
1 

2020 世界机器人大赛—共融机器人挑战赛 

参赛说明 

（一） 双臂协作机器人组 

（二） 特种机器人组

中国·北京（2020.08.18-2020.08.23） 

“共融机器人基础理论与关键技术研究”重大研究计划指导专家组 

2020年“世界机器人大赛—共融机器人挑战赛”组织委员会 

2020年 2 月 



2 

目录 
一、 赛事介绍 ........................................................................................................................... 3 

二、 赛事组织架构 ................................................................................................................... 3 

三、 赛事内容 ........................................................................................................................... 4 

（一）双臂协作机器人组............................................................................................................... 5 

1. 比赛目的 ........................................................................................................................... 5 

2. 比赛任务说明 ................................................................................................................... 5 

3. 比赛流程 ........................................................................................................................... 6 

4. 总成绩 ............................................................................................................................... 7 

5. 比赛机器人 ....................................................................................................................... 7 

（二）特种机器人组 ...................................................................................................................... 7 

1、 比赛目的 ........................................................................................................................... 7 

2、 比赛任务说明 ................................................................................................................... 8 

3、 参赛要求 ........................................................................................................................... 8 

4、 比赛场景 ........................................................................................................................... 8 

5、 比赛流程 ........................................................................................................................... 8 

6、 总成绩 ............................................................................................................................... 9 

四、 报名要求 ........................................................................................................................... 9 

五、 参赛要求 ........................................................................................................................... 9 

六、 奖项说明 ......................................................................................................................... 10 

七、 赛事时间 ......................................................................................................................... 10 

八、 赛事场地 ......................................................................................................................... 10 

九、 报名方式 ......................................................................................................................... 11 

附件一：双臂协作机器人组比赛平台技术参数 ......................................................................... 12 

附件二：2020世界机器人大赛—共融机器人挑战赛参赛报名表 ............................................ 15 



3 

一、 赛事介绍 

机器人已被日趋广泛的应用于国防救援、智能制造、医疗康复等

方面。大力发展机器人技术及其产业，对打造中国智能制造业的国

际竞争新优势具有重要意义。在国家自然科学基金委员会“共融机

器人基础理论与关键技术研究”重大研究计划支持下，共融机器人

挑战赛于 2018年开始举办，按照“聚合、创新、创造”三步走理

念，比赛以“人-机-环境共融”为主题，重点考察从事共融机器人

技术研究的科研机构、高校、企事业单位及个人的科研成果，并为

该领域的科研技术人员打造了一个同场竞技、共同交流及展示的全

新平台。2020年第三届比赛将继续以“人-机-环境共融”为主题，

强调共融机器人技术在智能制造及灾后搜索方面的实际应用，突出

机器人与人协同工作以及机器人与机器人合作融合的技术特点，汇

聚“共融机器人基础理论与关键技术研究”重大研究计划的创新成

果，继续为我国机器人技术和产业发展提供源头创新思路与科学支

撑，以促进我国机器人基础理论、技术和产业的研发能力与人才培

养。 

本次比赛分为两个组别，分别为双臂协作机器人组及特种机器人

组。 

二、 赛事组织架构 

1、 指导单位 

国家自然科学基金委员会 
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2、 主办单位 

国家自然科学基金委员会工程与材料科学部 

国家自然科学基金委员会信息科学部 

中国电子学会 

中国机械工程学会 

3、 协办单位 

湖南瑞森可机器人科技有限公司 

4、 支持单位： 

中国地震应急搜救中心（拟） 

5、 专家组： 

组长：丁汉 

成员：高峰，侯增广，胡卫建，樊瑜波，江磊，刘辛军，李贻斌，

苏波，陶波，谢叻，熊蓉，王启宁，赵杰，赵京，朱向阳。(按姓氏

顺序排名) 

6、 裁判组： 

组长：刘辛军 

组员：程龙，付成龙，刘洪海，兰旭光，李兵，李铁风，任雷，孙

玉文，陶波，田为军，田彦涛，王启宁，吴新宇，王宏涛，于靖

军，颜军利，周春琳，周乐来，朱利民，张文增，张定国,张秀峰，

朱延河。(按姓氏顺序排名) 

三、 赛事内容
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（一）双臂协作机器人组

1. 比赛目的

   当前，大多数智能制造领域的机器人只适应于特定的产品和单

一重复的工作环境，而且不能完全实现人机互动协同。双臂协作机

器人在生产线上能够比单臂机器人更加灵活的作业，并在安全防护

措施较为宽松的条件下与人类协同工作，同时也可以在某些领域代

替人类岗位独立高效的完成作业，双臂协作机器人的创新和研发将

给人类带来革命性的改变。本届比赛重点考察科研团队对于双臂协

作机器人的基本技术、双臂协作机器人的共融性、智能性等技术特

点的算法优化水平，展示该领域内科研团队的最高水平，并深入探

讨双臂协作机器人的应用前景。 

2. 比赛任务说明

比赛使用统一相同性能的比赛机器人。比赛以模拟制造生产过程

中的应用场景为背景，比赛机器人在一个指定的工作区独立或与人

协作完成相关复杂任务。此次比赛共分 4个任务：自主抓取摆放、

双臂协同装配、人机协作任务、自由智能协作任务。参赛机器人根

据参赛项目依次进行任务，自主识别并做出反应以减少不必要的失

误和时间消耗，获取尽可能高的分数。 

任务 A—自主抓取摆放：参赛机器人对摆放区域内打乱位置的

物体进行自主识别、抓取并摆放至规定位置，区域内物体共约 8件，

包括但不限于四棱柱、三棱柱、圆柱、小车、沙包等大小形状不一

的物体，其中有的物体会以一定速度在工作台内移动。参赛机器人

http://robot.ofweek.com/2013-09/ART-8321202-8420-28719121.html
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需自主识别抓取物体，根据完成任务的程度、准确性及速度进行计

分。 

任务 B—双臂协同装配：参赛机器人依次完成约 4 对零部件组

装。参赛机器人根据装配要求，采用双臂协同完成组装，装配物体

由圆柱、四棱柱（等边和不等边）及对应形状的带孔底座组成。根

据完成物件组装的对数、准确性及速度进行计分。 

任务 C—人机协作任务：该任务重点考察机器人与人的协作性。

任务开始时，由裁判手持一空杯在机器人可视范围内随机位置停顿，

参赛机器人将放置在桌子上装满球的杯子拿起，把杯子中的小球倒

入裁判手持空杯中。任务过程中，裁判会手持杯子在机器人可视范

围内平行移动 2次并重新定位，机器人需重新判断杯子的位置并继

续将球倒入裁判手持的杯子中。根据参赛机器人完成任务的准确性、

协作性、流畅度、倒入空杯中球的数量、时间等进行计分。 

任务 D—自由智能协作任务：该任务为自由设计任务，由参赛

团队自由发挥，可由人机配合或者机器人自己完成一项协作任务。

任务形式不限，任务内容自由发挥。根据任务的共融性、创新性、

智能性进行打分。 

具体任务细则请关注“共融机器人基础理论与关键技术研究”

重大研究计划官网及世界机器人大赛官网，将陆续更新。 

3. 比赛流程

比赛流程分为两部分，分别为：关键技术要点讲解及任务赛。关

键技术要点讲解时间约为 10分钟（讲解 7min+问答 3min），由赛队
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技术人员讲解其在算法开发过程中对于关键技术的突破、设计要

点、创新点等；讲解后完成任务。由裁判专家团队根据讲解及现场

任务分别打分（具体成绩组成比例在赛前公布），两部分内容相加作

为总分。 

4. 总成绩

总成绩=技术设计分+任务分。 

5. 比赛机器人

比赛机器人由湖南瑞森可机器人科技有限公司提供。同时配备

虚拟平台以供调试。该机器人基本技术参数如附件一所示，比赛

机器人详细版操作手册请下载参考附件。 

（二）特种机器人组 

1、 比赛目的 

特种机器人以其灵活性及智能性的特点，是代替人进入特殊

危险环境中作业的首选。在灾后复杂场景中，特种机器人作为辅

助救援的智能设备，在危险环境下搜索、定位并发现生命迹象，

辅助制定救援方案，是救援工作中非常重要的一环。在我国目前

爆发的“新冠肺炎”的防控工作中，特种机器人以其无人性、灵

活性、智能性等特点，也可替代人类完成一部分工作，减少人与

传染源接触得病的风险。同时，考虑到灾后环境中，传染病的预

防工作也是一项重点，本组别比赛将以特种机器人在灾后环境中

的应用为主题，突出人-机-环境三者间共同融合的技术特点，通
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过参赛机器人在复杂场景中克服障碍搜索救援目标结合测温、消

毒等任务为比赛内容，探讨特种机器人技术的在相关领域的应用

前景及相关应用需求的最佳解决方案。深入考察特种机器人的自

主性、灵活性、智能性、功能性、搜索效率、搜索准确性、搜索过

程中的破坏性等特性，以推动科研团队在共融机器人基础理论及

关键技术领域的研究。 

2、 比赛任务说明 

比赛在一个指定比赛任务区域内开展。比赛中，参赛机器人

及参赛队员配合完成任务。参赛机器人需要通过路径中设置的不

同障碍搜索目标并回传相关信息，并完成消毒、测温等任务；最

终根据参赛机器人搜索到目标的难度不同、完成相关任务、完成

任务总时间获得不同积分，总分累加。 

3、 参赛要求 

比赛在给定模拟灾后场景的前提下，比赛不限制机器人形态，

要求同一时间进入场地内的参赛机器人小于等于3台，操作机器人

的操作人员小于等于2人。任务进行过程中，要求参赛机器人中的

空中机器人只能辅助勘察，具体任务以地面移动机器人完成为主。 

4、 比赛场景 

具体比赛场景及任务细则请关注“共融机器人基础理论与关

键技术研究”重大研究计划官网及世界机器人大赛官网，将陆续

更新。 

5、 比赛流程 
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比赛流程分为两部分，分别为：关键技术要点讲解及任务赛。

关键技术要点讲解时间为10分钟，由赛队技术人员讲解针对其参

赛机器人在研究过程中对于关键技术的突破、设计要点、创新点

等，专家裁判根据讲解现场针对技术进行打分。讲解后，参赛团

队依次完成任务。由专家裁判团队根据讲解及任务赛分别打分，

分值比例在赛前公布，两部分内容相加作为总分。 

6、 总成绩 

总成绩=技术设计分+任务分。 

四、 报名要求 

报名“2020世界机器人大赛——共融机器人挑战赛”需按要求提

交参赛报名表、设计摘要及其他辅助资料，报名资料请提交至赛

事负责人邮箱（ciewuqinlei@163.com）。相关要求如下： 

1、 报名信息表（请参考附件二：参赛报名表） 

2、 设计摘要 

所有参赛团队需要在报名截止日期前（初拟2020年5月15日

前）提交不超过两页的参赛机器人设计摘要。摘要中，参赛团队

需针对任务要求简要说明其算法设计理念、技术要点、难点突破、

创新技术点等内容。 

3、 其他辅助报名材料（包括但不限于视频、照片） 

五、 参赛要求

mailto:ciewuqinlei@163.com
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报名截止后，经专家裁判组根据各赛队提交的报名资料进行筛选，

后由赛事组委会秘书处为符合参赛条件的参赛机器人团队下发参赛

通知，符合要求的团队即可进入挑战赛总决赛现场进行比赛。未符合

要求的参赛机器人及其团队则无缘本次竞赛。 

六、 奖项说明 

1、 获奖团队在未来申请国家自然科学基金委员会“共融机器人基础

理论与关键技术研究”重大研究计划项目时，同等情况下予以优先

考虑。 

2、 双臂协作机器人组设置一等奖 1名、二等奖 1名、三等奖 1名，

另每个任务设置若干“单项任务奖”。特种机器人组奖项设置将尽

快公布。根据赛事赞助金额给予各获奖团队赛事奖金奖励及相应证

书。 

3、 比赛遵循公开、公平、公正的原则，对比赛获胜及优秀团队颁发

荣誉证书。 

七、 赛事时间 

本次比赛拟于 2020年 08月 18日-08月 23日在 2020年世界机

器人大会现场同期举办。 

八、 赛事场地 

2020世界机器人大会现场·北京·亦创国际会展中心 
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九、 报名方式 

1、 赛事报名咨询 

联 系 人：吴沁蕾 

联系电话：010-68600682，18811067454 

联系邮箱：wrcc_office@163.com 

ciewuqinlei@163.com 

wuqinlei@cie-info.org.cn 

2、 双臂协作机器人组比赛用机器人技术支持： 

湖南瑞森可机器人科技有限公司 

联系人：李伟 

联系电话：15974120858 

联系邮箱：liwei01@cothinkrobotics.com 

3、 官方平台 

为方便各参赛队了解比赛程序，组委会秘书处将会陆续在官方平台

发布相关赛事信息。 

官方网站： http://www.worldrobotconference.com/ 

共融机器人重大研究计划：http://trico-robot.hust.edu.cn/ 

官方微信公众号：世界机器人大会  

mailto:wuqinlei@cie-info.org.cn
mailto:liwei01@cothinkrobotics.com
http://www.worldrobotconference.com/
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附件一：双臂协作机器人组比赛平台技术参数 

 

一、机械臂关节技术参数 

 

 

图附-1   机械臂关节分布示意 

 

 

 

图附-2  关节转动示意图 
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二、关节转动范围 

 

关节 
最小转角 

（°） 
最大转角 转动范围 

最小转角 

（弧度） 
最大转角 转动范围 

S1 -123 +60 183 -2.147 +1.047 3.194 

E1 -2.864 +150 153 -0.05 +2.618 2.67 

W1 -90 +120 210 -1.5707 +2.094 3.6647 

S0 -97.494 +97.494 194.998 -1.7016 +1.7016 3.4033 

E0 -174.987 +174.987 349．979 -3.0541 +3.0541 6.1083 

W0 -175.25 +175.25 350.5 -3.059 +3.059 6.117 

W2 -175.25 +175.25 350.5 -3.059 +3.059 6.117 

 

三、关节最大速度、弯曲刚度与峰值力矩 

 

关节 
最大速度 

（弧度/秒） 
弯曲刚度 峰值力矩 

S0 2.0 
50Nm 时 3.4 度 

（约 843Nm/rad） 

50Nm 

S1 2.0 
50Nm 时 3.4 度 

（约 843Nm/rad） 

50Nm 

E0 2.0 
50Nm 时 3.4 度 

（约 843Nm/rad） 

50Nm 

E1 2.0 
50Nm 时 3.4 度 

（约 843Nm/rad） 

50Nm 

W0 4.0 
15Nm 时 3.4 度 

（约 250Nm/rad） 
15Nm 

W1 4.0 
15Nm 时 3.4 度 

（约 250Nm/rad） 

15Nm 

W2 4.0 
15Nm 时 3.4 度 

（约 250Nm/rad） 

15Nm 

 

四、其他硬件参数 
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相机 

最大分辨率 1280x800 像素 

有效分辨率 640x480 像素 

帧速 30 帧/秒 

焦距 1.2mm 

内置主控 

处理器 第四代 IntelCorei7-4770（8MB，3.4GHz） 

内存 4GB，1600MHZ，DDR3 

硬盘 128GB 固态硬盘 

重量 

总重（带底座） 135.2kg 

单臂 21.3kg 

躯干 31.8kg 

底座 60.8kg 

电气参数 

电池供电时 需要 DC-120VAC 逆变器（Baxter 内部电脑不能通过 

24VDC 直接供电） 接口 标准 120VAC 电源，Baxter 内部电源系统和电脑也 支

持 90-264VAC（47-63Hz） 
最大功耗 120VAC，6A，约 720W 

电气效率 87%-92% 

内部电源 医用级直流开关电源 

电压骤降 电压骤降至 90V 时，持续中断需要手动启动 

电压闪变 滞留时间 20ms 

电压不平衡 只需单相电供电 

其他参数 

屏幕分辨率 1024x600 像素 

位置精度 +/-5mm 

最大负载（含夹持器） 2.2kg 

最大夹持力 35N 

红外探测距离 4-40cm 
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附件二：2020世界机器人大赛—共融机器人挑战赛参赛报名表 

 

比赛项目 

（请在报名的比赛项

目前用“✔”标注） 

□1.双臂协作机器人组比赛 

□2.特种机器人组比赛 

赛队名称  

单位  

赛队负责人相关信息 

赛队负责人姓名  职务/职称  

联系方式  邮箱  

指导老师相关信息 

指导老师姓名  职务/职称  

联系方式  邮箱  

参赛人员名单  

其他说明  

 


