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一、 设备要求、线上平台

比赛采取网络会议直播的方式进行，需要各参赛队伍准备四个以

上的摄影机位；比赛道具的具体细节见 1.2比赛规则。

网络会议直播的平台为腾讯会议，会议号：776524014，会议时

间：2022年 11月 25日 8:30~20:00，会议密码：1125。具体的会议

信息以后续变动为准。

二、 比赛规则

受疫情影响，中国机器人大赛拟线上进行，考虑到各参赛队比赛

环境搭建困难、自主建图能力评判主观因素过大，因此，参考往届的

中国机器人大赛线上比赛规则，拟将原计划的越障与搜救项目、环境

自主建图项目改为机械臂灵巧操作项目、机械臂目标探测项目。机械

臂灵巧操作项目和机械臂目标探测项目比赛场地搭建相对简单，评判

标准相对客观。

2.1 机械臂灵巧操作项目

2.1.1 项目简介

本项赛事的研究重点为移动机器人机械结构设计、非直视情况

下的机器人遥控技术、图像视频传输等。技术难点主要在于如何提

高移动机器人机械臂灵巧操作能力、图像视频和控制信号的鲁棒传

输等。

操作手必须全程背对机器人并操作机器人至插有不同类型小

管道的木板前使用机械臂对小管道进行不同的特定操作（探测、触

摸、旋转和抓取）如图 1所示。管道的长度为 10cm（4英寸）、直



径为 5cm（2英寸），机械臂各项操作要求如下：

 触碰：控制机械臂末端触碰管帽中心直径为 1厘米的圆形

目标，全向异形水管为 1.5厘米圆形目标。

 旋转：抓住 5厘米管帽并旋转 180度。

 抓取：抓取 5厘米管帽，并从管上拔出。

 探测：通过机械臂上的摄像头探测管底的字母和管壁的条

纹数目（此次线上比赛管壁条纹数目固定为 2 条，2 条条

纹须正对放置）。

图 1 “触碰”任务木板

2.1.2 比赛细则



 比赛形式：

各参赛队伍通过线上会议直播的方式进行比赛。直播过程中，

队伍需提供四个视角的录影机位，如图 2所示，分别为：

图 2 提交视频画面

 任务详情：尽可能多地展示任务的细节。

 操作界面：将操作界面保存为视频或使用摄像头拍摄并

放大。

 操作手和机器人的第三视角：在操作手后方拍摄以展示

操作手背对机器人。

 操作手第一视角：显示易读的时间戳、队伍和操作手的

基本信息、所有操作手的手部动作。

 比赛任务：

每个任务木板上有 5个小水管，总共 8个任务木板，分别为：



直筒探测、直筒触摸、直筒旋转、直筒抓取、全向探测、全向触摸、

全向旋转和全向抓取。

需注意：

 比赛时间为 15分钟，在比赛时间内完成水管的个数即

为比赛分数，共 40分。

 每 2 个木板为一组，每组内的 2 个木板距离不低于

30cm，每 2组木板之间距离不得低于 2米，示意图可

参考图 4。

 比赛流程：

 任务流程：比赛开始，出发点应处于机器人边缘（包括

机械臂）距离第一组任务板边缘不低于 1.5m处，操作

手可以按任意顺序完成任务板直至所有水管完成。

 比赛时间为 15分钟，若比赛时间到，参赛队机器人还

能继续完成任务，鼓励参赛队超时展示机器人能力，但

仍然以 15分钟以内完成水管个数评分

 评判准则：

 探测任务是否完成由（图 2中）②号画面判定，②号画

面须清晰显示水管底部字母和管壁的 2条黑条（管壁黑

条数量固定为 2条）才算完成，并且需要队伍截取当前



的清晰画面作为评分的依据。

 触摸任务是由①号画面判定，①号机位须靠近触摸点清

晰拍摄机械臂触摸情况。

 旋转任务是由视频①号画面判定，相机须靠近旋转管帽

清晰拍摄管帽旋转是否达到 180度，达到 180度即算完

成。

 抓取任务是由视频①号画面判定，管帽最终位置不在水

管上即算完成。

 得分标准：完成一个小水管任务得一分。分数相同耗时

更短者排名靠前（耗时指最后一个完成的水管时间，如

A队和 B队均完成 10个水管，A队完成 10个水管花费

10分钟，直至比赛结束第 11个水管也未完成；B队完

成 10个水管花费 11分钟，直至比赛结束第 11个水管也

未完成，则 A队耗时 10分钟，B队耗时 11分钟，A队

排名靠前）。

 评判依据：

 比赛采取线上会议直播的方式，受网络波动的影响

探测任务的细节展示可能会不清晰，因此每个参赛

队可采取截屏、录像等方式，务必记录下探测任务

清晰的得分画面，以此作为各队伍之间互相评审的

依据；若出现未保存得分的画面或者截图不清晰等



情况，则以会议直播的录像为依据。

 视频、截图数量不限，但必须包含整个②号画面，

并且带有时间戳（便于核对）；评判时视频和截图的

结果都会纳入得分计算中，但不重复得分。

 场地布置及器材：

 任务板木板尺寸如图 3所示，共 8个木板。每两组木板

摆放示意图如图 4所示，八个木板如何摆放参赛队可自

行选择（前提满足规则要求）。注意，组与组之间距离

不得低于 2米。

40厘米

20厘米

20厘米

图 3 任务木板尺寸



不低于2米

不低于
30厘米

俯视图

图 4 每两组木板示意图

 四种任务水管示意图如图 5至图 8所示。全向水管木板

示意图如图 9所示，中间水管为直筒型，其余四个为全

向型，分别指向四个角。

图 5 探测任务水管 图 6 触摸任务水管



图 7 旋转任务水管 图 8 抓取任务水管

图 9 全向木板示意图

 水管细节:

 建议水管为 PVC 水管尺寸外径 50mm 内径

45.2mm，搜索关键词 PVC水管 50mm。

 建议管帽为 PVC水管管帽尺寸内径 50mm，高度

35mm左右，搜索关键词 PVC水管堵头管帽 50mm。

 建议旋转任务水管为 PVC外插清扫口堵管子，内径



50mm，丝口外径 43mm，搜索关键词 PVC水管外

插清扫口。

 建议全向水管弯曲处为弯头连接配件，内径 50mm，

搜索关键词 PVC水管 45度弯头

 具体配件如图 10所示，水管与管帽之间连接处为了

方便抓取拔出，建议用刀把水管外径削去一些。

图 10 水管配件示意图

2.2 机械臂目标探测项目

2.2.1 项目简介

本项赛事的技术难点主要在于如何提高移动机器人的越障能

力、机械臂灵巧操作能力、探测搜查能力和控制信号的鲁棒传输等。



操作手必须全程背对机器人，操作机器人至胶桶前，从不同高

度、不同方位、对不同布置形式的目标使用机械臂进行探测，参赛

队伍可自行选择目标进行探测。探测目标的内容如图 11所示，操作

手通过操控机械臂探测目标，观察到清晰的黑环缺口得分，每个目

标有 5条带缺口的黑环，每观察到 1个缺口得 1分。

图 11 目标的内容

2.2.2 比赛细则

 比赛形式：

各参赛队伍通过线上会议直播的方式进行比赛。直播过程中，

队伍需提供四个视角的录影机位，如图 12所示，分别为：



图 12 提交视频画面

 任务详情：尽可能多地展示任务的细节。

 操作界面：将操作界面保存为视频或使用摄像头拍摄并

放大。

 操作手和机器人的第三视角：在操作手后方拍摄以展示

操作手背对机器人。

 操作手第一视角：显示易读的时间戳、队伍和操作手的

基本信息、所有操作手的手部动作。

 比赛任务：

 如图 13所示，任务的目标由不同的高度、方位和布置

形式组合。高度分为 0cm、30cm、60cm、90cm四档；

探测方位分为从前方、上方和下方；布置形式分为桶盖

上、开盖桶内和带盖桶内（遮挡）。



 按照布置形式分组（图 13中红色框选为 1组），探测任

务可分为 8组，每组 3个目标（桶盖、开盖桶、带盖桶），

合计 24个目标。每个目标具有 5条带缺口黑环，清晰

观察到一个缺口得 1分，总计 120分。

 比赛时间为 20分钟，若比赛时间到，参赛队机器人还

能继续完成任务，鼓励参赛队超时展示机器人能力，但

仍然以 20分钟以内完成目标个数评分。

 机器人在每 2组之间行进必须跨过一个 10cm高的障碍

（在完成第一组之前也必须跨过一个 10cm高的障碍）。

图 13 不同高度、不同探测方位、不同布置形式的组合

 评判准则：



 得分有效条件：探测任务是否完成由（图 12中）②号

画面判定，画面中每个黑桶至少一次出现清晰的、完整

的有色环内边缘（如图 14红色线条所示），该目标黑桶

的圆环得分有效，否则得分无效；

 得分标准：在②号画面内，首先判断是否满足得分有效

条件，随后按每个黑桶出现清晰的黑环缺口数量记分，

每个目标 5分；允许摄像头进行缩放捕捉目标，允许多

个摄像头同时捕捉目标；

 评判依据：

 比赛采取线上会议直播的方式，受网络波动的影响

探测任务的细节展示可能会不清晰，因此每个参赛

队可采取截屏、录像等方式，务必记录下探测任务

清晰的得分画面，以此作为各队伍之间互相评审的

依据；若出现未保存得分的画面或者截图不清晰等

情况，则以会议直播的录像为依据。

 视频、截图数量不限，但必须包含整个②号画面，

并且带有时间戳（便于核对）；评判时视频和截图的

结果都会纳入得分计算中，但不重复得分。



图 14 有色环内边缘

 场地布置及器材：

 场地布置：

 场地示例如图 15所示，为 60cm高度、正方方位的

场地布置。由于会议直播评判对于高度判断存在一

定误差，因此请各参赛队按照图 13的标准进行布置，

即：朝向正面的黑桶（盖）底部与指定高度水平相

切，朝向上方的黑桶（盖）底部位于指定高度，朝

向下方的黑桶（盖）底部位于指定高度。条件允许

的话，可在旁边做个高度的标记。

 场地的布置和胶桶的摆放位置需满足每两组任务之

间翻越 10cm障碍条件、且每两组任务之间的距离



≥50cm。

 障碍最大高度≥10cm，10cm障碍朝向于机器人前

进方向

图 15 场地示例

 器材细节：

 探测的圆环图案文件将在技术交流群中发布，请各

参赛队留意。

 任务的黑桶要求如图 16所示，任务要求胶桶数量为

30个，尺寸要求为上下直径约为 200mm，高度约

为 200mm，桶盖需留出直径 100mm的洞口。



图 16 胶桶参数

三、 赛前调试、设备协调会

为帮助各参赛队伍了解规则细节，发挥更高的竞赛水平，拟设置

一场赛前规则介绍的会议，腾讯会议号为：743716702，会议时间：

2022年 11月 20日 15:00，会议密码：1120。具体的会议信息以后

续变动为准。

四、 赛程安排

比赛项目 时间安排

机械臂灵巧操

作

2022/11/25 10:00-12:00

机械臂目标探

测

2022/11/25 14:30-18:00

五、 技术交流群

设置了救援机器人比赛微信群和 QQ群（QQ群号：1150847361），



所有参赛过比赛的队伍和拟参赛队伍均有代表在群中，由技术委员会

与组织委员会对感兴趣的参赛队解答疑问。

六、 其他说明

1. 比赛中所用的探测图案可在技术交流群获取；

2. 本规则参考 RoboCup2022 救援机器人国际比赛规则和

2021中国机器人大赛救援机器人项目规则制定。
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