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一、项目简介 
相比于轮式、履带式移动机器人，多足机器人具有独特优越性能，

包括有地面适应性强、能量消耗少、减震性能强等，这使得多足机器

人成为机器人领域一个重要的分支。 

本项目拟通过比赛的形式，促进多足机器人领域的技术交流，提

高我国大学生对多足机器人领域的关注，为我国的伟大复兴提供这一

领域的相关人才。 

 

二、技术委员会 
 

负责人：胡凯、刘卿卿 

QQ 群：891711075 

 

三、赛项说明 
本项目设置 2 个子项目： 

高校组：高等院校在校生； 

 

 

 

 

https://baike.so.com/doc/5761810-5974575.html
https://baike.so.com/doc/6777388-6993245.html
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四、 比赛场地 

 
图 1.无障碍比赛场地俯视图 

[1]. 比赛地图为有障碍地图，有障碍地图为在原有无障碍地图上放

置 4 组障碍物台阶即可（图 3）。 

[2]. 场地大小为 5000*5000mm，材质为普通广告用灯箱纸打印，

不额外使用胶带标识，打印用的图纸可在 QQ 交流群内下载。 

[3]. 颜色的含义。 

 图 1、2 中黑色部分为可通过区域，其宽度为 440mm。 
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 黑色部分中的白色线路为引导线，其宽度为 30mm。 

 绿色部分中的白色线路为放置障碍物的定位使用。 

 红色部分为边界，其宽度为 30mm。 

 绿色部分为界外。 

 起始和结束区域的立体黄色框仅为理解使用，在比赛中在地图

上只有黄色标记。 

[4]. 障碍物台阶为如图 3 所示，为 3 层居中叠加，最下层为

700mm*500mm，厚度为 18mm，上表面为白色喷漆；中间层

为 700mm*300mm，厚度为 18mm，上表面为黑色喷漆，此处

不包括白色引导线；最上层为700mm*100mm，厚度为18mm，

上表面为白色喷漆；材质为普通 18mm 厚度的木工板，喷上油漆

制作完成。在放置好位置后，两边沿原有边界采用 30mm 宽的红

色胶带张贴用标识边界。 

 

图 2.有障碍比赛场地立体图 
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图 3 障碍物台阶 

比赛承办单位因客观条件限制，提供的正式比赛场地的颜色、材

质、光照度等细节，可能与规则规定的标准场地有少量差异。比赛队

伍应认识到这一点，机器人需要对外界条件有一定的适应能力。 

五、机器人要求 

[1]. 至少 2 个自由度及以上的连杆为 1 足，参赛机器人应为 4 足。 

[2]. 机器人禁止采用履带、轮式、飞行的混合行走方式，可以利用多

足自身特点采用弹跳方式。弹跳禁止在赛前提前蓄能，严禁使用

炸药、高压容器罐等动力源。 

[3]. 机器人必须为自主决策、自主运动，参赛人员只能在机器人身上

带有的按钮进行启动和停止。 

[4]. 对参赛设备（包括 1 台备用机，备用机仅能用于第 1 次行走前更

换）采用集中安全审核方式，审核合格后，由裁判员做上标记，

赛中还将采取抽审和复审等方法审核；擅自更换参赛设备或毁坏

参赛标记者，将立即取消参赛资格。 

[5]. 进行维修后的设备要重新审核。建议每个参赛队自备备用机，比
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赛中机器人没有开始可以更换备用机，一旦哨声开始将不得更换

设备，一个学校的参赛队伍可以使用同一台备用机，但是备用机

只能在一个队伍中使用。即：如果 A 高校有 A1、A2、A3 三支队

伍，拥有 R1、R2、R3、R4 四台机器人，R4 可以为 R1、R2、

R3 同时做备用机，但是如果在 A1 中使用后，就不可以再为 A2、

A3 作为备用机。 
[6]. 机器人应为在校学生为自主研制，自主研制的定义为至少源代码

核心部分为自主编写。 

六、比赛任务及判分机制 

1.1 竞赛任务 

比赛任务为从出发区域（左侧黄色部分的黄线内）出发，沿白色

引导线，在场地内，以阿拉伯数字“8”的形式绕行，停在达到区域

（右侧黄色部分的黄线内）。 

1.2 参赛队伍要求 

[1]. 每个参赛队必须命名，如：****学校**队，并将队名标签贴于

机器人显著位置，以便于区分。 

[2]. 各参赛队员参赛时，请自备用于程序设计的电脑、参赛用的各

种器材和常用工具，各项竞赛使用的编程语言不限。 

[3]. 比赛方式：赛前抽签决定各队伍的出场顺序，具体见比赛详细

规则。 
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[4]. 比赛过程中只允许参赛选手、裁判员和有关工作人员进入比赛

区域，其他人员不得进入，每个参赛队只能有 1 名参赛选手进入，

且中途不得换人。 

[5]. 参赛机器人为自主控制。场外队员或者其他人员禁止人工遥控

或采用外部计算机遥控任意参赛队伍的机器人。 

[6]. 参赛队员须服从裁判，比赛进行中如发生异议，须由领队以书

面形式申请复议，列出证据，由裁判做出最终裁决，并做出说明。

复议申请必须在下一轮比赛之前提出，否则将不予受理。 

[7]. 竞赛期间，场内外一律禁止使用各种设备或其它方式影响他人

的机器人，组委会一经发现，将对肇事队伍及队员取消比赛成绩与

参赛资格。 

[8]. 凡规则未尽事宜，解释、与规则的修改决定权归裁判委员会。 

1.3 竞赛细则 

[1]. 赛前所有队伍，包括校赛队伍，均需提供 1 份技术报告，技术

报告包括有硬件结构、软件流程等内容，比赛第 1 名队伍的技术

报告将被公开。 

[2]. 赛前领队会议抽签决定各参赛队编号、确定比赛分组及场地安

排。 

[3]. 各自队伍需要提供清晰的近景、远景视频作为证明材料。3 分

钟内不能提供所有清晰的近景、远景视频，不能做好机器人准备

工作的话，视为第 1 轮机器人不能行走；6 分钟内不能提供清晰
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的近景、远景视频，不能做好机器人准备工作的话，视为全部 2

轮机器人不能行走。 

[4]. 比赛时，裁判哨响后，参赛人员可以按下开始按钮，机器人开

始行走，一圈最多允许 8 分钟。  

[5]. 本比赛最终排名为：先在能够完成全部行程的队伍中排名，时

间排名+行走得分排名 等于排名之和；然后在不能完成全部行程

的队伍中排名，此刻排名按能够行走的最大距离排名。 

[6]. 行走扣分和干预扣分总共为 5 次。 

 行走扣分：机器人在行走过程中，机器人任意两条腿完全超出

赛道或者同时接触边线，视为超出赛道，每超出赛道连续 3 秒

为 1 次扣分。连续超出后第 8 秒时，开始重新计秒，重新计算

行走扣分，即连续在外第 11 秒时第 2 次扣分。 

 干预扣分：若机器人无法正常行动，可申请人工干预，裁判允

许后可以进行干预，但每次干预限时 10 秒，不允许沿赛道方

向移动、抬高机器人。跨越赛道或沿赛道方向移动机器人导致

赛程有效距离被人为缩短，取消本次成绩。注意： 

 机器人无法正常行动时，先提出手动干预申请。在裁判

人员许可下，进行动手干预。比赛有 5 次手动干预机会，

每次手动干预时间不得多于 10 秒钟，行走扣分和干预

扣分总共为 5 次，第 6 次行走扣分时比赛结束，此处

为该次比赛最大距离。 

 手动干预时只允许沿垂直于赛道的方向移动或转动机
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器人，不允许改变机器人与终点间所剩赛道的有效距离。 

 手动干预时，不允许通过点击机器人上的按钮或通过其

它电气控制方式控制机器人，不允许重启机器人。 

 手动干预时间计入总比赛时间。 

[7]. 为了更好的体现竞技水平，原则上如果没有另外通知，每次比

赛需要赛 2 轮，2 轮之间不可以更换备用机，每次成绩现场立即

签字，由参赛现场选手选取 2 轮中 1 个成绩作为该轮比赛最终成

绩。 

[8]. 决赛队伍为前 8 强，或者报名队伍的 15%，预赛成绩不带入

决赛。 

1.4 违例与处罚 

[1]. 参赛队的机器人注册后，不得向其他队伍借用机器人。同一个

学校的不同队伍也不得互相借用机器人。借用机器一经核实，即

取消两队的获奖资格和名次，并提交赛事组委会通报批评。 

[2]. 下列行为将被认定为取消该场比赛资格的行为： 

 裁判员认为机器人故意导致或试图故意导致其他队伍机器人正常

比赛。 

 无视裁判员的指令或警告的，围攻谩骂裁判员的，取消比赛资格。 

 故意犯规，及多次犯规，经裁判组判定后，取消比赛资格。 
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1.5 申诉与仲裁 

[1]. 参赛队对评判有异议，对比赛的公正性有异议，以及认为工作

人员存在违规行为等，均可提出书面申诉。 

[2]. 关于比赛裁判判罚的申诉须由各参赛队领队在本场比赛结束

后 10 分钟内通过书面形式向裁判提出。 

[3]. 要求所有参赛队伍保存自家比赛视频，以备仲裁使用，仲裁时，

证据需完整、清晰。 

[4]. 当值裁判无法判断的申诉与技术委员会商议并集体做出裁决。 

1.6 其他 

[1]. 对于本规程没有规定的行为，原则上都是允许的，但当值主裁

有权依据公平的原则做出独立裁决。 

[2]. 本竞赛规则的解释权属于本项目技术委员会。 
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2024 中国机器人技能大赛四足组比赛 

比赛流程细节 

1. 各个队伍按照报名顺序进行抽签，抽签后，由第 2 支队伍执裁第

1 支队伍，报出界时时间、扣分次数，第 3 支队伍对第 1 支队伍

的现场核对和计数，依次类推；第 1、2 支队伍执裁最后 1 支队

伍的数据。每个队伍自己现场核对自己的成绩，如果对成绩有异

议，需要提供自己的录像作为证明，“谁主张，谁举证”。 

2. 请各家录像保存。执裁时，执裁人员需要报第几支队伍第几轮、

出发时间、结束时间、行走时间、最大距离、每次扣分时报“第*

次扣分”。 

3. 比赛机会 2 次，现场队员听下数据后，如对执裁数据有异议，请

在自己的比赛结束后，请立即争议，告诉裁判长。没有异议的话，

确认自己选择第几轮的成绩做为主要成绩，其次作为参考，另派

一人听老师可能问答问题。 

4. 线上比赛时，参赛队伍请提供两个相机，一个相机负责近景看机

器人是否出界，一个相机远景看全部场地，如果不能提供稳定图

像，视同放弃机会。 

5. 分数分为距离和犯规两个，出了边界线、人工干预为扣分，扣分

上限为 5 次，第 6 次出边界线即停下，测量距离。一轮时间为 8

分钟，如果在第 8 分钟结束时未完成，则停止，测量距离。  

6. 2 次机会不可以用 2 台机器人。第 1 次机会和第 2 次机会中的 3
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分钟准备内，可以在近景相机范围内维修设备，包括更换电池、

电机、摄像头、机械、传感器等，但是不能更换主板或者整体设

备。请知悉。 

7. 第 1 次的准备时间 3 分钟，超过 3 分钟视同无法比赛，第 1 次机

会视同放弃；然后第 2 个 3 分钟，超过第 2 个 3 分钟视同放弃第

2 个机会； 
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