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2026年CIMC“西门子杯”中国智能制造挑战赛 

智能制造工程设计与应用类赛项：精益智造与协作机器人方向   

决赛备赛阶段练习使用评分细则（本科组/高职组） 
 

本赛项旨在挖掘和培养能够对接制造企业业务需求，能够从无到有构建智能制造核心的综合人才， 

从综合应用人机协作机器人、生产管理基础知识，模拟操作体验三方面综合考评参赛队伍。 

进入决赛的参赛队以下要求进行方案迭代，并用新方案在现场进行实操比赛，实操交付及现场使用

的评分细则要求现场公布： 

（1）升降工作台数量：2张 

（2）人员作业姿势：站姿作业 

（3）协作机器人的数量要求： 1台 

（4）甲乙产品能以平准化生产中的“最小生产cycle”进行生产。 

（5）协作机器人工作安排调整： 

      ① 安排协作机器人进行产品零部件组装、装箱工作的，需要配合产线平准化生产高柔性的要求，完

成指定工作； 

      ② 安排协作机器人进行堆栈作业的，作业场景有以下调整：产线生产结束后（完成装箱和贴标

签），放到指定的“流水线”上，输送到仓库端，使用协作机器人按产品完成“堆栈入库”。 

    （产线布局迭代使用在桌面上画出450mm*300mm区域模拟流水线上放置成品箱的区域。该桌子由

组委会提供，依现场实际桌子大小为准。） 

 

为了便于入围决赛的参赛队在备赛阶段更新迭代方案，顺利完成现场实操方案落地，特制定本赛项决 赛

备 赛 阶 段 练 习 使 用 评分细则，供参赛队练习使用。 

单一方案实操总时长控制要求：180分钟(3小时)以内 

备赛练习使用的评分标准包括人员作业部分和协作机器人作业两部分内容，具体内容，请参看下文： 
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备赛练习使用的评分标准—人员作业部分： 

阶段 评分 评分项 细项评分 评分表现参考基准 分值范围 

准
备
阶
段 

10 
新产线布

置 
10 

优秀：产线布置图合理，现场布局与布置图一致且满足： 

①  各工站连续布局，人员相互之间方便协助； 

② 工作桌高度设置合理，工作桌和椅子的高度应使工作者坐、立方

便适宜； 

③ 设计的物料架/物料盒安装位置  

④ 在规定的时间内（50 分钟）完成，超时 1 分钟，扣 1 分，扣完

为止 

7~10 

良好：产线布置图不合理之处少于 3 项(含)，现场布局与布置图一

致且以上①~③条件仅能满足 2 个 
3~7 

一般：产线布置图不合理之处多于 3 项，现场布局与布置图一致较

差且以上①~③条件仅能满足 1 个 
0~3 

物
料
领
用
及
生
产
准
备 

20 

产线物料

放置 
10 

优秀：搬运到生产区域后，生产过程中生产人员直接使用不需要进

行补料、换料、二次搬运，或有非生产人员协助进行补料、换料 
7~10 

良好：搬运到生产区域后，维持原有使用方式，生产过程中生产人

员需要进行进行补料、换料、二次搬运 
3~7 

一般：搬运到生产区域后，没有合适的盛装零件的工具，散放在工

作桌上 
0~3 

工作桌桌

面布置 
10 

优秀：桌面物料布置图合理，桌面布局与布置图一致且满足：①  

桌面的物料放置位置充分考虑双手使用的便利性，物料盒/工具放置

位置控制在伸手可及之处，取放物料或工具不用垫脚、弯腰、转

身、走动； 

② 工具、物料应按操作顺序放置、并尽可能预放在工作位置和做出

物料目视化标识。 

7~10 

良好：桌面物料布置图不合理之处少于 3 项(含)，桌面布局与布置

图一致且以上①~② 条件仅能满足 1 个 
3~7 

一般：桌面物料布置图不合理之处多于 3 项，桌面布局与布置图不

一致，物料盒/工具放置位置比较随意、物料混放等引起人员操作不

便的情况 

0~3 

生
产
实
操 

60 

标准作业

遵守 

（人员作

业顺畅

度） 

5 

优秀： ① 有 SOP 文件；② 人员的动作没有同向同手、交叉干扰等

明显的动作浪费；③ 观测人员作业，每个人观察 3~4 个工作循

环，均是按 SOP 的重复循环作业 

3~5 

以上三个条件仅能满足 2 个 1~3 

以上三个条件仅能满足 1 个 0~1 

防呆应用 10 

优秀：① 充分运用了防呆方法设计工治具，有效降低操作难度，预

先避免安全、品质缺陷报警的发生；② 有运用防呆法设置的必要的

安全、品质检测方案。 

7~10 

防呆方法设计的工治具，部分降低了操作难度，使用时还有一些

“不便之处”，发现一处扣 0.5，扣完为止 
3~7 

没有设计的工治具，人员/设备的操作和改善前差异不大 0~3 
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阶段 评分 评分项 细项评分 评分表现参考基准 分值范围 

生
产
实
操
（
续
） 

 

产品切换 5 

对不同产品的物料进行有效管控，能将产线换型时间降低到 1 分

钟(含)以下，有明确的人员切换作业步骤，人员之间换型作业互

不干扰（没有换型可无换型步骤）  

7~10 

对不同产品的物料进行有效管控，能将产线换型时间(含机加)降

低到 1 分钟(不含)~5 分钟(含)，有明确的人员切换作业步骤，人

员之间换型作业互不干扰 

3~7 

对不同产品的物料进行有效管控，能将产线换型时间(含机加)超

过 5 分钟(不含)，有明确的人员切换作业步骤，人员之间换型作

业互不干扰 

0~3 

自动设备

/工治具

使用 

10 

① 基本实现预定功能，有效优化(简化)人员/协作机器人的作业，

② 有规范的使用方法，均能满足 
7~10 

以上两个条件仅能满足 1 个 3~7 

以上两个条件均不能满足 0~3 

初件完成

时间 
10 

记录参赛队完成时间_______，时长排名__________（第一名 10

分，第二名减 0.5，后续排名依次递减 0.5 分，20 名以后不得

分） 

10 

首个生产

指令 

完成时间 

10 

记录参赛队完成时间_______，时长排名__________（第一名 10

分，第二名减 0.5，后续排名依次递减 0.5 分，20 名以后不得

分） 

10 

所有生产

指令 

完成时间 

10 

记录参赛队完成时间_______，时长排名__________（第一名 10

分，第二名减 0.5，后续排名依次递减 0.5 分，20 名以后不得

分）规定时间内未完成的，本项目记为 0 分 

10 

赛
后
现
场
恢
复 

10 

物料拆散

整理 
6 

将组装好的小车拆散，并将各物料分类按一场比赛中的赛位编号

顺序归还物料给模拟仓，超时 1 分钟，扣 1 分，扣完为止 
6 

工作桌恢

复 
4 

工作桌恢复原状，推至暂放区放好，超时 1 分钟，扣 1 分，扣完

为止 
4 

离
场
资
料
提
交 

赛场使用资料纸质文件提交要求 

① 参赛队携带的各项自制文件用文件袋装好； 

    自制文件包括但不限于：产线布局图、工位布置图、协作机器

人流程图、工作 SOP 等 

② 组委会提供的文件完整，整理好放在文件袋上(不装入文件

袋)，等待现场裁判清点 

    组委会提供的文件包括但不限于：生产任务/订单、现场评分

表等 

③ 所有文件均不能带出赛位，如有发现，直接取消本场成绩 

说明： 资料提交在离场签订离场确认书同时进行 

/ 

 

备注： 

1. 评分范围中所在分值范围均为包含下限，不含上限，如:1~3分即为：1≤分数＜3。 

2. 入围决赛的参赛队伍，可以根据实操应用练习情况，对参赛方案进行迭代更新调整，按更新后的方案进

行实操，并准备模拟实操现场使用的各项文件，包括但不限于：产线布局图、桌面物料布置图、SOP

等。 

3. 特别提醒： 入围决赛的参赛队伍准备答辩PPT、视频等资料（实操和答辩评委不是同一批评委，需要

参考PDCA逻辑各阶段准备好答辩资料）。 
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备赛练习使用的评分标准—协作机器人作业部分： 

阶段 评分 评分项 细项评分 参赛队评分表现参考基准 分值范围 

准
备
阶
段 

55 

协作机器人移

动前初始状态

确认/调整 

5 

优秀：① 机器人移动前有做必要的点检确认，手臂处于“工作姿

态”状态  ② 布置到产线预定位置后固定底座；③ 布置辅助协作机

器人工作的工作台/桌 

3~5 

良好：以上 3 个条件仅能满足 2 个 1~3 

一般：以上 3 个条件仅能满足 1 个 0~1 

开机步骤 5 
机器人被布置在方案中指定位置后，依据手臂状态选择适当的开机

步骤，少/错误一步，扣 1 分，扣完为止。 
0~5 

流程图 20 

优秀 :  机器人的逻辑程式排列整齐；设计的思路清晰；各式节点使

用设置得当；可以出色完成参赛队伍的设计方案。 
15~20 

良好 :  机器人的逻辑程式可以运行，能够完成参赛队伍的设计方

案。 
5~15 

一般 :  机器人的逻辑程式无法运行或者无法完成参赛队伍的方案。 0~5 

视觉应用 15 

优秀:  参赛队伍的设计方案中，能够恰到好处地运用机器人视觉功

能，机器人的视觉标准功能包括特征辨识，物件定位，影像强化模

式，色彩分类等。 

10~15 

良好 :  参赛队伍的设计方案中，至少有使用一种机器人视觉功能。 5~10 

一般 :  参赛队伍的设计方案中，没有使用机器人视觉功能。 0~5 

工具中心设置 5 工具中心(TCP)设置正确，少/错误一步，扣 1 分，扣完为止。 0~5 

点位优化 5 
点位优化合理，节点内部设置合理。少/错误一步，扣 1 分，扣完

为止。 
0~5 

生
产
实
操
阶
段 

40 

手臂初始姿态 5 安全且合理地规划机器人工作的初始姿态;（手臂程序运行 50%） 0~5 

判断手臂姿态 5 
机器人开始工作时，程序可以判断手臂的当前位置，是否在初始姿

态附近; 
0~5 

周期循环作业

顺畅 
10 

协作机器人自动运转状态下，可以完成循环作业，协助人员完成生

产任务，有卡顿、动作失败的情况，出现 1 次扣 2 分，扣完为止 
0~10 

异常处理流程 10 专案中有设计异常处理流程，一个漏洞扣 2 分，扣完为止 0~10 

人机协作安全

设计 
10 专案运行中，充分考虑人员安全，一个漏洞扣 2 分，扣完为止 0~10 

赛
后
现
场
恢
复 

5 
协作机器人恢

复 
5 

优秀：① 按队伍编号命名程序，先汇出程序到 U 盘再删除手臂的

程序（U 盘由主办方提供）； ② 手臂回到工作姿态； ③ 正确关关

闭手臂。 

3~5 

良好：以上 3 个条件仅能满足 2 个 1~3 

一般：以上 3 个条件仅能满足 1 个 0~1 

备注： 

1. 评分范围中所在分值范围均为包含下限，不含上限，如:1~3分即为：1≤分数＜3 

2. 入围决赛的参赛队伍，可以根据实操应用练习情况，对参赛方案进行迭代更新调整，按更新后的方案进

行实操，决赛现场可将流程图等纸档资料带入比赛现场，比赛结束需统一上交，不能带出现场。 

3. 特别提醒：决赛后程序方案(也称项目)必须用组委会的U盘导出备份。 


