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比赛简介

桌面机械臂项目简介

桌面机械臂由于其高精度、高速度、低末端振动、易用性和整体价值，恰恰满足了当今

精工手表、包装行业、食品加工、医疗行业、以及 3C 行业等众多行业领域需求。为普及

桌面机械臂知识，推动桌面级机械臂技术的进步，现举行桌面机械臂项目比赛。

桌面机械臂项目的规则，通常会根据机器人技术的进步而调整，单纯的胜负并不能代表

机器人技术的进步。重要的是，以真正对人有用的机器人为目标，开展机器人的设计制作。

比赛目的

开设桌面机械臂项目比赛，是为了鼓励和推动在校大学生开展机器人项目的自主创新设

计活动，实现先进机器人的原型设计、装配、调试、运作等，从而推动机器人应用技术的不

断发展。使用模块化机器人组件作为统一的设计平台，其目的是使参赛高校都能在统一的设

计平台上完成统一的设计主题，便于统一展示、合理公正评判大学生自主创新设计的成果。

比赛项目及任务

项目 桌面机械臂项目 20 
一、比赛分组 

㈠ 社会力量组 01 

1．中国象棋对弈赛 01 

2．视觉分拣赛 02 

3．智慧物流码垛赛 03 

㈡ 研究生组 02 

1．中国象棋对弈赛 01 

2．视觉分拣赛 02 

3．智慧物流码垛赛 03 

㈢ 本科生组 03 

1．中国象棋对弈赛 01 

2．视觉分拣赛 02 

3．智慧物流码垛赛 03 

㈣ 职业院校组 04 

1．中国象棋对弈赛 01 

2．视觉分拣赛 02 

3．智慧物流码垛赛 03 



二、比赛任务 

1．桌面机械臂项目(20)中国象棋对弈赛(01)：按中国象棋的规则进行，赛前双方以抛硬币方

式决定谁先下，先下方为红方。裁判 PC 自动拍照识别棋面，判断是否符合规则；并将棋

面信息发送给下棋的一方，下棋的一方需要在 1 分钟内完成下棋，并发送完成消息给裁

判 PC。裁判 PC 自动判断棋面分出胜负。

2．桌面机械臂项目(20)视觉分拣赛(02)：将机器人放置在比赛场地限制区域以内，并固定好

分拣盒，将 4 种颜色共 20 个圆片由裁判倒放在分拣区，并避免叠加的情况。裁判点击助

理 PC 端程序，随机出现四色累计 8 个圆片的数字组合，并开始计时，参赛选手在看到助

理 PC 端出现的数字组合后手动将组合信息输入程序，程序调整后开始视觉识别并按照数组

内容选择抓取圆片，放置直至程序结束，整个比赛机器人自动完成，将 8个不同颜色圆片分

拣到存放盒。

3．桌面机械臂项目(20)智慧物流码垛赛(03)：将机器人放置在比赛场地限制区域以内，将 48 

个小球由裁判放到码垛托盘的存放区域。裁判点击助理 PC 端程序，随机出现由 48 个小球

组合的图形，该图形会显示在 PC端屏幕上，同时按照坐标系顺序列出 48个小球的坐标，参

赛选手需要手动将该数组序列输入自己的程序，设置完毕后，机械臂可以按照数组内容进行

码垛，直至程序结束，整个比赛机器人自动完成，将存放区域的小球按照码垛目标图形码垛。

.



比赛器材（新增）

一、中国象棋对弈赛比赛专用平台

     中国象棋对弈赛采用统一的机器人下棋平台，该平台可以实现双机对弈，也可实现人

机对弈，参赛选手可从比赛组委会指定供应商处自行采购。在规则允许的范围内参赛选手可

以使用平台提供的吸盘作为棋子抓取的夹具，也可自行开发夹具。该平台包含桌面级四轴机

械臂（两种规格可选）一台、固定底板、象棋棋盘、摄像头、视觉识别软件。平台效果图如

下：

实际比赛平台效果图（双机对弈）

   
单机平台效果图                         比赛棋盘效果图



主要参数如下：

重量（含支架） 5Kg

有效负载 200g/300g（max）

工作范围 r184mmxR494mm,H=420mm

底座旋转范围 ±95°

底座最大转速 190°/s

大臂旋转范围 -5°~+110°

大臂最大转速 160°/s

小臂旋转范围 -10°~+90°

小臂最大转速 160°/s

重复定位精度 0.5mm

气泵（内置） 电压 12V 流量 1.1L/min 真空度-40KPa 正压力 90KPa

电脑通信接口 USB

机械臂附件通讯接口 485总线接口

电源电压 100-240V 50/60HZ

电源输入 20V/4.5A DC

单吸盘 真空度-40KPa 吸盘直径 20mm（可选）

开发工具包 SDK Brobot通讯协议和 API函数库

另一款满足比赛平台要求的桌面级四轴机械臂如下图所示:

拼装版桌面级四轴机械臂

备注说明：拼装版本以散件形式提供



二、视觉分拣赛比赛专用平台

视觉分拣赛采用统一的机器人分拣平台，参赛选手可从比赛组委会指定供应商处自行采

购。在规则允许的范围内参赛选手可以使用平台提供的吸盘作为物料抓取的夹具，也可自行

开发夹具。该平台包含桌面级并联机械臂一台、固定底板、滑动台、摄像头、分拣圆盘及圆

片若干。平台效果图如下：

分拣平台实物效果图

主要参数如下：

重量 9Kg

有效负载 300g/500g（max）

工作范围 φ280mmx80mm

旋转关节运动范围 180°

旋转关节速度 30RPM

重复定位精度 0.5mm

最小工作平台尺寸（推荐） 45*45CM

气泵 电压 12V 流量 1.1L/min 真空度-40KPa 正压力 90KPa

电脑通信接口 USB

机械臂附件通讯接口 总线接口

电源电压 100-240V 50/60HZ

电源输入 20V/4.5A DC

最大功率 90W

单吸盘 真空度-40KPa 吸盘直径 20mm（可选）

开发工具包 SDK Brobot通讯协议和 API函数库



三、智慧物流码垛赛专用平台

智慧物流码垛赛采用统一的机器人码垛平台，参赛选手可从比赛组委会指定供应商处自

行采购。在规则允许的范围内参赛选手可以使用平台提供的吸盘作为物料抓取的夹具，也可

自行开发夹具。该平台包含桌面级并联机械臂一台、固定底板、码垛圆盘及球体若干。平台

效果图如下：

码垛比赛平台实物图

机械臂主要参数和赛题 2 一致：

四、供应商联系方式

武汉需要智能技术有限公司

官网：http://www.wxyztech.com/ 

联系人：熊经理 15972958633（微信同号） 赵经理 18602718220（微信同号）

联系 QQ：14114652 

比赛技术支持 QQ 群：337236581

http://www.wxyztech.com/


比赛规则

规则一  中国象棋对弈赛

中国象棋对弈赛场地

场地使用 中国象棋对弈赛专用场地

平台图纸
图 1  机械臂固定板图纸（有更新）

图 2 棋盘尺寸（有更新）



场地说明
1. 比赛场地包括棋盘下棋区域，棋子存放区域，机器人放置区域，限制区域，

详见平台图纸。

比赛场地

1.象棋棋子直径 23.5mm，下棋区域包含 9*10=90 个位置，以图 1 所示左上角的

位置记为（1，1），右下角记为（9，10）。

2.每方吃掉的棋子的存放区域可以存放 16 个棋子。

3.每方的限制区域 510mmX260mm，机器人的初始状态必须在各自一方的限制

区域以内（机器人控制器，连接线及自带笔记本等不做限制）。

比赛条件
1. 比赛场地以承办方提供的实际场地为准； 

2. 参赛机器人必须适应承办方提供的比赛场地。

比赛场景模

拟效果图

图 3 比赛场景虚拟效果图

机器人结构与制作

机器人结构 参照比赛器材章节描述

机器人规格

1：机器人大小限制其机械结构的初始状态放在自方的限制区域以内，不能超出

限制区域:。
2：不能影响对方机器人比赛的顺利进行。

3：机器人的臂展范围必须能够覆盖棋盘的下棋区和存放区。

4：机器人本体重量不超过 8kg。

机器人制作

1.参赛机器人的控制电脑与比赛场地的裁判 PC 通过 RS232 串口通讯，以一定

的数据结构接收裁判 PC 发送的棋面信息；在完成下棋步骤后给裁判 PC 发送规

定的完成信息，棋面信息包括棋面 9*10 个位置棋子的情况。具体通讯协议参考

附件《象棋比赛通讯协议文档》.
2.参赛机器人可以是参赛队自主设计和制作的机器人，也可以是参赛队购买指

定供应商提供的产品。即允许这两种情况的机器人同场比赛。

3.自主设计的机器人在参赛前必须通过裁判组的模拟比赛测试，确保机器人能

够在规则范围内正常完成下棋操作。

禁止事项
1．禁止有影响比赛顺利进行的机器人参赛；

2．禁止不符合规格限制的机器人参赛。



比赛计分标准

比赛时间
1.比赛之前调试时间 30 分钟，双方参赛选手均提前完成调试后可提前开赛；

2.比赛倒计时时间 60 分钟；

比赛过程

1.按中国象棋的规则进行，赛前双方以抛硬币方式决定谁先下，先下方为红方。

2.裁判 PC自动拍照识别棋面，判断是否符合规则；并将棋面信息发送给下棋的

一方，下棋的一方需要在 40s内完成下棋，并发送完成消息给裁判 PC。

3.裁判 PC自动判断棋面分出胜负。

比赛成绩

1.按中国象棋的规则，赢的一方晋级。

2. 比赛 60 分钟倒计时结束后，通过棋面无法分出胜负时，由以下规则判定胜

负：违规次数少的胜，违规次数相同时累积检修时间短的获胜，累积检修时间

相同情况下，黑方胜红方。

3.机器人不按规则下棋，棋子由裁判员手动复原，并重新给予下棋机会，记 1
次违规；累积 3 次违反规则，直接淘汰。不按规则的情况包括以下情况：

(1) 下棋走法不符合中国象棋规则；

(2) 棋子没有放到下棋区域或者存放区域的正确位置；

(3) 在未收到裁判端 PC 发送棋面信息的情况下机械臂移动至棋盘区，影响

对方机械臂的下棋操作；

(4) 裁判认定的其它不按规则的情况。

4. 裁判 PC 发令下棋后，机器人在 40s 内未动，机器人会再次发送下棋指令，

连续 2 次未动，同时选手未举手申请检修，自动记 1 次违规，并转由另一方下

棋。累积 3 次违反规则，直接淘汰。

5.任一方在比赛过程中申请暂停比赛累积检修时间超过 10 分钟，则直接淘汰。

继续比赛

1．比赛过程中出现下列情况之一，可继续比赛，不影响比赛成绩。

(1) 比赛现场临时断电造成比赛中断，经恢复后可重新比赛，棋子恢复默认位

置。

(2) 比赛现场裁判 PC 端运行的软件崩溃，经恢复后可重新比赛，棋子保持软件

崩溃前的最后状态。未落子方先下。

(3) 因比赛现场光线原因造成摄像头识别结果错误，经恢复后可重新比赛；棋

子保持正确识别的最后状态。未落子方先下。

(4) 在下棋过程中，任一方的机械臂出现异常，无法正确执行下棋操作，参赛

选手可要求暂停比赛，从暂停开始时间计时，累积时间 10 分钟，在累积时

间结束后仍未恢复正常，则直接淘汰。

(5) 参赛选手因机械臂故障申请暂停比赛的次数不限。暂停期间比赛倒计时停

止计时。

(6) 裁判认定的其它可以继续比赛情况。

中止比赛

1．比赛过程中出现下列情况之一，中止比赛。

(1) 比赛过程中，机器人对场地或对方机器人造成破坏，影响比赛顺利进行；

比赛结束，违规方直接淘汰。

(2) 在比赛过程中，参赛队员未申请暂停比赛并经裁判组确认的情况下触碰到

机器人；比赛结束，违规方直接淘汰。

(3) 裁判认定的其它违规情况。



规则二  视觉分拣赛

视觉分拣赛场地

场地使用 视觉分拣赛专用场地

场地图纸 图 1  分拣盒图纸（295mm×295mm）

图 2 分拣盒三维示意图（295mmX295mm）



场地说明 1. 竞赛场地限制区域尺寸为 700mm×575mm。

比赛场地

1. 比赛分拣圆片尺寸为直径 25mm，分拣盒尺寸为 295mm×295mm，分拣盒四

周为 2mm 宽红色贴纸，分拣区尺寸为直径 270mm，中间存放盒尺寸为 28mm×

28mm，存放盒凸出分拣区表面 13mm。

比赛条件
1. 比赛场地以承办方提供的实际场地为准； 

2. 参赛机器人必须适应承办方提供的比赛场地。

机器人结构与制作

机器人结构 参照比赛器材章节描述

机器人规格

1：机器人大小限制其机械结构的初始状态放在限制区域以内，不能超出限制区

域边界。

2：机器人的运动范围必须能够覆盖分拣区全部区域。

3：机器人本体重量不超过 10kg。

机器人制作

1.参赛机器人可以是参赛队自主设计和制作的机器人，也可以是参赛队购买指

定供应商提供的产品。即允许这两种情况的机器人同场比赛。

3.自主设计的机器人在参赛前必须通过裁判组的模拟比赛测试，确保机器人能

够在规则范围内正常完成分拣操作。

4：参赛机器人平台需具备固定分拣盒的功能，可以依托分拣盒的外边缘限位固

定，可以依托分拣盒中心区域的四个安装孔。

禁止事项
1．禁止有影响比赛顺利进行的机器人参赛；

2．禁止不符合规格限制的机器人参赛。

比赛计分标准

比赛时间
1.比赛之前调试时间 30 分钟，参赛选手提前完成调试后可提前开赛；

2.2.比赛开始后计时，10 分钟仍为完成的，比赛结束，开始计分。

比赛过程

1.将机器人放置在比赛场地限制区域以内，并固定好分拣盒，将 4种颜色共 20

个圆片由裁判倒放在分拣区，并避免叠加的情况。

2.裁判点击助理 PC端程序，随机出现四色累计 8个圆片的数字组合，并开始计

时，参赛选手在看到助理 PC端出现的数字组合后手动将组合信息输入程序，程

序调整后开始视觉识别并按照数组内容选择抓取圆片，放置直至程序结束，整

个比赛机器人自动完成，将 8个不同颜色圆片分拣到存放盒。

比赛成绩

1.每个分拣圆片计 10 分，顺利完成 8 个彩色圆片的分拣，计 80 分；

2.其他颜色圆片错误被分拣扣 10 分，直至扣为 0 分；

3.如果顺利完成 8 个彩色圆片的分拣并且无其他颜色圆片被分拣，按完成时间

的先后顺序排名。

4：在 10 分钟内未完成比赛的，按照分拣圆片数量计分排名；同时在比赛过程

中每放入一个圆片后裁判员会计时一次，最终记录得到选手完成最后一个圆片

放置时的时间；

5：计分排名的第一名排在顺利完成比赛的参赛选手排名最后一位的后面；



6：同等计分情况下，按照完成最后一个圆片放置的时间长短排序；

继续比赛

比赛过程中出现下列情况之一，可继续比赛，不影响比赛成绩。

(1) 比赛现场临时断电造成比赛中断，经恢复后可重新比赛；

(2) 因比赛现场光线临时改变造成摄像头无法正常识别，经恢复后可重新比赛；

(3) 在比赛过程中若参赛选手设备或者软件故障，经裁判同意后可申请检修，

检修过程中计时不停止，10 分钟内完成分拣任务依旧有效，未完成全部分

拣则按照圆片个数计分。

(4) 裁判认定的其它可以继续比赛情况。

中止比赛

比赛过程中出现下列情况之一，中止比赛。

(1) 比赛过程中，机器人对场地道具造成破坏，影响比赛顺利进行；

(2) 在比赛过程中，参赛队员触碰到分拣圆盘，造成圆片位置移动变化；

(3) 裁判认定的其它违规情况。

规则三  智能物流码垛赛

智能物流码垛赛场地

场地使用 智能物流码垛赛专用场地

场地图纸

图 1  场地图纸（mm×mm）



图 2 码垛目标图形

图 3 码垛盘坐标定义

场地说明
1. 比赛场地的码垛托盘分为存放区域和码垛区域。

2. 比赛场地限制区域尺寸为 500mm×350mm。



比赛场地 1. 比赛码垛小球直径为 12mm，码垛托盘尺寸为直径 320mm，详见场地图纸。

比赛条件
1. 比赛场地以承办方提供的实际场地为准； 

2. 参赛机器人必须适应承办方提供的比赛场地。

机器人结构与制作

机器人结构 参照比赛器材章节描述

机器人规格 机器人大小限制其机械结构的初始状态放在限制区域以内，不能超出限制区域。

机器人制作
参赛机器人可以是参赛队自主设计和手工制作的机器人，也可以是参赛队购买

套件组装调试的机器人。即允许这两种情况的机器人同场比赛。

禁止事项
1．禁止有影响比赛顺利进行的机器人参赛；

2．禁止不符合规格限制的机器人参赛。

比赛计分标准

比赛时间
1.比赛之前调试时间 30 分钟；参赛选手提前完成调试后可提前开赛；

2.比赛开始后计时，10 分钟仍为完成的，比赛结束，开始计分。

比赛过程

1.将机器人放置在比赛场地限制区域以内，将 48个小球由裁判放到码垛托盘的

存放区域。

2.裁判点击助理 PC 端程序，随机出现由 48 个小球组合的图形，该图形会显示

在 PC 端屏幕上，同时按照坐标系顺序列出 48 个小球的坐标，参赛选手需要手

动将该数组序列输入自己的程序，设置完毕后，机械臂可以按照数组内容进行

码垛，直至程序结束，整个比赛机器人自动完成，将存放区域的小球按照码垛

目标图形码垛。

比赛成绩

1.按照码垛目标图形（如场地图纸），每个码垛正确的小球计 2 分，顺利完成 48
个小球的码垛，计 100 分；

2.码垛错误的小球扣 1 分，直至扣为 0 分；

3. 如果顺利完成 48 个小球的码垛，按完成时间的先后顺序排名。

4：在 10 分钟内未完成比赛的，按照码垛小球数量计分排名；

5：计分排名的第一名排在顺利完成比赛的参赛选手排名最后一位的后面；

继续比赛

比赛过程中出现下列情况之一，可继续比赛，不影响比赛成绩。

(1) 比赛过程中参赛选手可以修改代码，但是比赛计时不停止；

(2) 比赛过程中参赛选手可以申请检修，检修恢复后可申请裁判 PC 重新发送目

标图形的组合数组，但是比赛计时不停止；

(3) 裁判认定的其它可以继续比赛情况。



中止比赛

比赛过程中出现下列情况之一，中止比赛。

(1) 比赛过程中，机器人对场地道具造成破坏，影响比赛顺利进行；

(2) 在比赛过程中，参赛队员触碰到码垛圆盘，造成小球位置或数量变化；

(3) 裁判认定的其它违规情况。


