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5月 20日是第 26个“世界
计量日”，国网宁夏营销服务
中心开放计量实验室，邀请
各界人士参观。该中心借助
智能巡检机器人、数字化管
理平台及全流程闭环管控，
实现电能表检定效率与质量
双提升，年检定能力超 70 万
只 ，一 次 检 定 合 格 率 达

99.95%，标志着电力计量智能
化转型迈入新阶段。

在电能表检定实验室，智
能机器人有序作业，已实现全
流程自动化、智能化。从入库
信息核对，到机器人抓取送检，
再到耐压实验等严格检测，均
严格遵循标准，确保每一只电
能表都符合规定标准。（陈冰）

本次机甲格斗擂台赛提供的
极端考验环境，能促使算法持续优
化升级，提升机器人的性能，更好
地服务于人类的生产生活。

从马拉松到格斗，机器人的炫
技进入新阶段。安邦智库研究员
赵至江告诉记者，机器人集体“炫
技”在一定程度上能够倒逼行业进
步。“为了实现更复杂的动作，企业
需要不断优化算法、改进硬件，推
动技术进步，在同行较量中取得优

势。比如亦庄马拉松比赛，那些摔
倒的机器人，可能在外行来看是一
种失败，但对工程师来说，这种失败
反而是最珍贵的，因为是促进技术
进一步发展的宝贵‘养分’。另外，
行业对统一的技术标准和测试规
范的需求也在增加，有助于行业规
范化发展。最后，“炫技”行为引发
的关注有助于吸引更多上下游企
业参与，完善人形机器人产业链。”
（综合央视、《南方都市报》等报道）

视频截图

智能电表检定背后的科技力量

扑空、跌倒、卡住，机器人打架“意外连连”
专家称格斗大赛暴露了它们动态控制和实时感知的不足

继北京亦庄马拉松

后，人形机器人比赛再次

开赛了，这次比的不是跑

步，而是格斗！

5 月 25 日晚，《CMG

世界机器人大赛·系列

赛》机甲格斗擂台赛在浙

江杭州拉开帷幕，这是全

球首个以人形机器人为

参赛主体的格斗竞技赛

事。4位来自不同领域的

选手操控了4台宇树G1机

器人登上擂台展开格斗比

拼。最后，一台身穿黑色

护具的G1机器人成为史

上首个机器人格斗冠军。

这次擂台赛采用积

分制，共3回合，每回合2

分钟。击中头部、躯干为

有效击打，手部动作有效

击打计1分，腿部动作有

效击打计 3 分。倒地一

次扣 5 分，被击倒 8 秒内

无法起身则扣 10 分，本

回合结束。三轮结束后，

累计得分最高者获胜。

别看是机器人，但它们

的招式一点也不含糊：直

拳、勾拳、侧踢、膝踢……多

种动作组合，打起来有板

有眼。

5月 20日，石嘴山市平罗地区区
域联络图在配电自动化系统投运，
至此，石嘴山配电网全域区域联络
图实现 100%覆盖。

自今年 2月下旬起，平罗等地整
合区域信息，构建数字化拓扑网络，
实现区域内变电站联络关系“一图
可视”，调度指挥升级。国网石嘴山
供电公司历时两个半月，完成区域

内变电站、配网线路等逻辑梳理与
整合，打造统一视图。该图动态展
示信息，为多项业务“一图操作”提
供便捷途径。投运后，负荷转供、开
关遥控实测效率提升 45%，调度指
令执行准确率达 100%，还支撑了 4
次重大保电任务，为配电网安全运
行提供保障。

（田嘉瑞 孙瑞东）

国网石嘴山供电率先在宁夏实现配电网全域“一图可视”

格斗比赛对机器人最大的考验在哪
些方面？事实上，在对打、对踢、闪避等
格斗动作中，格斗考验的是机器人的瞬
间爆发力，这需要机器人具备强大的动
力系统来提供足够的扭矩，来实现快速
动作响应。另外，格斗比赛也考验着操
控人对机器人控制算法的精准度、稳定
性等方面，以及机器人的机械结构是否
能承受巨大的冲击力。

格斗模式下，G1机器人的哪个动作
下发力、产生扭矩（即旋转力）较大？

据悉，机器人的髋关节在进行踢腿动
作时，需要产生较大的扭矩来带动腿部的
摆动和发力；而在一些需要腿部弯曲和发
力的动作如勾拳、蹲下起身时，膝关节会
承受较大的扭矩；而在格斗比赛的拳击、
挥拳等手臂动作中，机器人的肩关节需
要发力带动手臂的运动，产生较大的扭
矩。在快速出拳或发力较大的拳击动作
时，肩关节的瞬时扭矩会达到较高水平。

另外，格斗比赛也考验对机器人的
控制算法精准度和稳定性。控制算法要
实时处理大量传感器数据，精确计算身
体各部位的运动轨迹与发力时机，实现
对多关节、重心、姿态毫秒级的精准控
制，保证动作既有力又不失协调；在进行
格斗时，机器人的机械结构需要承受较
大的冲击力，对关节、骨骼等结构的强度
和稳定性提出了很高的要求。

比赛中，在人类遥控操作
之下的机器人也会遇到“意外
情况”。

比如主动攻击的机器人反而
扑空、失去稳定性倒地，被对手

“KO”；机器人退后寻找角度，却意
外被擂台围绳缠住；两个机器人
在缠斗当中意外卡住，最终裁判
出手将其分开。

“这其实暴露了机器人动态
运动控制与实时感知的不足。”科
技部国家科技专家、中国计算机
学会智能机器人专业委员会委员
周迪教授说。

G1在本次格斗比赛中，需要
面临的是随时会给自己施加干扰
的动态互动环境。高度的对抗性

给整个系统的稳定性带来了更多
挑战。记者注意到，上场的机器
人不少都有“皮外伤”。部分G1的
金属外壳在训练中遭到了外界的
击打和剐蹭，留下了深浅不一的
划痕。

“G1的运动性能之所以不太
受到这些‘皮外伤’的影响，除了
是因为内部关节模组、电机等核
心零部件的稳定之外，还与其算
法的抗冲击性、多模态感知协同
等有关。”周迪表示，格斗中的碰
撞和冲击测试能暴露电机、传感
器等硬件的薄弱环节，推动抗干
扰设计和材料升级，“只有在软硬
件的协调之下，G1才能顺利地打
完这场比赛。”

机器人格斗面临着许多技术
上的难题。例如，机器人在格斗
中要灵活做出挥拳、踢腿等动作，
需要调动多个关节。此外，对机
器人的速度要求也很高，如在被
打倒时需快速起身，还需要根据
场上形势进行灵活调整。

以参加本次比赛的人形机
器人G1为例，它目前已经具备 8
套基础格斗动作和多个组合动
作，包括直拳、勾拳、踢腿等等。

据了解，真人拳击比赛是不能用
腿的，但机器人格斗赛中，由于
不涉及对身体的伤害，机器人可
以用腿。格斗比赛对机器人的
灵活性与平衡性提出了更高的
要求。赛前训练时“抗击打”“防
过热”等极限训练和测试，就是
为了让人形机器人在极端条件
下依然可以行走并做出复杂的
动作。摔倒后，还能模拟人的形
态自主站立。

机器人“对打”
看的是什么？A

数次被“KO”，机器人有“皮外伤”B

机器人格斗面临技术难题C

机器人格斗赛打开了哪些新空间？D


