　　动物在进化过程中首先进化出用触觉感觉、识别物体，在眼睛没有出现之前， 动物就能够通过触觉来认识和识别外界物体，眼睛的出现使动物通过对眼中物体图像的触摸不用与外界物体接触就能够认识和识别外界物体，可以说眼睛是在原始触觉的基础上进化出的一种更高级的触觉工具，我们要来研究机器人对物体的感觉、认识和识别，首先我们要制造一种只有手没有眼睛的机器人，让这种机器人只通过手对物体的触摸就能够感觉、认识和识别物体，然后我们再给机器人安装眼睛，这样机器人就能够用眼来感觉、认识和识别外界物体了。在这里我们先不去研究机器人的眼睛，所以这里要研究的机器人是一个没有眼睛的机器人，在机器人的双手上安装触摸传感器，机器人的电脑中制作或形成一个机器人自身图形，当机器人运动时机器人脑中的自身图形与机器人做相同的运动，机器人只能知道脑中的物体图形，机器人的手运动时脑中的图形手也做相同的运动，当机器人用手触摸一个物体时，通过机器人手上的传感器将触摸信号传入到脑中的图形手相对应的位置上，这时机器人的脑就感觉到手触摸到了这个物体。

　　由于有了图形公式所以我们在计算机里能够利用图形公式来制作图形，但机算机并不能真正地通过图形公式来认识图形，如：机器人脑中的机算机能够很快识别其中符合图形公式的标准图形，但对于环境中物体在脑中形成的自然图形很难识别，这样看来我们要制造能够识别任意图形的机器人就必须放弃这种完全利用图形公式制作图形的方法，实际如果机器人能够通过对物体的接触在机器人脑中形成并记忆一种有感觉的物体图形，这样机器人就能感觉和识别外界的物体在机器人脑中形成的物体图形。现在我们需要制造一个有两只手没有眼睛的机器人，来研究机器人如何通过手对物体的触摸，在机器人脑中形成有感觉的物体触摸图形的方法。

　　首先机器人应该对手每一时刻的位置十分清楚，只有这样机器人才能通过手对物体的触摸在脑中形成物体的触摸图形，也只有这样机器人才能通过对脑中物体图形的触摸来感觉脑中的物体图形。我们能够制造出一双灵活的机器人手臂，我们知道要控制一个物体的空间运动需要对x、y、z即左右、上下、前后（这里用x、y、 z来表示左右、上下、前后）三个方向的运动数值进行控制，机器人通过控制手运动的x、y、z上的数值变化能够知道手每一时刻的位置，当机器人用手触摸一个物体时触摸信号传入到机器人脑中与机器人手做相同运动的自身图形手上，这样机器人用手触摸一个物体时机器人脑中的自身图形手按照x、y、z的数值变化就在机器人脑中画出并记忆了这个物体图形。

　　实际机器人对触摸图形的记忆是对图形的形状和各种感觉的综合记忆，当机器人用手触摸一个物体时这个物体的触摸图形就会在脑中出现，这时只要机器人用手拿住这个物体做各种运动，机器人脑中的自身图形手也拿着这个物体图形在脑中做相同的运动，这个机器人并没有眼睛，这样就不存在通过眼在脑中形成了这一运动的过程，这时我们会发现物体图形和与它接触的图形手的位置加上图形手的转动角度能够确定这一物体图形在机器人脑中的任何位置，这说明机器人的脑中能够通过记忆图形手的各种位置来记忆这个物体图形在机器人脑中的所有位置，我们还发现将这一物体图形换成其它物体图形机器人脑中就有了其它物体图形的所有位置，这样只要机器人脑中记忆了机器人图形手的各种位置，机器人脑中就有了各种物体图形的位置。
  这说明机器人脑中的物体图形的各种位置能够通过机器人脑中的自身图形手让机器人的脑知道，机器人脑中连接在一起的物体图形具有位置的传递性，这样机器人就能够通过记忆控制机器人手运动的x、y、z知道任何一个物体图形在机器人脑中的任何位置。

　　我们把左右、竖直、前后即x.y.z方向的数值变化作为机器人对方向的感觉，机器人在用手触摸图一中的图形过程中，在y方向的数值先均匀增加然后突然变为均匀减少，这时机器人感觉到触摸到的图形是一个向上凸起的角，当触摸图二、图三、中的图形时机器人感觉到触摸到了越来越凸起的角，机器人感觉到触摸到的图形的角越来越尖，在图四中是图一中的图形向图三中的图形变化的过程，这时机器人通过手的触摸感觉到图四中的角越来越尖，机器人能够感觉图形的变化，这时给机器人加入力的数值变化机器人就能感觉物体的软硬和物体受力的变形过程，机器人应该通过手对物体的触摸在机器人脑中记忆各种物体图形和对物体图形触摸的不同感觉同时还要记忆感觉到的各种物体图形的变化，很多复杂的物体图形都是由简单的物体图形构成，所以机器人可以通过记忆简单物体图形的位置和各种变化来记忆复杂的物体图形。

　　如果通过眼睛在机器人脑中形成了物体图形，那么这个物体图形的大小会随着物体离机器人的远近而变化，但通过机器人的手在机器人脑中形成的同一个物体图形不会随着物体离机器人的远近而变化，这样机器人不论在哪个位置触摸到了一个熟悉的物体时机器人都能很快感觉、认识和识别出这个物体。

　　我们在机器人脑中的自身图形的脑中确定一个点，从这个点发出一条射线，这条射线的前端是机器人的注意点，注意点的形状、大小随触摸到的物体而变化，如：有一个圆圈中间有一个点，机器人用手触摸中间的圆点这时注意点上就是这个圆点的图形，机器人用手触摸圆点外的圆圈这时注意点上就是圆圈的图形，机器人在注意点上对物体的触摸图形进行记忆，反过来机器人脑中记忆的各种物体触摸图形都能够按照需要出现在注意点上，既然机器人的脑能够指挥机器人脑中的自身图形手运动，那么机器人的脑就一样能够指挥脑中任意提取出的图形手或其它物体图形运动，这样机器人就能够在注意点上提取出一个图形手来触摸机器人脑中任意出现的物体图形，对事情进行回忆和思考，机器人脑中的注意点将引导机器人的行动。
