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一、项目简介	

本比赛项目主要考察机器人的行走部分、操作手的功能和控制方

法，其中包括使用多种传感器寻路、识别目标、对所识别目标分区存

放、完成特定操作的关键技术。主要技术难点在于识别与操作的精准

配合，突出灵巧控制的特点。 

该比赛项目用来展现机器人采摘水果的场面。用绿色幕墙代替果

树，上面结有果实，参赛机器人在识别和摘取过程中，摘不同颜色的

果实并放在自带的对应果篮里。 

项目要求所有竞赛内容为机器人自主操作，不允许采用遥控方式。 

 

二、技术委员会	

负责人：赵晓光，中国科学院自动化研究所，

xiaoguang.zhao@ia.ac.cn，13671377319 

成  员：李  硕，中国科学院沈阳自动化研究所 

王伟强，中国科学院大学 

郭子祺，中国科学院遥感与数字地球所 

张凯良，中国农业大学 

三、赛项说明	

3.1 基本赛制 



本项目比赛分为三部分，分别统计成绩：开发日志、笔试、现场

竞赛与问辩，各项成绩占总成绩比例如下： 

开发日志    15%  

笔    试    10% 

竞赛与问辩  75% （其中现场竞赛成绩和专家问辨成绩各占50%） 

（1） 开发日志：必须提供三次开发日志，日志具体要求、模板、

上传时间以组委会在官方网站上公布的为准，由组委会组

织专家，评定参赛队开发日志成绩。 

（2） 选手参加大赛的笔试环节，笔试成绩由组委会给出。 

（3） 现场竞赛：参赛队通过现场比赛，按照竞赛规则，在规定

的时间内，按各队实际摘果数量计分，以决赛成绩为准。 

（4） 专家问辩：比赛现场，技术委员会专家通过问辩，分别独

立为各参赛队打分，给出问辩成绩。 

3.2 竞赛违规判罚出场情况 

如有下列情况之一则判罚出场 

3.2.1参赛机器人若发生失控,如原地打转、狂奔、撞毁场地设备以及

其他意外情况，该队的比赛视为结束，裁判示意参赛方的人员

进场停止设备运行，此前得分计入成绩。 

3.2.2导致比赛场地设施损坏或导致对方机器人损坏。 

3.2.3做出任何有悖公平竞争精神和参赛队之间友谊的动作。 

3.2.4干扰裁判或无视裁判员的指令或警告。 

3.3 竞赛胜负原则 



比赛的胜负主要看最终得分，得分高者获胜；若得分相同则看所

用时间，用时少者胜出；如若全都相同，则加赛1场。 

3.4 安全 

所有参赛机器人均不能对操作者、裁判、比赛工作人员、观众、

对方的设备和比赛场地造成伤害，否则取消参赛资格。 

3.5 鼓励 

3.5.1鼓励所有参赛队以自己的方式用本校的标识装饰自己的机器人。 

3.5.2鼓励自制的机器人参赛。 

3.6 说明 

主办方保留最终解释权。 

四、竞赛场地及器材	

4.1 场地 

（见图1：比赛场地尺寸图:） 

尺寸：为5米 x 5米正方形场地 

材质：夹芯板，厚度2厘米 

颜色：白色 

标志线：场地内设置有黑色标志线，宽5厘米，中心线到幕墙距

离40厘米，转弯处为大约135度角的弧线，转弯处弧线与幕墙距离小

于40厘米。 

照明：照明功率200x10=2000w。场地光线均匀，无阳光直接照射。 

灯架：四周搭建有6米（长）x6米（宽）x2.5米（高）的照明灯



架。 

4.2 出发区及结束区 

见图1：比赛场地尺寸 

场地有两个0.4米x0.4米的出发区和两个0.4米*0.4米的结束区，

用红色和蓝色区分参赛的两个队。如示意图所示，左上角为出发区，

右下角为结束区。参赛机器人在出发区等待，完成任务后要行进到结

束区。 

4.3 幕墙 

材质：夹芯板 

尺寸：高0.6米 

颜色：墨绿色 

4.4 果实 

（用实心海洋球替代，有弹性） 

形状：圆形 

颜色：红色、黄色 

重量：均小于50克。 

高度：果实部署在距离地面35厘米处的幕墙上，使用支架和托盘

托住小球。支架可使用8号铁丝弯成，如图4。托盘为直3厘米的圆环，

圆环中心点距离幕墙10cm。 

数量：幕墙上随机部署20个果实，分配给红方、蓝方各10个。 

小球直径为6-6.3厘米。（小球参考购买地址：

https://item.taobao.com/item.htm?spm=a230r.1.14.55.fPthjH&i



d=15020165821&ns=1&abbucket=4#detail） 

	  



图 1：比赛场地尺寸图 1：	

	
	

说明： 

（1）图示颜色含义： 

黄色边框：代表围栏 

蓝色和红色方框：出发区或结束区 

黑色条线：机器人小车运行路径 

绿色条线：模拟果林的幕墙 

橙色圆球：代表果实 

（2）尺寸：均为中心线尺寸。 

（3）黑色路径中心线距绿色幕墙 40cm。 



图 2：幕墙示意图 

 

图 3：比赛场地效果图（图中白色条格行列间距均为 40 厘米），地面

为白色或者浅色 

 

	
	

 

图 4： 果实支架和托盘：采用 8 号铁丝（或其他硬度相当的材料）

弯成，具有较好的支撑力和可塑成型性质。随机插在幕墙上，距离地

面高度 35cm。 

	
	



	
	
	

五、机器人要求	

5.1参赛机器人在归位状态下，长宽不超过40 x 40厘米，高度不限。

可动部件展开后无限制。 

5.2参赛机器人重量不超过10公斤（暂定）。 

5.3机器人不能分离成两台或多台。 

5.4各队应为自己的所有机器人准备电源。 

5.5参赛机器人必须具有目标识别功能，识别方式不限。 

5.6 参赛机器人应摘取红、黄两色果实分别放置各自的果篮中，即红

色果实放入一个果篮中，黄色果实放入另一个果篮中。如放置错误或

采摘了除红色、黄色之外其他颜色的果实，按照裁判规则扣分。 



5.7参赛机器人已具有自主运动、自主识别和自主完成采摘及分类任

务的能力，机器人控制方式、控制算法和方法不限。 

5.8 赛前将对机器人例行检查。不符合规定不能参赛。	

	
	

六、竞赛评分标准	

6.1 成功摘取一颗红色或黄色果实，并放入对应果篮内得10分。 

6.2 采摘时掉落或未放入果篮内得3分。 

6.3 虽然放到果篮，但未放至对应果篮得5分。 

6.4 采摘过程中打落或者采摘除红色、黄色之外的其他颜色的果实，

每一枚扣除5分。 

6.5 在比赛过程中机器人发生异常，操作人员可以重新启动接续比赛，

但重启1次扣10分。重新启动3次则失去比赛资格。此前得分计入

比赛成绩。 

6.6 成功到达结束区得 10 分。	

	

七、竞赛赛程赛制	

7.1准备：每个参赛机器人进入出发区至多有10分钟准备时间，用于

对机器人的简单调试和熟悉场地。 

7.2开始：裁判员鸣哨比赛开始，计时员开始计时。整场比赛时间为

10分钟。 



参赛机器人从出发区行进并开始摘果，并把摘下的果实放入机器

人自身携带的果篮里。待采摘全部结束行进到结束区。计时员停止计

时。 

7.3结束：整场比赛时间为10分钟，比赛即刻结束。参赛人员进场停

止设备运行。 

7.4参赛机器人若由于机械卡死等原因导致不能再继续比赛，参赛方

可随时向裁判示意结束。此前得分计入成绩。 

7.5比赛期间由于一方机器人失控而冲撞了另一方，失控方比赛结束。

被撞方可重新比赛。 

7.6为避免发生冲撞现象，允许参赛方一名操作人员进入场地跟随本

方机器人，一旦发生异常立刻关机。 

	



八、竞赛场地平面图	

	


