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双臂协作机器人组任务细节 

1. 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。每个任务设置

规定任务时间，参赛机器人根据要求在规定时间内，自主识别并做

出反应以完成任务，尽量减少不必要的失误和时间消耗，获取尽可

能高的分数。 

比赛开始后，参赛队员将不能对程序进行任何调整，依次完成任

务。每个任务以机器人手臂恢复初始位置并由参赛队员示意开始时

开始计时。第一个任务开始前有 10分钟准备时间，任务开始后，每

个任务有 2 次机会，2 次机会间最长间隔 5 分钟，超过 5 分钟则视

为放弃第二次机会，取第一次任务成绩计分。 

 

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，

包括六棱柱、四棱柱（截面为等边及不等边两种）、圆柱、运动物

体等任务物件（约直径/边长 3cm*高 6cm），其中有一个圆柱体会以

不定速度在工作台内的圆盘上移动。参赛机器人需自主识别抓取物

体，根据完成抓取摆放的物件个数、摆放位置的准确性进行计分。 

 工作区内打乱位置共摆放有8个不同物件；现场由裁判专家随
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机摆放物件初始位置及各物件最终摆放位置，其中有两个物件初始

位置有堆叠。最终摆放位置为工作台两边，摆放位置顺序各队可能

有所不同。根据物体位置不同，分数不同。 

 机器人进行任务过程中，遇到重叠物件，需直接抓取，不能打

散物件变成非堆叠物件后进行抓取。若打散物件后再抓取，则该两

件物件不得分。 

 运动物件抓取设置为积木块随一个以恒定速度旋转的转盘上

一起运动，机器人对该木块进行抓取。 

 机器人有2次机会完成任务，重新开始任务即裁判重新开始随

意设置8个物件位置后进行比赛，两次任务取最好成绩计分。 

 该任务规定时间为3分钟。 

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、准确性进行计分。 

 工作区共随意摆放有4对不同形状积木块及对应形状底座，积

木块尺寸与任务A相同（约直径/边长3cm*高6cm），底座尺寸为边长

约为6cm的立方体，中间有对应形状的孔；各物件位置由裁判在比

赛开始前随意摆放，每个机器人面对的初始物件位置不一定相同，

初始位置中有两块积木块互相堆叠，其余随机摆放，底座孔的朝向

两个向上，两个向侧面。 

 插孔过程中，由于机器人双臂的安全设置问题，建议使用水平
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方向进行装配作业。 

 机器人进行任务过程中，可自行选择组装积木块及底座组合的

顺序。 

 机器人进行任务过程中，需双臂分别握持积木块及带孔底座协

同完成装配；未通过双臂始终握持物件进行装配的机器人，则机器

人该对装配任务失败。 

 物件的最终摆放位置没有规定，在工作台上即可。 

 机器人有2次机会完成任务，取最好成绩计分；重新开始任务

即裁判重新开始随意设置4对积木块及带孔底座位置后进行比赛。 

 该任务规定时间为3分钟。 

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彩色小球（直径 1.5cm左右）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

量进行计分。 

 该任务中小球总数为 50 个左右，初始装满球的杯子杯口为宽

口（直径大于 3cm），空杯为窄口（直径约 3cm）；裁判手持空杯的

位置范围为 Baxter 机器人正前方 900x300mm 范围，高度为从桌面

高度至机器人双肩位置以内。 
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 任务过程中裁判随机移动空杯，两次移动间隔为 30秒内。 

 机器人有 2次机会完成任务，取最好成绩计分。 

 示意开始裁判即确定初始放置空杯位置。 

 该任务规定时间为 1分钟。 

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。 

 该任务设计过程中应注重机器人动态协作性及动态感知两方

面技术特点，并区别于已有任务 A/B/C的内容。 

 该任务时间为 5分钟，各参赛队在 5分钟内自由展示。 

 机器人有 2次机会完成任务，取最好效果计分。 

 

2. 比赛流程 

比赛流程分为两部分，分别为：关键技术要点讲解（30%）及任

务赛（70%）。关键技术要点讲解时间约为 10分钟（讲解 7min+问答

3min），由赛队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。 

任务赛由 3轮组成，第一轮参赛队伍按照数量抽签分为若干组，

每组赛队同时进行四个任务，按分数取前若干支赛队进入第二轮；
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晋级第二轮的若干支赛队按分数蛇形分为若干组，每组 2支赛队进

行比拼，取获胜的前 4支赛队进入决胜轮；决胜轮 4支赛队同时进

行 4个任务，按任务完成情况进行排名决出最终获胜队伍。 

 

3. 比赛用机器人说明 

本次比赛机器人使用湖南瑞森可机器人科技有限公司的 BAXTER

机器人。比赛机器人的基本介绍和基本操作文档请参考之前发布的

参赛说明，比赛机器人的详细操作文档、仿真平台、开发辅助资料

等，请联系报名联系人或者技术支持人员加入赛事相关微信群，共

享交流有关任务问题、相关任务指导视频及更新赛事信息。比赛机

器人相关技术文档也可在此下载：

https://sdk.rethinkrobotics.com/wiki/Home 

为更好的进行比赛，比赛中建议各赛队自行装配 Kinect型号的

辅助视觉设备，由于 Kinect V1代已于 2014年正式宣布停产，建

议统一规定为选用 Kinect V2代，Kinect具体版本不做强制要

求。 

 

4. 总成绩 

总成绩=技术基础分+任务分 

 

5. 关于故障处理时间 

在任务进行过程中，当参赛机器人发生故障时，可暂停并在 5分
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钟内修理故障并重新开始任务，算第 2次机会。若故障处理维修

时间超过 5分钟，则该任务失败，不得分。 

 


