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1 比赛项目 

组别名称：超轻量机器人服务应用大赛 

科目：视觉分拣、生活服务、物流运输 

赛项归属产业：制造大类/自动化类、电子信息大类/计算机类 

2 比赛目的 

为全面贯彻落实党的十九大精神，以习近平新时代中国特色社会主义思想

为指导，按照“五位一体”总体布局和“四个全面”战略布局，认真落实党中

央、国务院决策部署，本赛项拟以信息技术与制造技术深度融合为主线，推动

新一代机器人技术的产业化与集成应用，促进智能制造产业发展，加快构建院

校新一代智能机器人领域人才培养体系和创新体系，推动院校机器人专业建设、

人才培养、技术创新和应用示范，构筑院校机器人教育发展先发优势。 

随着工业机器人技术逐渐成熟，工业机器人继汽车制造和电子信息行业之

后，在五金、卫浴、家具、化工、食品、饮料、制药等行业也取得大量应用，

服务机器人、特种机器人大量用于医疗康复、抢险救援等专业场景，并可提供

情感娱乐、家庭陪护等服务，凸显机器人应用范围不断拓展。而工业机器人体

积庞大，安全系数不高，成为工业机器人技术快速推向各个行业的一大阻碍。

本赛项结合人工智能技术与超轻量仿人机械臂在工业、生活、商业等多个领域

的应用，以未来人工智能发展趋势为目标，更好的服务于新一代机器人产业发

展。通过赛项项目，进一步提高参赛学生对现有智能机器人技术产品的集成应

用能力。通过接近真实情况的安全生产竞赛场景，加速职业转化进程。为行业、

企业培养具有协作机器人相关的技术应用人才，加快我国从制造大国向制造强

国和从中国速度到中国质量的“双转变”。 

3 比赛组织 

3.1 人员配置 

以队伍为单位参加比赛，每支队伍最多包含 2名指导教师和 4名学生。 

3.2 比赛方式 

选手需在比赛现场按照任务要求，对比赛任务进行装调、部署、编程等工

作。 

3.3 比赛环境 
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3.1 竞赛区域净空高度不低于 3.5m，采光（高频无闪灯）、照明和通风良

好，环境温度、湿度符合设备使用规定，同时满足选手的正常竞赛要求。 

3.2 赛场主通道宽 3m 以上，符合紧急疏散要求。 

3.3 根据赛项特点，用警示胶带隔离成竞赛区域构成竞赛单元。每个竞赛

单元间距不小于 1.5m。 

3.4 各单元均提供单相交流 220V 电源供电设备，其供电负荷不小于 2000w，

且含安全的接地保护。 

3.5 每个竞赛工位应提供性能完好的竞赛平台、相关工具和电脑 1 套，安

装竞赛所需的相关软件。 

4 比赛主题与内容 

比赛任务以超轻量仿人机械臂为核心单元，融合视觉系统、移动底盘等设

备，以机器人与人工智能融合技术在制造行业中最典型的应用为背景，涵盖了

机器人系统的机械及电气装调和编程，重点考察学生对机器人系统的综合职业

技术能力。 

本组别分为 3 个科目，参赛队伍可根据队伍的认知领域，自主选择参赛科

目，各科目竞赛内容介绍如下： 

4.1 科目一：视觉分拣 

4.1.1 设计描述： 

参赛者根据现场提供的一组物料进行颜色区分，物料分为黄、蓝、红、绿

四种颜色，尺寸为边长 30mm 的立方体。四种物料各一个，机器人需通过识别裁

判员随机放置的二维码信息（包括物料颜色和位置），判别需要抓取的物料，

并放置到指定位置。 

4.1.2 比赛内容： 

1.参赛者根据自己设计的方案完成系统硬件搭建和编程。 

2.现场给出四种颜色的物料，和一个物料仓储（仓储包含四个仓位，

编号为 ①-④）。裁判员在指定区域范围内放置打印有二维码的纸片，纸

片尺寸为 30mm*30mm，包含颜色、物料号等信息。相机读取二维码信息，将

需要抓取的物料放置在指定的仓库位。 

3.物料可以随机放置，并进行循环抓取。 



国际先进机器人及仿真技术大赛组委会 

 

4.1.3 评分标准：作品总分 100 分，具体如下： 

1.环境搭建：（20分） 

对机器人、相机、手爪进行安装并连接线缆。（10 分） 

通过 VisionMaster V3.4，该软件由主办方提供，实现视觉方案的整体

搭建，包括识别二维码，识别物料，信息发送等。（10 分） 

2.机器人编程任务：（10分） 

控制机器人到达指定拍照位置。（5分） 

机器人控制相机进行拍照，获取图像。（5分） 

3.二维码识别任务：（10分） 

识别二维码信息，并将信息发送到机器人。 

4.物料识别定位任务：（10 分） 

完成四种颜色物料的识别与定位。 

5.标定任务：完成相机标定。（10 分） 

6.抓取任务：（10 分） 

完成物料的指定抓取，物料位置可在范围内随机摆放。 

7.放置任务：（10分） 

机器人将正确抓取的物料，放置到指定编号的仓库位置。 

8.循环演示任务：（共 20分） 

将 4种物料进行全部抓取放置，每多放置一个物料，加 5分。 

9.比赛时间 

比赛时间为 3 小时，未在规定时间内完成的，只计算已完成任务的得

分。分数相同的情况下，以作品完成任务的时间进行考量，用时时间短的

胜出。 

4.1.4 竞赛平台：  

主要硬件清单： 
 

序 号 产 品 名 称 数 量 参 数 

 

1 

 

机器人 

 

1套 

负载 5kg、6 自由度、重复定位精度±0.05mm、工

作范围610mm、支持 二次开发，可通过网口、串口、

WIFI进行通讯 

2 工业相机系统 
1套 

500万像素彩色相机，带镜头及光源 
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3 电动夹爪 1套 夹爪开口尺寸可调节 

4 实训物料 1套 物料样品 

 

软件配置清单： 
 

软件类型 软件名称 软件版本 软件选择 

操作系统 Windows 64 位 Windows10 必选 

 

 

编程软件 

VisionMaster V3.2 必选 

机器人编程软件  必选 

Qt  选用 

 
4.2 科目二：生活服务 

4.2.1设计描述： 

机械臂末端安装视觉相机和两指手爪，机械臂在 3D 相机的引导下，在现场

提供的 1组标准易拉罐饮品中，基于 ROS系统（Melodic版本）进行机器人轨迹

规划、运动控制、算法设计与优化实现机器人对指定饮品进行抓取并放置到指

定位置。除指定功能外参赛者可进一步完善参赛作品的实际功能，如在容器中

倒入指定量的饮品，或对杯子中的饮品进行测量等。 

4.2.2比赛内容：  

1.参赛者对参赛设备进行组装和编程调试。 

2.在 ROS 系统下完成对机器人、电动手爪、3D 相机的编程与控制。 

3.通过 3D 相机实现对饮料瓶的定位与识别，并进行准确抓取。 

4.物料在一定范围内随机摆放 3 次，要求机械臂可进行稳定识别与抓

取。 

5.可在容器中倒入指定量饮料或测量杯子内饮料容量。 

4.2.3评分标准：作品总分 100 分，具体打分项目如下： 

1.控制任务：（30分） 

机器人 ROS轨迹控制，20分；3D相机 ROS拍照，5分；电动夹爪 ROS 

控制，5分。 

2.标定任务：完成视觉标定。（10分） 

3.识别任务：完成物料识别。（20分） 
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4.抓取任务：（20分） 

完成物料准确抓取，（进行 3 次随机摆放，每失败 1 次减 5 分，3 次均

失败计为 0 分）。 

5.摆放任务：完成物料准确放置。（10分） 

6.创新任务（10分） 

创意分体现系统设计的创新性，软件算法的优越性等。例如在杯子中

倒入指定量的饮料或进行测量，具体功能参赛者可自由发挥，裁判根据实

际情况打分。 

7.比赛时间为 2小时，未在规定时间内完成的，只计算已完成任务的得

分。分数相同的情况下，以作品完成任务的时间进行考量，用时时间短的

胜出。 

4.2.4 竞赛平台： 

主要硬件清单： 

序 号 产 品 名 称 数 量 参 数 

 
1 

 
机器人 

 
1套 

负载 5kg、6自由度、重复定位精度±0.05mm、工作

范围610mm、支持二次开发，可通过网口、串口、

WIFI进行通讯 
 

2 3D 视觉系统 1套 
深度感知相机，分辨率：1280x720@90fps，USB3.0 

TypeC 接口 

3 电动夹爪 1套 夹爪开口尺寸可调节 

4 实训物料套装 1套 机器人安装板，量杯等 

 
软件配置清单： 

软件类型 软件名称 软件版本 软件选择 

操作系统 Ubuntu 系统 64 位 18.0.4 必选 

 

编程软件 
机器人编程软件  必选 

Qt V5.x 选用 

 

4.3 科目三：物流运输 
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4.3.1 设计描述： 

移动小车从起点区域启动进入场地，首先寻找二维码并读取任务点，然后

规划起点处机械臂抓取积木，放置于小车货舱部分，需要将货物运输至任务点。

运行过程中只有裁判员可以跟随机器人进行计分和紧急情况处理。运行过程中

若机器人进入禁行区域或者触碰围挡或者其他任何障碍物，裁判会紧急关闭机

器人，比赛终止。 

机器人进入场地后，需要按照赛前抽签的任务点逐个遍历，机器人在地面

投影完全进入任务点并做出标记便算到达，标记可为机器人携带的灯光显示或

语音说明。 

4.3.2 赛前提前一天进入比赛区域使用激光雷达建图存图，并自行测试任

务逻辑，比赛当天移动小车从起点区域启动进入场地，首先寻找二维码。（二

维码为 A4 字大小内容为物流搬运顺序与搬运数量）并读取任务点，然后规划起

点处机械臂抓取积木，放置于小车货舱部分，需要将货物运输至任务点。运行

过程中只有裁判员可以跟随机器人进行计分和紧急情况处理。运行过程中若机

器人进入禁行区域或者触碰围挡或者其他任何障碍物，裁判会紧急关闭机器人，

比赛终止。比赛中止后，裁判判定移动机器人调度规划系统是路径规划错误或

机器人本身原因，如为路径规划错误则为比赛未完成，机器人本身原因更换机

器人从新开始比赛。 

机器人进入场地后，需要按照赛前抽签的任务点逐个遍历，机器人在地面

投影完全进入任务点并做出标记便算到达，标记可为机器人携带的灯光显示或

语音说明。 
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4.3.3比赛内容：  

1.比赛场地为 3.6m*3.6m，周围架设高为 30cm 的围栏。 

2.场地设置起点、终点区域各一个，尺寸为 50cm*50cm。 

3.比赛场地会中设置 1-4 一共 4个任务点 

4.在起点对面围栏内侧贴有任务二维码，二维码信息包含任务点位置，

任务点为三个，任务二维码在比赛现场发布。 

5.任务二维码尺寸为 5*5cm，放置位置为出发区对面围挡。 

6.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下

的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场地。 

4.3.4 评分标准：总分 100 分，具体如下： 

1.识别任务二维码并语音播报任务点。（15分） 

2.控制机械臂正确取放料。（15分） 

3.到达目标点 1并语音播报。（20分） 

4.到达目标点 2并语音播报。（20分） 

5.到达目标点 3并语音播报。（20分） 

6.到达终点区域。（10分） 

7.完成任务的总时间为 30分钟 

4.3.5 竞赛平台： 

主要硬件清单： 

序 号 产 品 名 称 数 量 参 数 

 
1 

 
机器人 

 
1套 

负载 5kg、6自由度、重复定位精度±0.05mm、

工作范围610mm、支持二次开发，可通过网口、

串口、WIFI进行通讯 
 

2 移动底盘 1套 
 

3 电动夹爪 1套 夹爪开口尺寸可调节 

4 实训物料套装 1套 方块积木，作业点地图，围挡等 

 

软件配置清单： 

软件类型 软件名称 软件版本 软件选择 

操作系统 Ubuntu 系统 64 位 18.0.4 必选 
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编程软件 

移动小车调试软件  必选 

机器人编程软件  必选 

Qt V5.x 选用 

 

6  附则 

6.1 参赛作品必须符合相关法律规定，主办单位不承担任何法律责任。 

6.2 大赛最终解释权归大赛组委会。 

 


