
中国机器人大赛暨 RoboCup 机器人世界杯中国赛

2026 年度赛事规则

赛项：灵巧操作与具身智能

项目：五指灵巧操作——艺术技能挑战

灵巧操作与具身智能赛项技术委员会



I填表说明

1. 表中所列各项须如实填写；

2. 技术参数需精确到小数点后一位；

3. 时间安排需明确具体；

4. 在规则文件中用红色字体清晰标明较以往规则新增或变更的内容｡



II․重要更新记录

简要描述近两年规则中的重要更新，并用红色字体标注变更的内容

2026 年度：

1.赛项"五指灵巧手-非遗艺术技能挑战赛"：由搭载五指灵巧手的机械臂独

立完成"识别→取笔→蘸墨→书画"全任务链。

2.本赛项参赛硬件统一使用六轴协作机械臂、五指灵巧手及组委会统一提

供的视觉系统，参赛队硬件参数一致，仅比拼算法与控制策略，确保绝对

公平。

3.双轮赛制设计：初赛"画龙点睛"考查精细定位与力控精度，决赛"古诗书

法"考查视觉识别与连续轨迹规划能力，难度递进。

4.过程性评分体系：设置从碰笔、握笔、蘸墨到完成书画的过程性得分，

鼓励队伍完成更多步骤，区分度更高。

5.难度分级机制：初赛设置指定龙形图案，点睛越精准难度越高分值越

高。决赛考察机器人自主握持毛笔完成指定古诗的书法创作，限定时间内

完成的字数越多、书写质量越高，得分越高。

6.无加时规则：严格限定比赛时间，时间到立即停止，不设加时赛，确保

比赛节奏与公平性。

负责人签字：

2026 年 6 月



一、联系方式

1.1 技术委员会

负责人：曹其新 上海交通大学

成 员：冷春涛 上海交通大学

朱笑笑 上海交通大学，15921155665

赵 欢 华中科技大学

杨敬辉 上海第二工业大学

1.2 组织委员会

负责人：刘华涛

成 员：孔晟硕 上海交通大学

郑凯宇

1.3竞赛组织讨论 QQ论群

为方便赛前赛后的信息沟通，使用技术交流 QQ 群：1062438256。在群

内将会由技术委员会与组织委员会对感兴趣的参赛队解答疑问，发布裁判软

件等。



二、赛项规则

2.1任务描述

简要概括近两年规则中的任务描述，并用红色字体标注变更的内容

2026 年度：

所有参赛队伍使用六轴协作机械臂搭载五指灵巧手，配合组委会统一

提供的视觉系统，完成非遗毛笔书画相关任务。比赛分为初赛和决赛两个

阶段：

（1）初赛"画龙点睛"：机器人自主完成取笔、握笔、蘸墨等动作，在印有

龙形图案的画纸上精准点出龙的眼睛。点睛的范围越精准难度越高、分值

越高。

（2）决赛"古诗书法"：机器人自主握持毛笔完成指定古诗的书法创作。限

定时间内完成的字数越多、书写质量越高，得分越高。



2.2考查的核心技术点

简要说明赛项考查的核心技术点

本赛项重点考查五指灵巧手的精细操作能力、力控精度、视觉识别能

力以及运动轨迹规划能力，所有参赛队硬件完全一致，仅比拼算法与控制

策略。

1.五指灵巧手精细操作技术：多指协同抓取、力控握持、精细姿态调整

2.视觉识别与定位技术：目标检测、特征提取、精准定位 3.运动轨迹规划

技术：连续轨迹生成、避障规划、速度平滑控制

4.力控与接触控制技术：握笔力度控制、书写压力控制、蘸墨深度控制

5.任务规划与决策技术：多步骤任务编排、难度策略选择、时间分配优化

6.手眼协调技术：视觉伺服、闭环反馈控制、误差修正

7.系统集成与稳定性技术：多模块协同、异常处理、鲁棒性设计



2.3机器人参赛要求

详细描述赛项机器人的尺寸、重量、电源、速度、负载能力约束，通

信方式、传感器及控制器等技术参数和规格。

一、机械臂系统

1.型号：六轴协作机械臂

2.自由度：6自由度

3.有效负载：≤3kg

4.重复定位精度：±0.02mm

5.最大臂展：≤930mm

6.安装方式：固定安装于工作台后侧中央

7.供电：220VAC，由组委会统一提供

二、五指灵巧手系统

1.型号：五指灵巧手

2.自由度：每只手≥19自由度（含拇指对掌功能）

3.指尖力：单指最大指尖力≥12N

4.力控精度：法向力分辨率 0.1N

5.位置重复精度：±0.15mm

6.传感器：集成触觉传感器、位置传感器、力矩传感器

7.通信方式：CAN FD通信

8.安装方式：固定安装于机械臂末端法兰三、视觉系统（组委会统一

提供，参赛队不得调整硬件）



1.相机：深度相机 ，固定安装于工位上方，俯拍视角

2.分辨率：≥90万像素

3.帧率：≥15fps

4.镜头：定焦镜头，视场覆盖整个工作台

5.光源：基础灯光为场馆光源,现场提供条形补光灯,参赛队伍可根据自

身需求使用,每支队伍最多使用 4条

6.标定：组委会赛前统一标定，提供标定参数，标定参数及标定误差

会在规则说明会上公布,同时发布在 QQ群中。

7.通信：USB3.0接口

四、控制器与计算平台

1.机械臂控制器：原厂标配控制器

2.灵巧手控制器：原厂标配控制器

3.计算平台：自带笔记本截止到赛前,在京东商城直营店的售价不得超

过 8000元,必要时赛队需能提供该笔记本型号商城页面截图,否则视为超标,

该赛队不允许使用自带笔记本

五、约束要求

1.参赛队不得修改任何硬件结构，不得更换或添加传感器

2.参赛队不得调整相机参数、光源参数等硬件设置

3.仅允许在软件层面开发算法，包括但不限于：视觉识别算法、运动

规划算法、力控算法等

4. 本赛项允许两种操控方式：（A）全自主模式：机器人全程自主完

成识别、规划与操作，不接收任何人工干预指令；（B）遥操作模式：允

许操作员利用组委会提供的遥操作设备对机器人进行人工操控。两种模式



均要求所有感知与计算在本地平台完成，严禁接入任何形式的云端算力或

远程服务器。同一轮次中不得中途切换操控方式，违者取消该轮成绩

5.所有代码必须赛前提交，由组委会进行资格审查



2.4场地描述

详细描述比赛场地的面积规格、地面材质、围栏设置等基础设施及照

明系统、通信设备等附属设备。

布局示意图如下图所示。各组件尺寸、安装相对位置等后续会在技术

交流群发布。比赛现场光源直接使用场地光源，会保证无阳光直射。

视觉传感器和机械臂之间的相对位置关系，组委会会统一标定发布，

但是如果参赛队对该精度不满意可以在调试阶段自行标定。毛笔初始干燥

程度为扫过空白纸张时不能留下明显墨痕。

图 1-工作台示意图（实景图及安装尺寸将进一步在技术交流群发布）



2.5评分标准

明确规定各任务的完成条件与分值、时间奖励或效率分值计算方式、

设计评审（如资格认证文档/答辩）细则、违规与扣分项。评分标准应具备

可操作性，避免主观判断。制作打分表（可另起一页）。

一、总体说明

1.比赛分为初赛和决赛两个阶段

2.严格限时，时间到立即停止，不设加时赛

3.本赛项总分=初赛得分+决赛得分

4.过程性得分与结果性得分相结合，鼓励完成更多步骤

6.操控方式加权系数：全自主模式×1.0，遥操作模式×0.5；每轮比赛

开始前赛队须向裁判申报该轮操控方式，由裁判记录备案；经裁判发现中

途切换的，该轮成绩按 0分计。得分计算统一是遥操作扣罚后再乘 0.5，是

有意同时减半处罚，以尽可能减少出现最低分 0分。

7.违规扣分规则说明如下表所示（每次比赛最低分 0分，扣完为止）

序号 违规类型 扣分标准 备注

1 毛笔掉落 每次扣 20分 掉落后可重新抓取

2 墨汁洒出，导

致桌面/纸面有

污染

轻微者扣 10分（仅在桌面/纸面有零

星墨点），严重者扣 50分（有大量

成片墨汁洒出）

严重程度由现场裁判决定

3 画纸移位超过

10mm
每次扣 15分 以初始位置为基准

4 超时操作 扣 50分，取消超时部分得分 时间到后继续操作

5 人工干预 人工物理干预：比赛进行中队员手动

触碰、调整机器人或场地道具，每次

扣 50分，情节严重取消本轮成绩。

注意：经申报的遥操作不属于人工干

预，按操控系数 0.5计分。

包括手动调整等，严重程度

由现场裁判决定



6 损坏比赛道具 扣 30-100分，并照价赔偿 视损坏程度而定，严重程度

由现场裁判决定

7 安全违规 扣 200分，可立即终止比赛（当出现

紧急危险情况安全碰撞时，裁判可随

时叫停比赛，本条为最高优先级）

碰撞等

8 作弊行为 直接取消全部比赛成绩 包括代码作弊等

9 设备未复原 比赛计时结束后，超时操作，扣 50
分；比赛计时结束后 30s内，参赛队

没有把使用的设备恢复比赛开始的初

始姿态，再扣 50分

包括机械臂、灵巧手、遥操

作设备（如用到）等设备

10 毛笔初始状态

未恢复

扣 100分，比赛开始时需要保证比赛

期间使用的毛笔上没有残留墨汁，确

保无法直接用于写字

由现场裁判决定

二、初赛：画龙点睛（500分）

2.1任务说明

机械臂使用五指灵巧手握持毛笔，在印有龙形图案的画纸上精准点出

龙的眼睛。每队有 3次点睛机会，每次限时 180秒。（比赛前领队会时会

在图案库随机抽取龙形图案，后续在技术交流群发布图案库）

打分辅助圆



图 2-画龙点睛任务示意图（龙图案由 AI生成）

2.2过程性得分（每次点睛独立计算，每次比赛每项过程节点得分至多

计算 1次不累计计算，即每次比赛过程性得分最高 140分）

序号 过程节点 判定标准 分值

1 成功碰到毛笔 裁判观察判断 20分

2 成功握持毛笔 稳定握持保持 3秒以上，毛笔不脱落 40分

3 成功蘸墨 笔锋浸入墨汁，提起后笔锋带有墨汁 80分

2.3结果性得分

墨点半径需要大于眼睛半径的 1/3，否则视为无效点击。（各图案眼睛

的半径后续在技术交流群内公布，墨点不规则、多次补点、墨迹晕染后的

测量时刻、半径大于 r/3的测量方法均采用外接圆进行测量）

以眼睛中心为圆心、以该图案眼睛半径 r为基准设置边界圆，根据墨

点最靠外的边缘（墨点外缘）落入的边界圆界限确定得分等级：

精度等级 判定标准（各图眼睛尺寸与正式图案库将

于赛前在QQ群发布）

得分

完美点中 墨点外缘完全落在眼睛轮廓线（1.0r边界

圆）以内

360

准确点中 墨点外缘超出眼睛轮廓线、但最外边缘落

在 1.5r边界圆以内

300

有效点中 墨点外缘最外边缘落在 1.5r - 2.0r边界圆 240



以内

边缘点中 墨点外缘最外边缘落在 2.0r - 2.5r边界圆

以内

120

未点中 墨点外缘超出 2.5r边界圆，或未留下墨点 0分

2.4初赛总成绩

每次点睛的总成绩=（过程性得分+结果性得分-违规扣分）× 操控方

式加权系数

初赛总成绩取 3次点睛各自总成绩里的最高成绩，时间取初赛最佳得

分对应那次计算。

2.5单次时间限制

单次限时 180秒（暂定），时间到立即停止，已完成动作计分有效，

未完成动作不计分。不设加时赛。

三、决赛：古诗书法（2000分）

3.1任务说明

现场使用五指灵巧手握持毛笔完成指定古诗的书法创作。限定时间

内，完成的字数越多、书写质量越高，得分越高。每个队伍一次机会，限

时 300秒（暂定）。

决赛书写纸张统一为 4张 A3规格田字格纸（纸张数量、尺寸及样式暂

定，每字一格，格线颜色为浅灰色，由组委会统一提供，赛后评分以田字

格边框为界），4张 A3纸为 2X2阵列拜访,中间无间隙,总尺寸相当于一张

A1纸(594mm X 841mm)，参赛队不得自行更换或添加纸张。

3.2过程性得分（每项过程节点得分至多计算 1次不累计计算，即每次

比赛过程性得分最高 140分）



序号 过程节点 判定标准 分值

1 成功碰到毛笔 裁判观察判断 20分

2 成功握持毛笔 稳定握持保持 3秒以上，毛笔不脱落 40分

3 成功蘸墨 笔锋浸入墨汁，提起后笔锋带有墨汁 80分

3.3书写质量评分

书写质量得分=每个字的最终得分之和+连续书写奖励得分之和。机器人需

按照标准楷书字帖进行书写，单个字完成度评分办法：

（1）由当值全部裁判集体打分（评委至少 3人），每个字独立评分，取值

为 0分、1分或 2分：

2分 字的每个笔画均可清晰看出，结

构完整,字体美观

1分 字的每个笔画均可清晰看出，结

构完整

0分 无法辨认、漏写，或字迹超出所

在田字格边框

（2）每个字的最终得分为，全体裁判打分去掉最高分和最低分之后的平均

分（保留两位小数，逐字四舍五入计算）；

（3）连续书写奖励：如果连续 5个字为连续的诗词内容（本奖励可累加获

得，但是用于计入连续的字不可重复），且这 5个字每个字得分均为 1分
及 1分以上，则该句获得 5分加分，计入结果性得分。

3.6决赛得分

归一化后决赛书写质量得分=（本队书写质量得分÷全部参赛队书写质

量得分的最大值）×1860，满分 1860分（如果所有队书写质量均为 0时分



母为 0的情况，结果分按 0计算，分母全部参赛队书写质量得分只含决赛

有效队、取操控折算前分）；

决赛得分=（过程性得分+归一化后决赛书写质量得分-违规扣分） ×

操控方式加权系数

3.7时间限制

限时 300秒（5分钟），时间到立即停止，已完成文字计分有效，未完

成文字不计分。不设加时赛。



2.6参赛人员要求

详细描述赛项参赛人员的学历、年龄、人数及赛队规模等要求。

一、参赛资格

1.参赛队员必须是全日制普通高等学校的在读学生（包括本科生、硕

士研究生、博士研究生）

二、队伍规模

1.每支队伍参赛队员：3-8人

2.指导教师：1-3人

3.比赛现场每队最多 2名队员上场操作

三、专业背景

不限专业，鼓励机器人、自动化、计算机、机械、电子、人工智能等

相关专业学生参赛，也欢迎其他专业对机器人技术感兴趣的学生参加。

四、其他要求

1.参赛队伍必须遵守竞赛章程和各项规则

2.参赛队员必须服从裁判和工作人员的指挥

3.严禁作弊行为，一经发现取消比赛资格并通报所在学校

4.鼓励跨专业、跨年级组队



2.7参赛流程说明

详细说明赛队报到、领队会、调试、比赛的时间、时长、轮次等重要

流程信息。

1. 赛前准备：

报到

 各参赛队须按照大赛发布的赛程要求完成报到手续；

 未报到、未领取参赛证件的队员无法进入赛场。

赛前调试

 正赛前一天安排赛前调试，每队可按时间表进行若干次自由调试（具体时间

表请关注大赛赛程）；

 每次调试时长及次数以组委会最终通知为准。

领队会

 正赛前一天下午召开领队会议，议程包括：

• 沟通比赛注意事项；

• 确认各赛队指派裁判人员并进行裁判培训；

• 完成正赛抽签工作。

2. 比赛轮次
正常比赛分为初赛和决赛，顺利完成初赛（过程性得分不为 0）的所有队伍全部晋级决

赛。最终得分= 初赛得分+决赛得分。

当由队伍总得分相同时，比较第一轮完成时间，再相同则抽签确定排名。

3. 竞赛过程说明

3.1 初赛

 每个队伍上场后在第一次测试前有10分钟进行准备，第二、三次测试前分别有5分钟进行准

备。准备工作包括将第一幅龙图案放置在工作台，清晰画笔等。。

 准备完成后向裁判示意，裁判发出开始比赛指令，开始计时



 参赛队，启动机器人开始作业。

 完成点睛后向裁判示意

 ，裁判停止计时，并打分。

3.2 决赛

 每个队伍上场后有10分钟进行准备，将纸张铺放好，准备完成后向裁判示意。

 裁判发出开始比赛指令，在屏幕上投影所有的诗词名字，并开始计时

 参赛队启动机器人开始作业。

 裁判宣布计时时间到，参赛队立即关闭程序。



2.8安全要求

安全类别 具体要求 应急措施

机器人安全

机器人须在机体明显位置

安装红色急停按钮；电路系统

须具备过流、过压保护。

若机器人失控，裁判或助理裁

判立即按下急停按钮。

场地安全

机器人不得故意损坏场地

及设施；人形机器人移动时不

得破坏地面。

若场地设施被损坏，裁判立即

暂停比赛，评估损坏程度，必要时

更换设备或调整赛程

人员安全

比赛开始后除裁判外，每

个队伍允许两名队员进入场

地；助理裁判须熟悉急停操

作。

若机器人打向人员，附近人员

立即避让，裁判迅速按下急停按

钮；若有人受伤，现场医疗人员立

即救治。

设备安全

赛前技术委员会检查机器

人急停装置等，确保设备安

全。

若机器人设备故障无法继续比

赛，组委会更换设备。

环境安全
比赛区域保持整洁，不得

遗留工具、零件、线缆。

若发现杂物影响比赛，裁判暂

停比赛并清理；若发生火情，立即

疏散人员并使用灭火器。

数据安全

参赛队伍自行备份机器人

控制程序；严禁抄袭复制他队

代码或设计；采购成品机器人

须提供自主开发的算法代码。

若程序丢失或崩溃，队伍使用

备用程序重新加载；若发现代码抄

袭，技术委员会调查核实后取消涉

事队伍参赛资格。



2.9其他技术附属材料说明

技术资格认证材料提交要求、demo 文件、影音文件、ppt 模版等。

1.五指灵巧手非遗艺术技能赛项有资格认证环节，每支报名的参赛队

伍必须在报名的同时提交资格认证材料到指定邮箱

（robot_2026@126.com，邮件主题请按“五指灵巧手非遗艺术技能赛项_队

伍名_学校名”格式填写）。不提交资格认证材料的队伍不具备比赛资格；

资格认证材料主要包含 demo 视频，能展示灵巧手握笔及灵巧手写字的

能力。视频不超过 2 分钟，视频文件大小不超过 30M。

资格认证材料上交时间不得晚于正赛前 3周。

技术委员会将会在技术交流 QQ群（1062438256）发布本赛项规则相关

的参数、赛题、评分表和设备等信息。

规则最终解释权归灵巧操作与具身智能-五指灵巧操作-艺术技能挑战

赛项技术委员会
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