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一、项目简介

标准平台组机器人对抗赛要求参赛队伍通过图形化编程设计运

动脚本，实现机器人控制、路径规划以及自动决策状态下的协同控制。

参赛队伍需在赛前完成机器人的搭建并编写好机器人运动程序，同时

也可在比赛过程中允许的时间段内（暂停时间、中场休息时间）进行

程序的调整或修改。

比赛时两队各使用 2台机器人进行对抗，通过控制机器人实现找

球、控球和射门，以在规定时间内进球多的一方获胜。该项目旨在培

养青少年的逻辑思维能力、创新创造能力和运动规划能力。

二、技术委员会

负责人：聂一鸣，13370154812@189.cn，13370154812

mailto:13370154812@189.cn，13370154812
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三、赛项说明

1、比赛总体流程

1.1 比赛说明

比赛由上下半场组成，比赛双方分为蓝黄（数字/字母）两队，

通过图形化编程实现对己方机器人的战术设计，以实现机器人之间的

全自主竞技对抗。

1.2 比赛时间

上比赛时间共 15分钟，上下半场各 6分钟，中场休息 3 分钟。

1.3 队伍安排

比赛分为黄、蓝两队，通过现场抽签决定。两个队伍需采用不同

的通讯频点。比赛过程中，黄队机器人需在机身顶端的显示屏中显示

为字母，蓝队机器人需显示为数字。

2、比赛开始和重新开始

2.1 前言

赛前双方抛硬币猜正反，赢方决定上半场的进攻方向，另一方上

半场开球，下半场交换开球方与进攻方向。

双方的通讯频点，由裁判提前分配好，在比赛过程中不得更换。

2.2 机器人角色说明

比赛允许双方各 2 台机器人上场，2台机器人可以根据需求自由

设置其角色，可选角色如：前锋、中锋、守门员。

2.3 中场开球

中场开球是以下情况发生时开始比赛和重启比赛的方式：
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在比赛开始时；

在进球后；

在下半场开始时。

 过程要求：

 所有机器人都在各自半场；

 对方机器人在球开出前需离球 250mm 以上；

 球静止于场中圆心位置；

 裁判发出开球信号；

 当球被机器人接触并移动超过 20mm，则开球完成；

 开球完成后，球在碰到其他机器人之前，开球机器人不

得第二次触球；

 开球方开球完成前，另一方机器人需处于防守状态。

2.4 任意球

任意球通常为出现争球或犯规的情况下的判罚方式，分为防守区

任意球与进攻区任意球。

a) 防守区任意球：

防守区任意球条件：

球员在带球情况下进入（机器人机身一半以上进入）对方防

守区，判对方防守区任意球；

球进入一方的防守区角落，且无法被机器人重新吸住带出，

判该方防守区任意球。

裁判员将球放置于发球一方区域的红线上（发球位置如图 3）。
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裁判员发出指令后，发球一方的防守人员执行防守区任意球。

图 3 防守区任意球发球位置

b) 进攻区任意球：

进攻区任意球条件：在进攻区出现两队球员争球，比赛被裁判停

止的情况，判定进攻区任意球。

发球位置：如在蓝队进攻区争球，判给蓝队在争球点发进攻区

任意球；如在黄队进攻区争球，判给黄队在争球点发进攻区任

意球。

裁判员发出指令后，发球一方的球员执行进攻区任意球。

2.5 点球

a) 球与机器人位置

 球：以半场为例，放在如图 4 标示红点位置（例如，由黄队

罚点球，放到蓝队边对应红点位置）如图中坐标系所示，

此时点球发球位置距离球门线 25cm 处。
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图 4 点球发球位置

 主罚点球的机器人：距离球不得少于 250mm，不得进入防守

区域。

b) 点球过程要求

 机器人按规则站好位置裁判发信号开始点球；

 主罚点球的机器人向前踢球；

 直至球停止运动或被防守方守门员挡出裁判员宣布本次点

球罚完。

3、比赛暂停

在比赛开始后，每支队伍各有 2 次暂停机会，总暂停时长 2 分钟，

由场下助理裁判进行暂停时间的监视及记录。

4、犯规与判罚

1) 抢球

一方开球（中场开球、任意球）未完成，即球未移动超过 20mm

的情况下，另一方机器人移动并试图拿球，判定为抢球。

X
Y
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判罚为：重新开球。

2) 争球

双方同时拿球超过 3秒出现僵持状态，判定为“争球”。

5、得分方式

进球得分

当球心处于或越过球门线进入球门区时，在进球前没有任何犯规

被判罚，则判定为进球得分。

比赛获胜

在单场比赛中进球多的队伍获胜，如果两队进球数量相同，或者

都没有进球，则比赛平局。
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四、比赛场地及器材

1.场地

图 4-1 比赛场地尺寸图

机器人有效运动区域大小为 1400mm×1800mm。场地两端各有一

个球门，球门宽 750mm，深 160mm。球场有效区平面图如图 4-1 所示。

2.公用视觉

比赛使用标准平台系统，由组委会提供机器人运行环境搭建，并

统一提供机器人的视觉识别系统。

各参赛队伍在比赛开始前可对比赛场地的视觉效果进行调试确

认。除视觉服务器崩溃、视觉设备故障之外的其他视觉异常导致的比

赛失利，组委会将不承担责任。

3.机器人识别

为保证参赛机器人可以被比赛视觉系统正确识别，参赛双方需根
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据视觉识别组合方案分别选择其中的字母或数字作为一方的视觉标

志，视觉识别组合见下图 4-3。

机器人视觉标志需于每轮比赛前在机器人顶部进行设置和明示，

并与机器人车号相对应。

图 4-3 视觉识别组合

4.通信要求

比赛前，双方需将各自的策略服务器与组委会提供的视觉服务器

接入同一局域网，并设置 IP地址。随后按照裁判的要求对通信进行

测试。

每个比赛场地都会配置有固定的队伍频点，参赛队伍不可擅自更

换，否则，后果自负。如遇特殊情况，可由裁判指定双方频点。

非场上参赛队伍，不得使用各个场地的固定频点。

5.比赛用球

图 4-4 比赛用球
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比赛用球为白色空芯铁球，直径 43mm，重量约 15克，如图 4-4
所示。

图 4-5 比赛球杆示意图

比赛过程中裁判会使用一根长 2m的球杆对“球”进行操作。球

杆由杆部和套环两部分构成。杆部由一根长 2m，直径 17~25mm左

右的长杆构成。套环使用有一定强度和韧性的尼龙板、塑料等环一周

固定而成，内径 10cm，高 4cm，厚度没有要求，整体喷涂成黑色。

两部分使用类铰链结构连接，如图 4-5所示。

五、机器人要求

比赛需使用符合以下规格要求的四轮机器人，参数规格如下：

1. 机器人尺寸限定：直径不超过 180mm，高不超过 13mm。

2. 四驱轮式机器人，单个驱动电机的功率不超过 5W；

3. 2.4GWi-Fi通讯

4. 顶部含显示屏，并显示标准图形（平台搭建的视觉系统能够

识别）

5. 踢球功能实现的球速不超过 1.8M/s（使用比赛规定球）。

在 2VS2对抗赛中，双方场上机器人数量均不得超过 2台，且必

须有一台机器人充当守门员。机器人机身上需清晰标明其车号，以便

裁判在比赛过程中辨认。其中，双方队伍必须在赛前确定守门员的车

号并告知裁判。若比赛前有一方机器人数量少于 1台，则比赛不会开

始。
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