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一、项目简介

传感器的多样化及高性能是提升机器人性能乃至提升机器人比

赛技术含量的关键所在。本项赛事旨在激发大学生科学研究的热情，

提高技术攻关能力，进而研制出低成本、高性能的视觉智能识别模块。

二、技术委员会

负责人：朱笑笑，上海交通大学，ttl@sjtu.edu.cn，15921155665

成 员：王景川，上海交通大学

高大志，东北大学

左国玉，北京工业大学

刘祚时，江西理工大学

三、赛项说明

1. 每个参赛队由 1 名以上该单位全职教师作为指导教师，参赛队员

应为全日制在校学生，人数不限。

2. 每个参赛队在赛前必须提交视觉设计的说明书（电子版说明书即

可），便于相互技术交流，说明书需在开赛前 1 周内发布至：先进

视觉赛技术交流 QQ群：626281959。说明书内容包括：

 测试用笔记本电脑配置说明

 视觉测试软件界面及操作说明
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 参赛视觉测试软件框图、主要算法说明等

 4张高清候选目标物照片

3. 比赛信息技术交流平台：

2018 年先进视觉赛技术交流 QQ群：626281959

四、比赛场地及器材

1. 比赛场地光线条件：光线色度：冷光源， 50hz；

2. 比赛场地包括测试台和目标板 2 部分，均由大赛组委会提供。示

意图见图 1；

图 1 比赛示意图

3. 目标板：该目标板上粘贴各种目标供视觉模块识别。目标板由 1

块 2m*2m 的白板构成；

4. 目标属性：视觉模块要识别的目标都印制在不超过 A4大小的白纸

上，但印制时的大小与朝向均为随机设置。目标为实物照片；
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5. 实物照片：实物照片内容不限（日常生活用品或工业用品均可），

由各个参赛队伍提供，赛前各个参赛队向技术委员会提供 4 张清

晰的实物照片，由技术委员会负责彩色打印、沿外形裁剪；（比赛

时的场景如图 2）

图 2 实物照片示例

6. 目标板：比赛在目标板上黏贴如下的标定纸

（https://item.jd.com/2818625.html）

图 3 目标板上黏贴的标定纸

7.遮挡物：比赛时用宽 1cm 左右的 3M 电工胶带（颜色随机）对目标

物照片进行遮挡，效果如下图所示

标定框

https://item.jd.com/2818625.html
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图 4 有遮挡的情况

7.重合：比赛时目标物之间可能出现重合的情况，效果如下图所示

图 5 有重叠的情况

8. 尺寸及位置：

 目标板到测试台的距离为1米-2米之间，具体距离赛前确定，

并在各不同阶段可再行调整；

 目标板上，用黑色记号笔绘制一个已知尺寸的矩形框

（722cm*522cm），用于参赛队伍对矩形框的四角进行测

绘，从而完成对目标板的标定，对于各个不同回合及赛程安



2018 中国机器人大赛比赛规则

6

排，可调整矩形框的大小与位置；

 根据每轮比赛回合要求，在目标板矩形框内，放置 N个实物

照片，这些实物照片的颜色、大小、形状都采用抽签形式打

印、粘贴。

 摄像机固定于三脚架上，水平距离标定板 13020cm。

 目标板有多张实物照片时，实物照片间允许存在相互遮挡。

五、视觉模块要求

1. 硬件要求：

 每支参赛队自行携带摄像头与视觉处理计算机参加比赛；

 为 统 一 型 号 ， 2D 摄 像 头 ， 为 罗 技 C170

（https://item.jd.com/395873.html）。比赛时由技术委员会统一

提供，并由裁判用扎带固定于测试台上；

 视觉处理计算机：仅限于由电池供电的便携式笔记本电脑，需

保留型号规格标识，需可在京东或天猫商城购买得到（或其更

新换代后、配置更高的型号可购买得到），京东或天猫商城的

最低购买价（不含运费，或其更新换代后、配置更高的型号最

低购买价）不得超过 7000 元，无规格标识的笔记本电脑不允

许参加比赛。

2. 软件要求：

 操作系统：计算机操作系统仅限于WIN7/8/10及 Linux等四种；

 软件环境：视觉识别软件开发环境不限；



2018 中国机器人大赛比赛规则

7

 软件识别结果输出：软件推荐有可视化的人机界面，输入目标

板上矩形框的四个角点像素位置、矩形框物理长、宽值，并输

出实物照片的数量、尺寸、位姿等图像识别结果信息用于评测。

原则上，不允许在代码层面输入矩形框的标定信息。推荐如下

图 6 形式的界面效果，并保证可以有不少于 10 个目标的结果

输出，由于格式不达标而影响队伍成绩由各个队伍自身负责。

图 6 推荐的软件界面效果图
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六、比赛流程与评分标准

1. 比赛流程:

a) 每轮比赛前，各参赛队上交测试用计算机（各参赛队不允许再

调试代码），裁判将摄像头固定于测试台上；

b) 裁判在目标板上绘制矩形框，调整电子版实物照片并打印，确

定实物照片坐标系，计算实际 Area。

c) 黏贴实物照片于标定板，测量 X、Y、TH 等实际尺寸。

d) 裁判放置目标板与测试台，并固定其位置。

e) 抽签决定比赛顺序，从裁判处取回测试计算机，启动测试程序

（只能启动，不得调试代码）；

f) 由裁判亲自操作或在参赛队员指导下操作视觉识别软件人机

界面，对目标板矩形框进行标定（输入矩形框的真实物理长宽

值，并从人机界面上获取矩形框四个角点的像素坐标值），标

定结束点击“标定结束”按钮；（标定过程每支队伍限时 10 分

钟完成，从队伍连接摄像机 usb 接口开始计时，超时者计为 0

分）

g) 由裁判亲自操作或在参赛队员指导下操作视觉识别软件，点击

“开启识别”，启动“开启识别”按钮后，通过截屏方式保留

数据结果，并人工记录并计算误差值；（识别程序必须在计时

3分钟之内截屏或录屏为该队伍识别结果，超时者计为 0 分；

剩下 5分钟用于该队伍分数统计）
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h) 裁判记录视觉识别软件上的识别结果数据，与 GroundTruth进

行比较评分，并记录在评分表上。

注：赛前，组委会提供一批打印好的实物照片用于测试，允许参

赛队自带实物照片测试，不允许参赛队私自在组委会打印机上打印实

物照片。

注：比赛实物照片以组委会打印质量为准（与组委会提供的测试

物照片一致）。

2. 评分标准：

 int Goal_ID= (实物照片或实物的 ID号)；// 正确为 3分，错误

为 0 分，后续也不得分；

 int Goal_X=(目标中心的 X坐标)；// 离理论值偏离 6cm 以上为

0 分，4cm 以上为 1分，2cm 以上为 2分， 2cm 以内为 3 分；

 int Goal_Y=(目标中心的 Y坐标)；// 离理论值偏离 6cm 以上为

0 分，4cm 以上为 1分，2cm 以上为 2分，2cm 以内为 3分；

 int Goal_Th=(目标绕中心的偏转角度值)；// 离理论值偏离 6度

以上为 0分，4度以上为 1 分，2 度以上为 2 分，2度以内为 3 分；

 int Goal _Area =(实物照片的大小)；// 离理论值偏离 15%为 0

分，10%以上为 1分，5%以上为 2分，5%以内为 3 分；

注：每轮比赛、每支队伍所有实物照片的识别分数之和为 Sig，

此轮实物数量为 n，此轮比赛、此支队伍得分为（Sig/n）。

3. 识别目标的 Goal _X、Goal _Y、Goal _TH、Goal _Area 说明

3.1 标定板坐标系
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标定板坐标系由标定框确定。如图 8 中坐标系 0c-XY，以标定框

左上角为原点，向右为 x轴，向下为 y 轴。

3.2 目标物坐标系

目标物坐标系在实物照片上确定。以最小的矩形框对目标物进行

包洛，该矩形框中心点为原点，向右为 x 轴，向上为 y 轴。（目标物

坐标系在比赛前由技术委员会统一确定）

图 7 目标物坐标系示例

3.3 各个参数说明

比赛时，实物照片均调整尺寸后彩色打印出来，并在实物照片背

后画上坐标系，并将其旋转一定角度后黏贴在标定板上，如下图所示。

图 8 标定坐标系及比赛场景

Goal _X、Goal _Y 分别是实物照片的坐标原点在标定板坐标系下

的 x及 y 坐标，单位 cm。

X

Y

Oc

包洛矩形

手绘的标定框

标定板坐标系

X

Y
X

Y

X

Y
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Goal _TH，是实物照片的 X 轴与标定板 X 轴的夹角。逆时针为正

直，顺时针为负直，单位为°，范围为（-179.99°~+180°）

Goal _Area为实物照片包洛矩形的面积，单位为 cm2。

七、赛程赛制

1．调试：正式比赛之前安排 10个小时供各参赛队进行目标标定

2.正常比赛分三轮进行，所有参赛队伍排名按照三轮比赛的分数

综合相加，排名。若存在总分相同的队伍，则分数相同的队伍进行第

四轮比赛，直至分数有区分为止。

 第一轮：实物照片识别；

 第二轮：实物照片识别（增加数量、加强缩放、旋转等）；

 第三轮：实物照片带遮挡及重合；

 第四轮（加赛）：实物照片带遮挡及重合（加强遮挡物、重

合面积）

每轮比赛中目标板与测试台距离，目标板矩形框大小，识别物体

照片（实物）的数量、大小、位置、朝向等均不同。
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