


中国研究生机器人创新设计大赛
人形机器人专项赛赛事规则
[bookmark: heading_2]一、赛道总则
[bookmark: heading_3]1．赛道定位
本赛道聚焦人形机器人在复杂环境下的自主感知、决策与执行能力。通过设置人形机器人稳定行走挑战赛道，考核参赛队伍在运动控制、环境感知、人机交互等领域的技术创新与工程实现能力。
[bookmark: heading_6]二、通用规则
[bookmark: heading_7]1．安全规范
[bookmark: heading_8]（1）电气安全
所有参赛机器人必须使用自备能源，禁止外部供电。
电池必须具备过充、过放、短路保护功能。
电气连接必须牢固，无裸露导线。
[bookmark: heading_9]（2）机械安全
机器人运动部件必须具备防护措施，防止夹伤、撞伤。
尖锐边角必须进行圆角处理，半径≥5mm。
必须配备物理紧急停止按钮，位置醒目、易于操作。
[bookmark: heading_12][bookmark: heading_13]2．裁判组成
裁判长：1名，负责整体赛事裁决。
技术裁判：3名，负责技术规范检查。
项目裁判：每个项目2名，负责现场评分。
计时裁判：2名，负责精确计时。
[bookmark: heading_16]三、人形机器人稳定行走比赛细则
[bookmark: heading_17]1．比赛内容与任务要求
[bookmark: heading_18]（1）比赛目标
考核人形机器人在复杂地形条件下的双足行走稳定性、地形适应性和自主平衡能力，重点评估：
不同地形的步态自适应能力；
长时间行走的续航与可靠性。
[bookmark: heading_19]（2）任务序列
机器人从起点出发，依次通过4个地形模块，最终到达终点：
平地起步区：机器人自主站立并启动行走
斜坡区：上坡+下坡连续行走
台阶区：逐级上台阶+下台阶
鹅卵石路：不规则地面行走
完成标准：全程无人工干预，自主完成所有地形模块
[bookmark: heading_20]2．评审规则与评分标准（总分100分）
	评分项
	分值
	评分细则

	任务完成度
	60分
	按地形模块完成情况计分

	[bookmark: _Hlk231236229]-平地起步区
	9分
	成功启动行走得满分，跌倒扣4分

	-斜坡区
	14分
	顺利通过得满分，停顿扣2分，跌倒扣4分

	-台阶区
	14分
	顺利通过得满分，每级停顿扣1分，跌倒扣4分

	-鹅卵石路
	14分
	顺利通过得满分，打滑扣2分，跌倒扣4分

	-平地停步区
	9分
	成功启动行走得满分，跌倒扣4分

	时间效率
	20分
	基准时间240秒，最短时间180秒。基准时间240秒内完成得满分，180秒内完成加10分。
对于基准时间，每超时20秒扣2分，超时100秒此项0分

	稳定性
	20分
	评估行走过程中的平衡能力
0次跌倒得20分，1次跌倒扣5分，≥3次0分


加分项（最多加10分）：
全程无任何遥控干预：+10分；
跌倒后30秒内自主站起：+5分
[bookmark: heading_21]3．场景设计（场地规格：15m×4m）
[bookmark: heading_22]（1）整体布局


[bookmark: heading_23]（2）各模块详细参数
1）平地起步区（3m×4m）
[bookmark: OLE_LINK8][bookmark: OLE_LINK7]地面材质：防滑PVC地板，摩擦系数≥0.6
起点标记：50cm×50cm黄色方形区域
要求：机器人在起点区域自主站立，收到信号后启动
2）斜坡区（4m×4m）
上坡段：长度1.5m，坡度15°
[bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK6]平台段：长度1m，水平
下坡段：长度1.5m，坡度15°
表面材质：防滑橡胶，厚度5mm
边缘防护：高度10cm护栏
3）台阶区（3m×4m）
台阶数量：上3级+下3级
平台段：长度1.2m，水平
每级参数：高度12cm，深度30cm，宽度4m
台阶边缘：圆角处理，半径2cm
表面材质：木质防滑面板
4）鹅卵石路（3m×4m）
鹅卵石粒径：3cm-5cm，随机分布
铺设厚度：平均10cm
基底：弹性橡胶垫，厚度1cm
5）平地停步区（3m×4m）
[bookmark: heading_24]地面材质：防滑PVC地板，摩擦系数≥0.6
停点标记：50cm×50cm黄色方形区域
要求：机器人在停点区域自主站立
4．参赛要求与技术规范
[bookmark: heading_25]（1）机器人尺寸要求
身高：150cm-180cm
足端尺寸：长度≤30cm，宽度≤15cm
总重量：≤80kg
[bookmark: heading_26]（2）自由度配置要求
最低配置要求：
单腿自由度：≥6个（髋3+膝1+踝2）
腰部自由度：≥1个
[bookmark: heading_28]（3）自主性要求
鼓励完全自主运行，全程无遥控控制；如确需遥控，只允许在每个地形模块运动开始前遥控。
禁止外部计算，所有算法必须在机载计算机运行。
仅允许通过WiFi接收裁判系统开始/停止信号。
禁止传输原始图像或控制指令流。
[bookmark: heading_29]5．计时与计分方式
[bookmark: heading_30]（1）计时规则
开始计时：机器人足端离开起点标记线
停止计时：机器人双足完全进入终点区域
暂停计时：机器人跌倒时暂停，自主站起后恢复计时
人工干预：每次人工干预加时30秒
[bookmark: heading_31]（2）计分流程
赛前技术检查：确认机器人符合技术规范
赛前准备：机器人在起点就位
比赛开始：裁判发出开始信号
过程记录：裁判实时记录完成情况、跌倒次数、时间
成绩确认：比赛结束，签字确认成绩
四、参赛人形机器人作品要求
1．鼓励参赛团队使用课题组自研人形机器人软硬件参赛；购买商业化人形机器人本体，自研控制算法也可以参赛。
2．用自研人形机器人本体参赛加20分。
五、其他
[bookmark: _GoBack]本规则最终解释权归中国研究生机器人创新设计大赛组委会，组委会有权根据实际情况对规则进行调整。
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