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2026 年天津市第九届大学生信息技术“新工科”工程实

践创新技术竞赛企业命题方案--阿童木

一、命题方案总体描述

随着人工智能技术的飞速发展，足式机器人在复杂环境下的自主导航与运动控制

能力，已成为衡量智能机器人技术水平的关键指标。本赛项以点足机器人为实践应用

载体，聚焦“强化学习”这一前沿技术，旨在响应国家在智能机器人领域的战略布局，

深化产教融合，探索新工科背景下人工智能与机器人技术的创新教学模式。

本赛项要求参赛队伍设计并训练一个基于强化学习的运动控制模型，控制虚拟仿

真环境中的点足机器人，在多场景复合的复杂地形赛道中自主完成行走任务。比赛将

综合考察选手对强化学习算法、机器人运动学、环境感知与控制等知识的掌握程度，

以及解决复杂工程问题的能力。通过“以赛促学、以赛促教”的方式，为机器人及人

工智能领域培养具备创新能力和实践能力的高素质人才。

二、命题方向参考

主题：点足机器人强化学习复杂地形行走挑战

竞赛模式：参赛选手在指定云端仿真训练平台设计、训练强化学习模型，控制标

准点足机器人模型完成复合地形赛道；赛事全程无人工干预、无现场调参，通过初赛

虚拟仿真评审、决赛实体机器人实操验证双层考核，评审专家根据机器人的表现，从

路线完成度、行走稳定性、行进效率等多个维度进行综合评分。

三、竞赛设备及资源

（一）云端训练平台

将于 7 月 15 日统一开通“点足机器人云端仿真训练平台”账号，平台使用期限至

竞赛结束后 10 个工作日。平台提供以下资源：

资源类型 说明

标准机器人模型 点足式机器人 URDF 模型文件，包含完整的运动学与动力学参数

仿真环境 基于物理引擎的复杂地形仿真环境，包含预设的复合赛道

强化学习框架 提供基线算法示例、训练接口及可视化工具

云端算力资源 统一分配 GPU 计算资源，支持模型训练与评估
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学习资料
平台使用手册、算法开发指南、示例代码等，提供决赛竞赛设备介绍与

操作说明，案例、赛题实操演示视频展示

（2）参赛学生自备

设备 要求

网络终端 能够访问云端平台的电脑，安装主流浏览器（Chrome/Firefox/Edge）

操作系统 Windows 10/11 64 位，或 macOS 10.15 以上

参赛学生需确保网络带宽不低于 10Mbps，以保证云端平台的访问流畅度。

（二）实体机器人

名称 规格

机械参数 -

站立尺寸（长*宽*高） ≤392mm*380mm*845mm

材质 铝合金+工程塑料

重量 ≤20KG

电池参数 -

电池供电电压 46.8V

电池最大功率 1000W

支持换电 支持

电池类型 三元理

电池容量 4.5Ah

续航时间 ≤2h

负载能力 ≤10KG

运动速度 ＜1m/s

攀爬角度 ≤30°

越障高度 ≤20cm

工作环境 -5°—40°天气良好下运行

关节参数 -

额定电压 48V

额定扭矩 30N.m

峰值扭矩 60N.m

峰值转速 5rad/s

传感器配置 -

视觉相机 有

四、竞赛内容

（一）初赛阶段

参赛队通过仿真训练平台完成初赛。
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参赛选手在指定的云端仿真训练平台中，设计并训练一个强化学习模型，控制一

个标准的点足机器人模型，在不进行人工干预的条件下，自主完成预设的复合地形赛

道。

为合理评估不同算法的综合能力，比赛设置一条总长 50 米的复合赛道，包含 5种

典型地形模块，按固定顺序排布。参赛队伍需从起点出发，依次完成所有地形。

1.地形构成

地形模块 参数设置 描述

标准平地 长度 5m，摩擦系数 0.6 起始段，测试机器人基础移动速度。

台阶地形
3组，每组 10-15 级，高度 5cm-15cm 随

机组合

连续高低落差，考验机器人步态规划与

关节控制能力。

斜坡地形 长度 4m，坡度 15°-25°渐变
双向斜坡，考验机器人重心调节与姿态

控制能力。

崎岖障碍区
宽度 2m，随机分布木板条（宽 5-8cm，

厚 2-3cm，间距 20-50cm）

不规则间隙，考验机器人足部落点精度

与避障能力。

变摩擦起伏地形

连续波浪形起伏（高 5-12cm），表面交

替铺设光滑（μ=0.2）、粗糙（μ

=0.8）、橡胶（μ=0.5）材质

考验机器人在复杂摩擦力与地形起伏耦

合下的动态平衡能力。

2.地形图示

台阶地形区 斜坡地形区

崎岖障碍区 变摩擦起伏地形区

3.作品提交
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参赛选手需在截止日期前提交以下材料：

 资料提交

o 工程文件：云端仿真训练平台导出训练完成的模型文件及相关代码。

o 演示视频：要求画面和声音清晰、稳定，能够真实客观完整地记录机器人完成

比赛的整个过程。视频需满足以下要求：

视频中需清晰可见计时器，计时器与机器人运动过程需同步录制，不得剪辑。

视频需从两个角度拍摄（可设置两个摄像头对角照射），确保能清晰观察到机

器人在各地形模块的表现及得分点。

视频时长不超过 15 分钟，格式为 MP4。

视频开始前，参赛队员需简要介绍队伍信息及比赛任务；视频结束时，需报告

“比赛结束”。

o 提交要求：工程文件+演示视频以压缩包形式二者以压缩包形式上传到竞赛官

网，文件大小上限 50MB。

 作品要求：参赛队伍必须使用官方提供的点足机器人 URDF 模型文件，并在指

定的云端仿真平台内完成模型训练与视频录制。参赛作品须包含原创性工作，着重体

现三个方面：算法在复杂地形下的创新性、机器人的行走稳定性与高效性、模型在不

同地形下的泛化能力。

（二）决赛阶段

参赛队通过现场实操实体机器人+现场答辩完成决赛。每支队伍完整参赛总时长不

超过 15 分钟。

1.作品提交：参赛者需在决赛前 2 个工作日提交作品文档，内容包含作品介绍、

算法创新点、技术实现细节、比赛表现分析等。参赛选手需自行准备纸质答辩材料。

2.现场实操：参赛队现场操作实体点足机器人，在组委会提供的统一场地中完成

行走任务。

 基础行走能力

 直线行走

沿场地中线匀速前进 3米，再原路返回。

考核：步态规整、方向稳定、无侧翻。

 转弯行走

原地左转 90°、右转 90°→行进中掉头。
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考核：转向精度、重心控制。

3.作品答辩：根据决赛队伍数量进行分组答辩。

五、评分规则

（一）初赛阶段

评审专家根据参赛队伍提交的演示视频进行打分。由完成度得分、行进效率得分

两部分组成。

1.完成度得分

完成度得分根据机器人实际完成的地形模块数量进行评定。

判定标准：

机器人完全通过该地形模块的指定区域（以全部进入并完全离开该区域为准），

计满分。

机器人在该地形模块中途停止或摔倒无法继续，该模块不得分。

若机器人进入该模块后出现明显偏离赛道（如完全走出赛道边界），该模块不得

分。

2.行进效率得分

行进效率得分根据机器人完成全程的用时进行评定。

判定标准：

以视频中机器人从起点开始移动至机器人最后一部分通过终点线的时间为准。

视频中需清晰可见计时器，计时器与机器人运动过程需同步录制，不可剪辑。

3.最终得分

最终得分=完成度得分+行进效率得分

（二）决赛阶段

参赛队通过提交作品文档+现场实操实体机器人+现场答辩的方式进行，评审专家

根据参赛队现场的运行效果、实操效果以及答辩情况进行打分。由作品文档得分、仿

真运行得分、现场实操得分和现场答辩得分四部分组成。

1.作品文档得分

文档需体现参赛作品的原创内容，主要从三方面综合评分：算法在复杂地形中的

创新性、机器人行走的稳定性与高效性、模型在各类地形下的泛化能力。

2.现场实操得分

 直线行走
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偏离中线 10~20cm 扣分，超过 20cm 扣分。

 转弯行走

原地转角度误差超过 20°，该项计部分得分。

3.现场答辩得分

结合技术讲解清晰度、专家问答应答情况、算法创新点、实物适配优化亮点综合

打分。

评分项目 评分要点

技术讲解
主要考核项目技术内容讲解的逻辑性、专业性、完整性、通俗性，考

察讲解人对项目技术体系的掌握程度及表达输出能力

专家问答应答
考核现场应对专家提问的临场反应、专业储备、应答准确性、逻辑思

辨及问题复盘能力，聚焦应答的专业性、针对性、完整性与应变能力

算法创新点

聚焦项目核心算法的创新性、独特性、先进性、实用性，对比传统算

法、行业通用算法，评判算法的技术突破、优化价值、落地优势及学

术与应用价值

实物适配优化亮点

考核项目算法、方案与硬件实物、落地场景的适配匹配度、优化落地

效果、实用性与稳定性，聚焦软硬件协同能力、工程落地能力及细节

优化亮点

4.最终得分

最终得分=作品文档得分+现场实操得分+现场答辩得分

比赛排名以最终得分从高到低排序，得分相同者，以完成现场实操用时较短者排

名靠前。
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