有所不同，王尔卓等人从决策

权和沟通方式出发研究了智能家居应用场景下主动

式交互智能体的 HAI 设计风格[19]。HAI 中智能体交

互逻辑的建立也是从人的行为逻辑角度出发的，智能

体的表达与行为应当是被其认知经验、身体意向和身体

图式所引导的。智能体的反馈不再是机器的反馈，而应

该像人一样，是有逻辑性的行为。具身视角对建立

HAI 交互中的智能体的“行为逻辑”有一定帮助，交互

中的智能体摆脱了工具性，进一步向人的方向“进化”。 

4  结语 

近年来越来越多的交互设计研究者开始关注现

象学的具身、离身概念。现象学的具身视角为 HAI

设计提供了新的认识论，其中丹尼特提出的意向立场

对 HAI 中人与智能体的关系作出了精准的概括。本

文基于具身认知理论，分析用户在意向立场下的交互

设计特征，从交互设计的五要素出发，总结了人—智

能体的交互设计五要素；通过案例分析 HAI 设计中

智能体的具身表现来明确使用者在意向立场下进行

交互的内在逻辑，并构建意向立场下 HAI 的结构与

逻辑，总结了“融合认知经验”“构建身体图式”与

“建立身体隐喻”3 个要点。HAI 设计是具备特殊性

的交互设计，需要将已有的交互设计理论、方法等进

行迁移，在新的设计观、认识论下生成与之相应的新

设计思路，进而提炼新的设计原则、方法和策略。 
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