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统一部件组视觉对抗 A全国选拔赛决赛规则 

一、竞赛介绍 

视觉对抗 A项目通过设置不同难度的任务，逐步提高机器视觉及

运动控制在机器人中的应用水平，本次比赛任务是攻击圆靶，机器人

通过视觉识别道路自行走到靶区，完成打击靶子的动作。   

本赛事的主要目的在于促进智能机器人技术的普及。参赛队需要

在规则范围内以各自组装的自主机器人完成目标连续跟踪，图像制导，

机械臂运动规划，并争取在比赛中获胜，以竞技的形式来推动相关机

器人技术在大学中的普及与发展。 

二、竞赛规则 

2.1 竞赛形式 

本次全国选拔赛决赛采用线上实时评比综合评定。 

线上实时评比 

线上实时评比采用裁判在线实时观看参赛队完成比赛任务，进行

计时和统计分数。在线系统采用腾讯会议（备用系统采用钉钉会议）。 

2.2 线上实时评比直播设备和账号要求 

参赛选手需提前测试设备和网络，须保证设备电量充足、网络连

接正常。建议参赛选手尽可能做好三种网络准备方案：有线网络、无
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线网络、手机 4G/5G 热点，保障通讯网络质量。 

1）第一机位（正面整体赛场环境）：固定机位，用于拍摄现场视

频，要求从正面横屏拍摄完整比赛场地。 

2）第二机位（反面整体赛场环境）：固定机位，用于拍摄现场视

频，要求从反面横屏拍摄完整比赛场地。   

3）第三机位（实物细节和赛场展示）：移动机位，用于比赛时根

据专家评委要求，随机动态实时拍摄比赛画面。 

2.3 比赛平台及场地要求 

同线下赛规则要求，比赛时需要对机器人的关键参数，场地尺寸

细节等进行展示，裁判也会随机指定场地和设备的参数进行查看，各

参赛队需要准备好卷尺。 
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1）竞赛场地由木板作为底板，其上铺有软布，软布材质可选用

宣绒布、高克重无纺布或丝麻绒布等低反光布料制作，软布上绘有道

路的图案、启动停止的区域，软布上的道路上设有路障布，路障固定

在弯路位置。道路周围设有围挡架，围挡架的高度是 40cm，围挡架

上挂有围挡布。木板的外尺寸是 366cm*488cm。场地分为启动区，赛

道行驶区，停止区三部分，道路内可以增加障碍物，尺寸为 15*10*35cm，

表面黑色涂敷，障碍物预留通道大于 60cm。 

2）启动区和停止区图案均为黑白相间的方格，路障是不规则特

征的图案，道路是连接启动区和停止区的白色等宽路径。终点处的靶

标是横在停止区上方的一块底板及圆靶，圆靶的直径为 120mm，圆靶

中红心直径为 57mm，标靶距终点（图中黑色棋盘格左侧边缘）5 格。 

2.4 参赛队伍要求 

为了更好的管理和发布通知请入选线上实时评比的队伍加入“主

题三-全国选拔赛决赛通知群”钉钉群号： 84970007264。考虑到沟

通的时效性和准确性，建议每支队伍的两名队员进入该群负责后续的

沟通事宜，进群后请及时修改昵称为“赛项+学校+队名+姓名”。 

2.5 线上实时评比竞赛细则 

1）比赛顺序：赛前采用随机方式确定各参赛队的比赛出场顺序，
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出场顺序将在交流群内公布。参赛队伍只进行一轮比赛。 

2）任务说明：机器人需按照规则完成任务，比赛未开始时机器

人不得越过起始区。黑色围档是道路的边界，机器人应在围档内的白

色道路区行驶，不得驶出道路之外。机器人仅可以通过视觉传感器获

取场地信息。比赛过程中禁止使用摇控器，也禁止以各种方式远程干

扰比赛，参赛机器人不能有外部设备进行连接，比赛过程中机器人胸

前指示灯必须为闪烁状态。视觉传感器在机器人上的安装位置与安装

结构需要参赛队自行设计。迷彩区域由参赛队伍自行决定摆放位置。

机器人需要打击停止区内的靶标。靶标是横在停止区上方的一块底板

及圆靶，机器人手持武器（武器上固定一支记号笔，记号笔不允许超

出武器 40mm。记号笔和固定结构需要参赛队自行准备）攻击靶标，

在圆靶上留下记号记为有效攻击。 

参赛队可以选择是否增加障碍物提高难度，场上最多可以有 3个

障碍物，增加的障碍物由裁判随机指定位置。 

3）竞赛要求与评分标准： 

比赛开始前，由裁判随机决定出发时机器人的朝向，放置机器人

本体不会越过白色道路。放置完机器人后参赛队员不允许再移动机器

人位置，对裁判放置角度有质疑请当场反馈，赛后不接受任何对放置

角度有质疑的申诉行为。1-6六个数字对应区域分别对应了 6个不同

的机器人朝向范围，如下图： 
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比赛时间共 2分钟。调试完毕后，参赛队员举手示意机器人准备

完毕，举手后不允许触碰机器人但可以远程启动程序，裁判确认后指

示比赛开始并开始计时。 

比赛得分由自动驾驶分和击打标靶分组成，并记录最终完成时间。

需要注意的是击打标靶需要完成自动驾驶阶段，未完成自动驾驶的，

没有击打标靶分。  

机器人完成自动驾驶定义为：机器人自主由启动区行驶至停止判

定区（停止区前 500mm 处为停止判定区），机器人须在判定区停止。

自动驾驶过程中扎到道路边缘或停止区，会扣取一定分值。 

障碍物：机器人成功绕过障碍物获得相应分数，若造成障碍物移

动或倾倒则视为失败扣除一定分数，对于挑战失败的障碍物经裁判同

意后可以移出场外。 

击打标靶：机器人需要在停止判定区并完成击打标靶，标靶中间

有一个圆靶，成功在底板或圆靶上留下印记，会获取不同的分值奖励

（注意：比赛全程只有第一次击打动作有效）。 

自动驾驶失败：机器人完全驶入停止区、轧到道路边界 10s未能
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返回行驶区或规定时间内未驶入停止判定区均视为自动驾驶失败。自

动驾驶失败只记录驾驶距离和比赛时间，不再记录得分情况。 

评分表： 

自动驾驶成功 

任务完成分 
机器人完全驶入停

止判定区，最终停止  
+50分； 

轧到道路边界 

轧到道路边界，10

秒内自主返回道路

内 

-10分/次； 

轧到停止区 
机器人最终停止后，

机器人轧到停止区 
-10分； 

障碍物 

（最多 3个） 

绕过障碍物 
机器人完全越过未

发生碰撞 
+10分/个 

未绕过障碍物 
造成障碍物移动或

倾倒 
-10分/个 

击打标靶 

有效击打圆靶 

机器人在停止判定

区 10s内，有效击打

到圆靶（以第一落点

计为有效位置；且比

赛全程，只有第一次

击打动作有效，下

同） 

+20分； 

有效击打标靶底板，

但未击打到圆靶 

有效击打到标靶，但

未击打到圆靶 
+10分； 

执行打靶动作，但未

击打到标靶 

机器人在停止判定

区 10s内，有效完成

击打动作，但未击打

到标靶 

+5分； 

自动驾驶失败 

冲出停止区 
机器人完全驶入停

止区 

未完成；记录行驶距

离为全程，并记录当

前时间； 

未驶入停止判定区 

轧到道路边界 10s

不能返回行驶区，2

分钟内，机器人未能

正常驶入停止判定

区 

未完成；记录当前行

驶距离，并记录当前

时间； 

4)队伍排名方法：根据各参赛队伍的得分进行排名，如果得分相
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同，则用时少的队伍排名靠前，若时间还相同，则根据初赛作品评分

进行排名。对排名限制的要求按照线下规则中公布的进行。 

2.6 违例与处罚 

1）线上评比的参赛队要对自己的比赛环境、网络质量负责，如

造成比赛无法进行评判，按无成绩处理。 

2）大赛主办方享有免费对参赛视频作品进行部分或全部复制、

信息网络传播、展示、汇编的权利，作者拥有署名权。 

3）请各参赛队服从线上比赛流程和交流群内的管理，如参赛队

不听从管理、恶意影响比赛进程、因为自身的原因不能参加线上评比、

按弃赛处理。 

4）线上实时评比过程只允许参赛队员在场，不允许其他成员进

入赛场协助比赛，赛前会设置身份认证环节。 
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