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锐评

“左右勾拳、侧踢、膝踢、闪避、跌倒
起身、被‘KO’……”一场机器人之间的
格斗比赛于5月25日晚开打。

在这场于杭州举行的“CMG世界机
器人大赛·系列赛——机甲格斗擂台赛”
上，4位来自不同领域的非专业选手操
控4台宇树G1机器人登上擂台，展开三
轮、共十二回合的格斗比拼。最终，一位
人工智能博主操控的“AI策算师”击败
了所有对手，赢得冠军。

这场直播被主持人多次强调是“科普
展示赛”。但在看似以展示为主的机器人
格斗赛背后，是一场公开的技术验证秀。
在冲撞、失衡、被“KO”的场景中，机器人
暴露了动态控制、感知延迟等问题，也展
现出抗冲击性、多模态感知与快速恢复能
力。尽管比赛是“表演赛”，但它也成为了
检验机器人真实表现的测试场。多名业
内人士表示，后续产业链或将涌现更多二
次开发的机器人解决方案商，在公版机器
人基础上开发专业的大脑。

选手遥控机器人对战
12个回合决胜负

5月25日下午两点半，在杭州的一场
机器人产业与资本对接会上，头戴拳击头
罩，手戴红色拳套的宇树G1成为了不折
不扣的“明星迎宾”。手持遥控器的操作
者不断让G1摆出拳击的准备姿势，与来
往的投资人、产业创业者合影。

“为了看晚上的直播，我推了一个饭
局。”一位从上海赶来的投资者告诉记
者，自己已经定好了闹钟，准时收看今晚
的格斗比赛。

6个小时后，“CMG世界机器人大
赛·系列赛——机甲格斗擂台赛”在杭州
正式开始。由古风博主、机器人博主等

“圈外素人”操作的四个G1机器人在擂
台中分成两组进行对抗。G1是宇树在
2024年推出的人形机器人，身高1.3米
左右，体重35公斤，有23个自由度，膝
关节最大扭矩90N.m。

尽管在正式比赛前，主持人展示了
机器人的语音控制、跟随能力，但记者注
意到，在实际比赛当中，仍然由四位选手
遥控操作G1机器人。在人类拳击比赛
的规则之上，本次机器人格斗比赛的规
则更为简洁：机器人击中头部和躯干为
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，击中四肢不计分。
正式的比赛分为3轮，每轮分为3

个回合。根据累计总积分，积分最高的
机器人最终获胜。在经过12个回合的
比赛之后，机甲格斗擂台赛终于有了胜
出者——由一位人工智能博主控制的

“AI策算师”最终获得了冠军。

数次被“KO”
机器人有“皮外伤”

在12个回合的比赛中，记者观察
到，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表示，尽管本次比
赛采用了遥操，但这跟传统遥控玩具的
控制系统还是有一定的差别。

他表示，本次宇树的遥操作方式融合
了动作控制、智能决策等多种算法模型。
当操作人员发出“勾拳”“踢腿”等指示时，
机器人的感知系统会迅速定位对手并构
建地图数据，决策系统根据学习训练评估
环境、目标和指令，生成可执行策略路径，
最后由控制执行系统完成动作。

而扑空、踉跄等状态背后，则有动作
规划、传感器等模块的原因。周迪判断，
尽管G1能够通过强化学习掌握一些格
斗招式，但在动态对抗中，从传感器捕捉
对手位置到关节执行动作存在毫秒级延
迟，导致挥拳时机偏差。“G1的视觉和激
光雷达数据在复杂对抗中可能出现噪
声。”他认为，这也可能影响对手位置的
实时定位，尤其是在快速移动或遮挡的
场景下。

和此前展示的跑步、跳舞、后空翻等
所处的环境不同，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更多的挑战。第一
财经记者注意到，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”。

比赛看似是一场“表演”
背后是技术验证秀

在比赛中，主持人和解说员多次强
调，这场格斗赛仅仅是一个“科普展示
赛”。一位宇树的投资人告诉记者，尽管
本次比赛也能够为宇树带来一定的C端
流量和品牌效应，但更重要的是向观众
传播机器人文化，并展示宇树在软硬件
上的能力。

周迪表示，格斗场景因其实时互动、
击打等特性，是一次暴露在公众面前的压
力测试。“其实整体来看，这次的压力测试
还不算‘上强度’。”记者注意到，尽管打了
12个回合，但每个回合只有2分钟。

格斗要求机器人在快速变化的环境中
实时调整姿态、预判对手意图，周迪说，这
种能力可迁移至工业中的协作机器人避
障、救援机器人应对突发障碍等场景。“格
斗场景能全面检验机器人的机械结构、运
动控制、传感器融合和智能决策能力，例如
动态平衡、抗冲击性、多模态感知协同等。”
他认为，这些技术指标能够在未来直接关
联工业、救援等实际应用的可靠性。

此外，本次宇树没有选择在春晚出
现的H1全尺寸人形机器人。H1身高
超过一米七，重量超过45公斤。机器人
算法工程师Jean介绍，G1的轻量化构
型使其在算法调优的效率方面更有优
势，更适合快速迭代强化学习策略。“G1
因为它的构型原因，运动更加灵活，H1
的高负载能力在工业上会更有优势，不
适合拳击的场景。”

“宇树这次应该也会针对拳击中特
定的场景进行专门的算法优化。”Jean
推测，宇树应该针对格斗场景进行了特
定的动态平衡补偿算法和抗干扰传感器
融合方案，提升机器人在对抗中的容错
率。记者观察到，除了在“KO”场景倒地
不起外，大部分时间，G1机器人倒地后，
都能在5秒钟之内迅速站立并稳定。

一名观赛的业内人士认为，从格斗过
程来看，底层算法已经较为出色，包括稳
定性、视觉、灵活性、速度连贯性等，目前
缺少的是真正的空间智能大模型作为机
器人的大脑。这其实暴露了机器人动态
运动控制与实时感知的不足。

比赛虽为“秀场”，却不仅是表演。
Jean认为，这场比赛是一次全面检验机
器人智能硬件和软件协同能力的窗口，

“现实地来说，这种‘人机共战’的方式，
也大概率会成为未来5～10年的机器人
主流操作形态。”

●格斗场景能全面检验机器人
的机械结构、运动控制、传感器
融合和智能决策能力
●这些技术指标直接关联工
业、救援等实际应用的可靠性

你看的热闹
其实里头有很多门道

全球首个人形机器人格斗赛落幕

别让流量焦虑掩盖
机器人工程化难题
从走路到跑步，再到格斗，机器人

行业追求的“展示动作”复杂性不断提
高。过去的一年时间里，宇树晒出后空
翻、打太极视频，众擎机器人晒出跳舞
视频，魔法原子也展示出了一镜到底的
跑步视频。

“能走”的门槛被快速抹平，“会跑”
的追赶者也层出不穷。在视觉趋同的
集体演示中，行业似乎已经意识到：光
靠走路，无法再占据注意力制高点。

“有些投资人来了就问你们机器人
能跳舞吗？”一位珠三角的机器人创业
公司创始人曾向记者表示，春节过后的
一段时间，自己“不得不用更多人去做
展示demo”，谈及原因，他说是因为
“行业影响”。

和层出不穷的跳舞、跑步视频一样，
机器人格斗，不只是一次普通的技术展
示，而是一场关于“注意力争夺”的竞
赛。在中国的人形机器人仍处于技术攻
坚、市场验证、商业模式不清的阶段，这
类赛事的密集登场，既是科技秀场的延
伸，也映射着行业集体性的焦虑。

当走路已经不能吸引眼球时，行业
开始主动将格斗等更复杂的“战斗”推
上前台。

但问题也随之而来：在距离“通用
人形”还有多年商用路径的情况下，这
样的赛事究竟是技术的自然演进，还是
一次为了流量而特别制造的噱头？是
能拓宽应用场景，还是会让行业偏离落
地现实，带来另一种“空转”？

在格斗比赛中，宇树G1的表现
“可圈可点”，尽管也有被擂台围绳缠
住、扑空、摔倒等动作，但能在五秒内起
身，其有效稳定击打等表现仍然展现出
了宇树当前的硬件和算法稳定性。

宇树相关负责人称，G1能够在高强
度的对抗中保持平衡，主要依赖于仿真
环境的AI强化学习和本体关节的感知。

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
教授则表示，格斗场景能全面检验机器
人的机械结构、运动控制、传感器融合
和智能决策能力，例如动态平衡、抗冲
击性、多模态感知协同等，这些技术指
标直接关联工业、救援等实际应用的可
靠性。

需要注意的是，尽管格斗直播的方
式已经算是相对“赤裸”地展示了机器
人在高对抗性环境的性能，但真正的工
程难点，如软硬件耦合、功耗、长期稳定
性等问题，很难在这十二个两分钟的回
合中表现出来。这也正是部分业内人
士的担心：别让“注意力战术”，掩盖了
真正的工程化难题。

据第一财经
比赛现场

“AI策算师”最终获得了冠军


