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救援机器人比赛主要是为了促进移动机器人技术早日真正走向实际应用。目前我国真正开展机器人救援技术研究的机构不多，参加RoboCup救援机器人组学术竞赛及学术交流的研究机构和研究人员较少，重要原因是标准的RoboCup救援机器人组比赛环境非常复杂，对移动机器人的结构设计、导航定位、多传感器信息融合等方面的技术要求很高，对新参赛队伍来说技术门槛相对太高。本项竞赛的设置降低了RoboCup救援机器人组比赛的技术难度，可吸引更多的研究机构和研究人员参与。
比赛场地为简化版的RoboCup救援机器人组比赛环境，面积约为10米×6米，如图1所示。环境由纤维板与纸箱隔成迷宫墙，部分地面为平坦地面，部分地面为坡度小于10度的缓斜坡，部分地面为梅花桩等复杂地形，另设置高台及楼梯1套。参赛队伍设计的移动机器人需具备较强的复杂地形通过能力，如可采用履带式的机械结构。比赛环境中布置有10个模拟的受困者（如布娃娃），机器人需搜寻到这些模拟受困者。
比赛开始前，缓斜坡、梅花桩和模拟受困者布置可能会进行一定的随机调整，以保证比赛环境的未知性。比赛开始后，参赛机器人将车载传感器如摄像头采集的比赛环境信息回传至位于场地外的机器人遥控站，参赛队员在不可直视机器人及比赛场地环境的情况下，仅利用机器人回传的图像、视频等信息，遥控机器人探索环境，并在图像、视频上发现模拟受困者，并告知裁判。
最终比赛成绩由比赛技术委员会依据所探索环境的范围、发现模拟受困者的数量来评定，在得分相同的情况下，使用时间较短者获胜。
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、图像视频无线传输等。技术难点主要在于如何提高移动机器人穿越复杂地形的能力、图像视频和控制信号的鲁棒传输等。
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