
第三届“汇川杯”全国智能自动化创新大赛

第三届“汇川杯”全国智能自动化创新大赛

产业攻关赛道--产业核心技术攻关与探索赛项

全国总决赛竞赛规程

一、赛项名称

赛项名称：产业攻关赛道--产业核心技术攻关与探索

技术支持单位：中国自动化学会

主办单位：苏州汇川技术有限公司

二、总决赛目的

本赛项始终以国家创新驱动发展战略为指引，呼应国家“卓越工程师”培养导向和科技强

国建设战略目标，致力于将高校智力资源与产业前沿需求精准对接。初赛阶段，各参赛团

队完成了对“真问题”的深入调研和技术路线的系统设计；全国总决赛则在借鉴“揭榜挂帅”机

制的基础上进入实质性攻关阶段，是一场以成果验证为核心的实战比拼。

全国总决赛秉持 “问题导向、成果导向、价值导向” 的核心理念，从 “评方案” 升级为 “验

成果” 。总决赛重点考察参赛团队对选题所涉产业痛点的需求识别能力、技术突破能力、方

案的工程实现程度和核心指标完成度，以及团队协作与现场表达等综合素质，并能充分考

虑成本、工艺、环境、可靠性等工业现场的约束条件。

本着以赛促研、以赛促创的原则，总决赛的评审标准以客观的技术指标达成情况为核

心依据，力求科学、公正、权威。通过公开、透明的终极擂台赛，本赛项将评选出真正具

备产业应用价值的技术方案，并对优秀团队和成果给予重点表彰和资源对接，力求催生具

有实用价值的原创性技术成果，架起产学研用深度融合的桥梁，通过竞赛识别有潜力的团

队与研究方向，进而转化为长期的校企横向课题或联合攻关项目，实现从“赛题”到“项目”、

从“解题”到“落地”的跨越。

三、竞赛形式和作品提交要求

本赛项全国总决赛采用现场评审的方式，由评审专家组进行现场评估及打分。评审过

程参照行业内科技成果评审模式，分为核心技术指标测试（部分选题）、成果报告讲解+成

果演示（核心算法/模型/仿真/样机等）、专家互动质询及团队答辩等环节。

（1）决赛入围团队需在 2026 年 7月 31 日 24:00 前在大赛平台完成最终版研究成果报

https://2025.tiaozhanbei.net/d49/jbgs
https://cxcy.sut.edu.cn/system/_content/download.jsp?urltype=news.DownloadAttachUrl&owner=1320255647&wbfileid=8BC54BD9DC40AEFC6D0F4484EC624E2F
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告提交，需要包括Word 文档和 PPT 演示文稿两个部分，每个文件须提交原始文件格式

（DOCX 和 PPTX）和 PDF 格式两个版本进行提交，并以“选题 X-团队编号-决赛报告/决赛

PPT”进行命名。如有嵌入 PPT 的视频文件，请另以附件形式一并上传。

（2）决赛课题研究成果报告需要包括但不限于以下内容：

 课题理解与产业痛点分析；

 总体技术路线与方案架构；

 技术方案详述（核心算法/模型设计/硬件系统设计等）；

 创新点凝练与工程价值分析；

 成果展示与性能分析（含仿真验证数据、实验数据、现场测试数据等，需与

赛题核心技术指标逐一对应）；

 关键技术指标达成情况汇总表（对照赛题说明中的指标自评达成情况）；

 存在的问题与后继改进计划；

 结论总结与未来展望；

 团队介绍；

 参考文献与附录。

（3）提交时间截止后不接受修改，比赛现场不接受研究成果报告更新。

（4）提交的成果必须是团队在本赛题范围内独立完成的研究成果，不得侵犯他人知识

产权。如有剽窃、抄袭等学术不端行为，一经查实，取消参赛资格并通报所在学校。

（5）各选题研究成果报告提交的差异化要求：

 选题一：高反光工件抗干扰 2D 视觉引导精准分拣技术

提交完整的原型系统或演⽰视频，包括：

 核心算法库： 包含图像预处理、抗反光特征提取、位姿解算模块（提供

API 接⼝）。

 训练和测试数据集：保证两者无交叉且质量可靠。

 测试报告： 在模拟工业现场强光干扰下的实测数据报告。

 演⽰Demo： 能够现场演⽰机器人/模组对高反光⾦属件的连续、精准分

拣。

 选题二：复杂受限空间下的双臂机器人协同焊接规划

 提交至少 3 种标准工业焊接典型场景（如：狭窄箱体内部、复杂管网交

叉处等）的规划数据。
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 提交算法说明文档，重点阐述所采用的路径规划算法、双机避障算法等。

 完整算法代码库（C++/Python，必须支持 SDK 封装或 API 接⼝调用）。

 仿真或实机演示软件，需直观展示双臂系统在复杂受限空间下的避障能

力、规划速度及轨迹平滑度。

 选题三：多功能异形机械手控制器设计

 配套的核心算法库，包含机械手动力学，工艺模型抽象，插补器轨迹优

化等。

 选题四：风电机组轮毂智能检测系统

 配套的硬件系统以及核心算法库，包含基于加速度数据的转速方位角合

成、振动分析频谱模型、数字孪生软件等。

 选题五：新能源汽车驱动电机系统故障诊断

 基于新能源汽车驱动电机测试台架（或采用 dSPACE、RT-LAB 等硬件在

环仿真平台），模拟新能源汽车典型工况（如 NEDC 循环工况、急加速

急减速工况、启动工况、巡航工况），并注入典型的电机系统故障，采

集正常与故障工况下的车载传感器数据，数据采样频率需匹配车载实际

情况。

 基于采集的车载数据，按设计方案在嵌入式系统上完成信号预处理、特

征提取，通过诊断模型进行故障识别，记录故障诊断关键指标。

 提交所采集的故障数据、测试报告、算法流程图、核心代码片段以及与

考核指标相关的关键器件选型说明。

 选题六：面向多料号复用的矩阵式码垛智能算法研究

 多料号复用的矩阵式码垛智能算法核心模块，支持 Tray 盘矩阵的数量与

料号配置、抓取工装夹爪数量及可达位置解算等功能。

四、全国总决赛比赛流程

4.1 全国总决赛时间地点

决赛时间：2026 年 8 月 7-9 日

决赛地点：苏州湾中心广场（江苏省苏州市吴中区友翔路 99 号）D 座 308 室

4.2 全国总决赛比赛流程

 8 月 6 日 20:00-20:30 总决赛比赛说明，腾讯会议号：547-882-563
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 8 月 7 日 14:00-17:00 报到，领身份牌与队服，赛前熟悉场地

 8 月 8 日 8:30-9:00 开幕式

 8 月 8 日 9:00-10:00 核心技术指标测试（部分选题）

 8 月 8 日 10:00-18:00 成果讲解及演示+现场答辩

 8 月 9 日 09:00-10:00 颁奖典礼

4.3 核心技术指标测试阶段竞赛说明（部分选题，8 月 8 日 9:00-10:00）

（1）选题一：高反光工件抗干扰 2D 视觉引导精准分拣技术

由大赛组委会准备测试数据集（基于一些真实工件拍摄），现场测试参赛团队核心算

法的识别成功率、误检率、定位精度。

（2）选题二：复杂受限空间下的双臂机器人协同焊接规划

由大赛组委会统一提供 3~5 组未公开的复杂障碍物场景 3D 模型（如 STEP 格式），现

场测试规划成功率、规划耗时、路径优化质量、抗干扰能力。

（3）选题三：多功能异形机械手控制器设计

现场测试控制器性能。不限仿真软件，可关联机械手控制器中的关节位置进行动作仿

真，使用 Delta3 机械手模型(静平台半径 95mm，动平台半径 50mm，主动臂长度 180mm，

从动臂长度 450mm)，运行决赛现场给定的取放轨迹（同一位置取，按照 3*3 垛盘方式放置，

最小抬高高度 25mm）

1 比较节拍上限：不超过关节最大速度，能达到的最高节拍。

2 比较轨迹优化：同一节拍和点位下，比较关节最大加速度。

（4）选题四：风电机组轮毂智能检测系统

参赛团队需要完成风电机组轮毂智能检测系统的样机制作，并在决赛现场进行以下指

标的测试：

测试项 测试内容 通过标准

陀螺仪测试
验证陀螺仪传感器安装、信

号采集与传输功能

陀螺仪模块正常工作，可获取三轴角

速度数据，轮毂不同转速下陀螺仪合

成转速、方位角的精度：

①转速误差控制在 1%以内

②方位角误差控制在±2º以内

轮毂模拟 验证轮毂机械结构、旋转驱 轮毂可稳定运转，转速可调可控
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动机构及转速控制功能

偏航系统模拟
验证偏航驱动机构、方位角

调节与反馈功能

偏航系统可实现 0°~360°方位调节，角

度反馈准确

4.4 成果讲解及演示+现场答辩阶段竞赛说明 （8 月 8 日 10:00-18:00）

（1）成果讲解及演示+现场答辩阶段竞赛按照“选题+团队编号”的升序排列。

（2）每个参赛团队的总时间控制在 20 分钟以内，具体分配如下：研究成果报告讲解

与成果演示（包括核心算法演示、仿真环境运行或实体样机展示等）15 分钟；专家质询与

答辩 5 分钟。其中，成果演示部分鼓励参赛团队进行现场实物展示或真实环境下的系统运

行演示。大赛组委会在决赛现场提供必要的电源、投影设备等，如参赛团队成果演示需要

特殊的场地、用电等需求，请提前联系大赛组委会。

（3）答辩结束后由评审专家组现场打分。本阶段的现场打分采用百分制（参见评分标

准），取多位评委的平均分（取小数点后两位）作为作品成绩。

（4）本赛项评审专家组由出题企业专家和高校专家共同组成。

（5）如出现参赛团队与某位专家评委来自同一所学校的情况，则采取回避制，该评委

的分数不进行计算。

（6）比赛期间严禁私自携带照相摄录设备，任何人不允许在比赛现场接打电话，不得

扰乱现场秩序。

（7）本阶段每个团队登台参加成果展示和答辩的人数不做限制，但必须为本团队学生。

指导教师和未登台选手不允许参与答辩。

（8）所有入围本阶段的团队都完成作品讲解和答辩后，根据作品成绩选出本赛项的全

国⾦牌不超过 4 队，全国银牌不超过 8 队，其余所有决赛入围并正常参赛作品为全国铜牌。

4.5 各选题核心技术指标要求

 选题一：高反光工件抗干扰 2D 视觉引导精准分拣技术

研究成果将从以下维度进行评估：

1. 识别准确率与稳定性：

在典型工业光照（500-1000 Lux）及强干扰光照条件下，工件识别成功率≥

99.5%。

误检率（将反光噪点误认为工件）≤0.1%。
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2. 定位精度与速度：

2D 平面定位精度：误差≤±0.2mm（或≤0.5 个像素）。

角度定位精度：误差≤±0.5°。

视觉处理节拍（从拍照到输出坐标）：≤300ms。

3. 算法鲁棒性（抗干扰能力）：

能够适应工件表面一定程度的油污、指纹干扰。

在光源亮度波动±20%的情况下，识别率无明显下降。

支持至少 3 种不同材质（如不锈钢、铝合⾦、电镀件）的高反光工件通用识别。

 选题二：复杂受限空间下的双臂机器人协同焊接规划

研究成果将从以下维度进行评估：

1.规划成功率：在随机生成的复杂受限焊接测试场景（不少于 50 组）中，单

次规划成功率≥95%。

2.计算效率：针对 12~14 自由度双臂系统，单次完整规划平均耗时≤1s。

3.路径优化质量：生成路径长度相比标准基准算法（不少于三种）缩短≥15%，

曲率变化平滑，轨迹具备连续性。

4.鲁棒性：算法具备抗干扰能力，在障碍物位置发生轻微扰动（如±5mm）时，

仍能保持规划结果的稳定性，无剧烈路径突变。

 选题三：多功能异形机械手控制器设计

研究成果将从以下维度进行评估：

1. 支持的异形机械手种类

至少 1 种并联机械手和 1 种串联机械手。

2. 控制器功能和易用性

（1）能完成点到点门型，给定位置跟随抓取，任意轨迹连续运行功能。

（2）示教器界面通俗易懂，参数尽量简化。

（3）数字孪生仿真，验证机械手动作。

3. 控制器性能

不限仿真软件，可关联机械手控制器中的关节位置进行动作仿真，使用

Delta3机械手模型(静平台半径95mm，动平台半径50mm，主动臂长度180mm，

从动臂长度 450mm)，运行决赛现场给定的取放轨迹（同一位置取，按照 3*3

垛盘方式放置，最小抬高高度 25mm）
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① 比较节拍上限：不超过关节最大速度，能达到的最高节拍。

② 比较轨迹优化：同一节拍和点位下，比较关节最大加速度。

 选题四：风电机组轮毂智能检测系统

研究成果将从以下维度进行评估：

1. 硬件模拟系统的结构复杂度

至少包含陀螺仪、轮毂、偏航系统的的模拟。

2. 性能

（1）轮毂不同转速下合成转速、方位角的精度，转速误差控制在 1%，方位角

误差控制在±2º以内。

（2）振动信号软件模型分析的准确率不低于 60%。

3. 数字孪生功能

可视化平台与硬件实体的行为一致性。

 选题五：新能源汽车驱动电机系统故障诊断

1. 传感器采样频率≤1kHz；

2. 鼓励采用创新的方法导入典型故障；

3. 适用典型工况数量≥2；

4. 算力需求≤300MFLOPS。

 选题六：面向多料号复用的矩阵式码垛智能算法研究

研究成果将从以下维度进行评估：

1. 规则建模效果

（1）可一键生成抓取工装各夹爪的精确位置坐标；

（2）支持处理的料号类型不少于 15 种；

（3）规则模板匹配准确率不低于 90%。

2. 方案生成性能

（1）常规料号方案生成时间不超过 3 分钟；

（2）复杂料号方案生成时间不超过 10 分钟；

（3）生成方案的空间利用率不低于人工设计的 90%。

3. 系统实用性

（1）跨领域适应性：至少在 2 个不同制造领域验证有效；

（2）工艺复用率达到 70%以上；
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（3）新料号小样本适配所需样本数不超过 50 组。

五、全国总决赛评分标准

5.1 评分标准制定原则

决赛评分标准参照行业“揭榜挂帅”制、市场与第三方评价等科研成果评审模式，本着“成

果导向、指标量化、科学严谨、公正透明”的原则，突出对课题成果“技术突破性、指标达成

度、工程实用性”的深度评估。

5.2 评分标准

评审维度 评审要点 分值

一、需求理解与问题定

义（10 分）

1.痛点把握准确性：是否真正看懂了产业背后的“硬骨

头”，而非表面问题

2.边界条件理解：是否充分考虑了成本、工艺、环境、可

靠性等工业现场的约束条件

10

二、成果完成度与技术

突破（40 分）

1. 核心指标达成度： 对赛题核心技术指标的达成情况，

尤其是突破性指标（如识别准确率、定位精度、规划成

功率、节拍上限等）的实际完成水平；

2. 技术难度与创新性： 选题在理论、方法或应用上的原

创性突破，是否攻克了产业公认的“硬骨头”；

3. 技术就绪度： 成果的成熟度水平（参照附件一技术就

绪度自评表）。

40

三、成果验证深度与工

程实用性（25 分）

1. 验证充分性： 仿真、实验、现场测试数据的完整性和

科学性，是否能够有力支撑成果的核心性能结论；

2. 工业现场适应性： 成果在考虑成本、环境、可靠性等

工业约束条件下的实用价值；

3. 算法/系统鲁棒性：在不同工况、不同参数条件下的稳

定性和抗干扰能力。

25

四、成果展示与演示能

力（15 分）

1. 成果完整性：是否成功实现了可量化验证的现场演示，

演示内容是否覆盖赛题核心功能要求；

2. 演示效果与说服力：演示过程流畅、结果清晰、数据

可信，能够直观展示成果的创新点和性能优势；

15

https://cxcy.sut.edu.cn/system/_content/download.jsp?urltype=news.DownloadAttachUrl&owner=1320255647&wbfileid=8BC54BD9DC40AEFC6D0F4484EC624E2F
https://2025.tiaozhanbei.net/d49/jbgs
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3. 汇报逻辑性： 成果讲解思路清晰、逻辑严谨、重点突

出、时间分配合理；

4. 答辩专业性： 对专家质询的应答准确、深入、自信。

五、成果原创性与应用

前景（10 分）

1. 成果原创性： 提出的核心技术或解决方案是否为参赛

团队真实参与的原创成果；

2. 产业化潜力： 成果的技术价值、成本优势和应用推广

前景。

10

总分 100

表 1 专家评分表

备注：决赛流程和评分标准如有调整，将在正式比赛前另行公布。

六、激励政策

（1）优先录用：在本赛项中表现优异的参赛者（特别是⾦牌团队），将获得汇川技术

及其生态伙伴企业的实习机会直通车与校招绿色通道（免笔试直接进入面试环节）。

（2）成果落地机会：⾦牌团队方案将获得与出题企业优先签约合作的机会。具有高应

用价值的优秀技术方案，大赛组委会将协助推动与出题企业的进一步深度合作，包括但不

限于横向课题立项、联合技术开发、产品孵化、成果转化等。

（3）展示与孵化：优秀获奖作品将在大赛官网及合作媒体平台进行集中展示，并优先

推荐参与汇川技术产业生态相关展览和交流活动。

七、申诉与仲裁

（1）本赛项在比赛过程中若出现有失公正或有关人员违规等现象，参赛团队可在比赛

成绩评定完成后一小时内向监督仲裁组提出申诉申请，并在两个小时内提交书面申诉材料，

超时申述不予受理。

（2）书面申诉应对申诉事件的现象、发生时间、涉及人员、申诉依据等进行充分、实

事求是的叙述，并由参赛队长或指导老师亲笔签名；非书面申诉不予受理。

（3）赛项监督仲裁组在接到申诉报告后的 2 小时内组织复议，并及时将复议结果以书

面形式告知申诉方。

（4）仲裁结果由申诉人签收，不能代收，如在约定时间和地点申诉人离开，视为自行

放弃申诉；申诉方可随时提出放弃申诉。

（5）申诉方不得以任何理由采取过激行为扰乱赛场秩序。

https://icup.inovance.com/Upload/down/20250630/20250630014542_%E3%80%90%E5%86%B3%E8%B5%9B%E8%A7%84%E7%A8%8B%E3%80%91%E7%AC%AC%E4%BA%8C%E5%B1%8A%E6%B1%87%E5%B7%9D%E6%9D%AF%E5%A4%A7%E8%B5%9B%E5%B7%A5%E7%A8%8B%E5%BA%94%E7%94%A8%E8%B5%9B%E9%81%93%E5%B7%A5%E4%B8%9A%E8%87%AA%E5%8A%A8%E5%8C%96%E8%B5%9B%E9%A1%B920250625.pdf
https://2025.tiaozhanbei.net/d49/jbgs
https://www.hollysys.com.cn/news/company-news/1275
https://yepeida.bupt.edu.cn/system/_content/download.jsp?urltype=news.DownloadAttachUrl&owner=1454375582&wbfileid=15558708
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附件一 技术就绪度（TRL）自评等级说明

技术就绪度（Technology Readiness Level, TRL） 是一种衡量技术成熟程度的标准化尺

度，广泛应用于科研项目管理和产业技术评估。本赛道引入 TRL 自评，旨在引导参赛团队

建立工程化思维，客观审视自身方案的成熟阶段，并为后续研发指明方向。

请团队根据实际进展，从下表中选择最符合当前方案状态的等级，并在作品方案中简

述自评理由（例如，完成了哪项关键实验、获得了哪些数据支撑等）。

TRL 等

级
阶段名称 简要描述 初赛阶段常见状态

TRL 1 基本原理发现
观察到基本原理，形成初步

概念。

仅阅读文献，提出初步想法，

尚无具体方案。

TRL 2 技术概念形成
提出了应用设想，但没有实

验或分析证明。

方案报告中有原理框图，但缺

乏任何计算或仿真。

TRL 3
关键功能分析

与实验验证

通过初步实验或仿真，验证

了关键功能或概念可行。

大多数优秀初赛作品应达到此

阶段。 例如：关键算法跑通并

给出结果、关键部件仿真数据、

小规模实验证明可行性。

TRL 4
实验室环境部

件/模块验证

在实验室环境下，将各模块

集成并验证其基本功能。

已搭建简易实验平台，完成分

模块测试。

TRL 5
模拟环境模块

/子系统验证

在接近真实环境的条件下，

对模块/子系统进行验证。

完成主要模块的集成，并在模

拟工况下测试。

TRL 6
模拟环境系统

/样机验证

在模拟环境中完成完整系统

/样机的演示。

初赛一般难以达到，可能出现

在决赛阶段。

TRL 7
真实环境系统

/样机验证

在实际工况下对样机进行测

试，验证功能性能。
通常为决赛后期目标。
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TRL 等

级
阶段名称 简要描述 初赛阶段常见状态

TRL 8
系统定型与试

验

完成实际系统，通过测试和

验证，可交付。
超出竞赛范畴。

TRL 9 实际应用成功
系统在实际任务中得到成功

应用。
超出竞赛范畴。


