
矿物搬运赛 2015 年比赛规则 

一、比赛目的 

设计一个基于微处理器和传感器的中小型机器人，在模拟的室内可以自动

准确识别物体的具体位置、跟踪、避障、平稳夹持物体和放置物体、自动定位

自己的准确位置回到起始点，主要考察了服务机器人的关键技术视觉识别、避

障系统、室内定位等技术。 

二、比赛任务 

比赛模仿了这样一个情景：一辆自主移动搬运车，想要将一个盛满食物的

盘子从一个桌子上面转移到另一个桌面上。比赛场地是一个家具式的室内环

境，包含一把椅子、一个水槽和两个桌子。 

在裁判的信号指引下，机器人必须：从起始点出发、准确定位到一个桌子

边缘、抓取物体、并将物品转移到指定的桌子上，然后回到起始位置上，整个

过程必须是自主完成。 

裁判将会测量并记录从发出开始信号到机器人将盘子放在桌子上的时间及

完成动作能力，和回到起始点的时间等。 



三、比赛规则 

规则一 比赛场地 

助老服务机器人规定 

场 

地 

（1） 比赛场地为一个正方形的模拟厨房，边长为 2.5m，正方形为黑色的
地面，白色墙 高 30cm。 

（2） 启动区是一个直径为 30cm 的白色圆 

（3） 水槽为一个设置的障碍物，水槽的区域与桌子相同，高度为 25cm 
（4） 椅子的覆盖区域为 20 cm x 20 cm 
（5） 放物品的桌子长 45cm(此面有 3 个 LED 灯),宽 40cm，桌子的高度

为 21-23cm。 

（6） 目标桌子长为 70（此面有 1个 LED 灯），宽 50cm,桌子的高度为

21-23cm。 

材

质

及

表

面

要

求 

场地材料主要为木质材料，主要颜色采用的是油漆，墙壁为白色油漆，地

面为黑色油漆，放置盘子的桌子和洗脸盆为白色油漆，凳子和目标桌子为

橙色油漆等。 

灯

光 

不做特别要求，只需普通室内环境和荧光灯即可，不可以有阳光直射和较

强的红色光源干扰。 



规则二 机器人要求 

参赛的机器人要能够放入一个 30cm 边长的立方体中。 

规则三 比赛时间规定 

机器人需要端起桌子上的物品，还要能将它放下，所有的动作都需要在比赛

开始后 4 分钟内完成，在“回家模式”中机器人另外可以用 2 分钟时间回到起

点。 

规则四 具体比赛细节 

（1） 接触障碍物品被被扣分或取消比赛资格，机器人会以挑战失

败告终。 

（2） 装有食物的板子放在桌面的指定位置上面，桌面边缘有三个 M5 的红色发

光二极管彼此之间的中心距离为 2.0±0.1cm,物品的中心与中间的二极

管的中心对齐，目标桌子上面有一个 M5 的 LED 灯，两个桌子上的 LED 

亮度相同，所有 LED 的电流均为 30mA。如图 1 所示 

放盘子的桌面 
三个 M5 

红色 LED 灯 



图 1 盘子的具体位置 

（3） 物品为圆形，直径 10+-cm

重量，物品。整个的重量为 50 克，包含金属垫圈和塑料支脚。如图 2 所

示 

注意：机器人不可采用金属传感器检测盘子。 

图2 盘子的尺寸 

规则五 规则与裁判 

每场比赛将委派两名裁判执行裁判工作，裁判员在比赛过程中所作的裁决为

比赛权威判定结果不容争议，参赛队伍必须接受裁判结果。 

目标桌面实物图 
一个 M5 

红色 LED 灯 



裁判的责任： 

1、 执行比赛的所有规则。 

2、 监督比赛的犯规现象。 

3、 记录比赛的成绩和时间。 

4、 核对参赛队员的资质。 

5、 审定场地，机器人等是否符合比赛要求。 

规则六 比赛要求 

机器人在参见比赛抽签前，必须保证机器人的电源电量准备充足，机器人所

需传感器和驱动没有损坏，抽签后有一个小时的调试时间，裁判员会发出比赛正

式开始通知，正式比赛前所有机器人将统一收回，比赛时到摆放区域直接领取相

应的机器人参见比赛。比赛完成再放回摆放地点。所有比赛结束方可领回机器人，

比赛时不得更换部件，不得有任何改动。 

规定七 比赛记分标准 

每个参赛队伍以团队的方式参加比赛，每队由三名队员组成，但是在比赛时

只能派一个代表操作机器人，每一个参赛队伍有三次比赛机会，裁判根据三次比

赛的综合成绩作为比赛的最终成绩。 

队员可以任意选择如下挑战模式，裁判根据三轮比赛成绩，算出最佳得分。 

记分细则 

接触障碍物被扣分，如严重时取消比赛资格，机器人会以挑战失败告终。 

（1）食物附赠模式的系数为0.8； 

物品仿制的食物：肉、马铃薯等等，在不掉落或者没有出现滑落的情

况下成功将食物搬运会获得这个系数。 

（2）任意启动位置模式。模式的系数为0.85 

裁判将随机选择机器人的启动位置和方向，并相应地移动启动位置。这个随机启

动位置不会比标准启动位置更接近盘子。 

（3）回家模式的系数为0.80. 



机器人必须回到它的本轮起始区，方向也需要与起始时一样。 

注意：记录的机器人的真实运行时间AT为机器人转移盘子的时间，不包含回家

时间。但是，机器人必须在两分钟内回到家，否则将拿不到回家模式的系

数。 

举例 

通过下面例子，能帮助您更好地理解比赛规则。 

1．机器人从起始点出发，找到盘子并成功地转移到桌子上，盘子里没有食

物。 

   实际运行时间 AT=78s 

   分数为：Success=1; Time=78s; 

2．机器人从起始点出发，抓取有食物，成功将食物转移到桌子上。 

运行时间 AT=56s; 

分数为：Success=1; Time=56*0.8=44.8s; 

3．机器人启动模式，找到盛满食物的盘子，转移到桌子上，并且返回起点； 

运行时间 AT=109 秒； 

分数为: Success= 1; Time= AT * OM.food * OM.return * OM.start =109 

* 0.8 * 0.8 * 0.85 =59.3 seconds.；

最后的总成绩为：Success =3; Time =78 + 44.8 + 59.3 sec. =182.1 sec 即

为三轮成绩之和。 



附录：标准组场地布局及实际比赛机器人 
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