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双臂机器人分拣与应用挑战赛

一、赛题背景

双臂机器人分拣与应用挑战赛聚焦智能制造与智慧物流的深度融合需求，以双臂

机器人在动态分拣场景中的高效、安全、泛化应用为核心，直面双臂协同运动规划与

力控协调、复杂环境实时感知与自适应、算法虚实迁移能力不足、柔性生产与分拣效

率平衡等行业痛点。赛事要求参赛者突破多模态感知融合、实时决策与精准控制等关

键技术，通过创新算法实现双臂机器人在混合货物分拣、产线动态协作、人机安全共

融等复杂任务中的智能化突破，推动从实验室到产线的技术转化，助力物流、制造、

医疗等领域降本增效与柔性化升级，加速智能装备在无人化、少人化场景的规模化落

地，以技术创新重塑未来生产与分拣的智能格局。

二、比赛形式

报名结束后，根据报名情况确定比赛形式，具体以组委会文件通知为准。比赛前

发布赛制说明。比赛分为三个阶段分为：校赛（各院校可参照本赛题比赛规则自行组

织并推荐）、省赛（区域赛）、全国总决赛。

三、比赛规则

（一）省赛（区域赛）参赛要求

参赛队伍须基于免费开放的 InsightOS仿真系统参赛，该系统为唯一指定平台。

参赛前，队伍需完成 InsightOS系统安装并通过赛题负责人书面确认（需通过邮件

928965774@qq.com或指定渠道提交安装验证信息），确认截止时间为报名截止前一

周内。未经书面确认的参赛资格无效。所有操作须在 InsightOS系统内完成，禁止使

用未经授权的外部工具或数据。仿真系统如下：
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（二）省赛（区域赛）赛题规则

比赛采用“赛前提供基础数据集”进行流程开发和数据标注训练和算法训练，赛前

24小时将发布新数据集。参赛队伍需在区域监考模式下，统一在平台上部署训练集

和场景流程设计，以项目完成时间（含分拣效率、任务准确率、流程优化速度等）作

为重点考核指标。

1. 准备操作系统

2. 设计相应的工作流
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3. 在基础数据集上训练模型进行数据清理

4. 训练后通过验证集评估模型性能

5. 训练好后用训练集验证分拣速度、成功率

（二）总决赛参赛（机器人）要求

参赛机器人需满足附表要求，可以自制，自制平台需在报名截止前一周内与赛题

负责人确认是否满足参赛要求，没有经过书面确认的机器人不能参赛，也可以咨询赛

题负责人使用推荐机器人平台。
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推荐参赛设备参数：

分类 详细参数配置

整体外观 采用集成化实验箱

双目深度相机 1. 摄像头类型：双目深度相机 2. 工作范围：≥0.8m3. 传输接口：USB

双臂机械臂
1. 设备数量：2 只 2. 自由度：6 轴机械臂 + 1 轴夹爪 3. 末端负载：单臂承重
＞1kg 4. 遥操作功能：支持同步机械臂遥操作、VR 遥操作 5. 末端重复定位精

度：1.0mm

遥操作手柄 配置数量：2 只

数据采集器
1. 运行内存：≥8GB2. 主存储容量：≥512GB3. 屏幕刷新率：≥120Hz4. 电池

续航：≥2.2h

教学交互平台 须搭载 InsightOS

国赛参赛设备图示：

（三）总决赛参赛规则

1. 任务启动与初始化

参赛队伍在 InsightOS仿真系统中加载指定的比赛场景与总决赛数据集。

机器人从起始区域出发，双臂归位至初始姿态，系统同步启动计时。

任务目标将在场景中随机生成，包含计算谜题、图像识别与分拣任务。

（1）双臂协同，利用机械臂末端摄像头或激光扫描仪采集图像，通过 OCR或

图像识别算法解析题目内容。（提供训练好的数据集）；

（2）解析结果经 ACT模型推理，获取正确答案对应的线索编号；

（3）根据 ACT 的线索，机器人需在场景中定位对应的目标图像（如 RGB-
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Depth图像中的特定物体或二维码）。

（4）双臂协同进行多模态感知：融合视觉（颜色、形状）、深度信息（空间位置）

及触觉传感器，精准识别目标物体并抓取。

2. 比赛场景综述

（1）双臂协同抓取：精准规划双臂运动轨迹，避免碰撞，同时抓取不规则物体

或易碎品。

（2）动态分拣：根据物体属性 分拣至对应仓储区，过程中需应对突发干扰

（如动态障碍物）。

单个阵营区尺寸为长 2.4 米，宽 1.0 米，由起始区、目标仓储区、惩罚点三部

分组成。

起始区：位于阵营区靠近场地边缘一侧，尺寸为长 60cm× 宽 60cm，地面贴

棋盘格标识。比赛开始前，机器人必须整机完全置于起始区内，双臂归位至初始姿态；

比赛过程中，机器人复位、重启均需回到起始区。

目标仓储区：位于阵营区靠近中立区一侧，尺寸为长 1.0 米 × 宽 60cm，内部

划分为 3 个独立仓储格，从左到右依次为 A 类标准件仓储格、B 类异形件仓储格、

C 类易碎件仓储格，每个仓储格尺寸为长 30cm× 宽 60cm，格内张贴对应物料类别

标识与 ARtag 定位码。仅放入对应仓储格的物料可计分，放错仓储格的物料不计分。

中央物料区：位于场地正中央，中立公共区核心区域，尺寸为长 1.2 米，宽 0.8

米，为双方机器人公共作业区域。

比赛开始前，区域内物料托盘固定放置 12 个标准件物料、8个异形件物料、4

个易碎件物料，初始摆放位置由组委会赛前统一规定；
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抓取分数细则：

物料类别 单物料分值 物料特性 数量（全场总计）

A 类标准件 1分 / 个 规则立方体，易抓取，无破损风险 15 个

B 类异形件 5分 / 个 不规则曲面结构，需双臂协同抓取 6 个

C 类易碎件 10分 / 个 柔性材质，需力控精准抓取，掉落即报废 3个

四、比赛流程

（一）省赛（区域赛）

单场比赛总时长 8分钟，流程如下：

1. 赛前准备

比赛前 1 天，所有参赛队伍完成腾讯会议网络测试、语音环境测试、双机位摆

放测试、InsightOS 仿真系统运行测试，测试不通过者不得参与正式比赛；

机位强制要求：必须采用固定机位 + 移动机位双机位全程拍摄，固定机位固定

于屏幕正前方，完整展示电脑全屏画面与操作员上半身，全程不得移动、遮挡、中断；

移动机位用于补充展示操作细节、算法运行过程，全程不得关闭；

比赛当日，选手提前 30 分钟进入腾讯会议等候室，备注名为 “序号 + 学校 +

队长姓名 + 机位类型”，裁判按比赛顺序逐一邀请选手进入会议室参赛。

2. 比赛开始

选手进入会议室后，先出示身份证/学生证完成身份核验，裁判确认身份无误

后，告知 3 分钟准备时间；

选手准备完毕后举手示意，裁判宣布 “比赛开始”，同步启动计时，选手方可启

动仿真程序，全程开启录屏，不得中断；

比赛过程中，裁判全程监考，对违规行为即时做出判罚。

比赛结束满足以下任一条件，裁判立即宣布比赛结束，停止计时：

比赛计时满 10 分钟；

所有分拣任务全部完成，机器人返回起始区；

选手私自中断录屏、关闭机位、使用外部工具，被终止比赛；

程序崩溃无法恢复，选手申请终止比赛。

3. 成绩确认

比赛结束后，裁判现场统计得分，当场公示结果，选手线上确认；

选手需在比赛结束后 1 小时内，将全程录屏视频提交至赛事指定邮箱，作为成

绩复核依据；

所有队伍比赛结束后，组委会统一公示最终成绩与晋级名单。
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（二）总决赛

单场比赛总时长 15分钟，流程如下：

1. 赛前准备

每场比赛 2支队伍参赛，赛前通过现场抽签确定赛台号、阵营颜色；

参赛队伍需提前 30 分钟进入赛场准备区，完成机器人调试、电池更换、操作员

确认，准备完毕后举手示意裁判；

裁判对机器人进行赛前核验，确认符合参赛要求后，允许队伍将机器人带入比赛

区，放置于本方起始区位置，等候比赛开始。

2. 比赛开始

裁判确认双方准备完毕，现场宣布 “比赛开始”，同步启动计时，参赛队员方可

启动机器人程序；

比赛过程中，裁判全程监督，对违规行为即时做出判罚，记录比赛关键节点。

比赛结束满足以下任一条件，裁判立即宣布比赛结束，停止计时：

比赛计时满 15分钟；

全场所有可计分物料均已分拣至双方仓储区，且无优势占领区争夺动作；

某一方队伍未经允许私自触碰机器人 / 道具，被终止比赛；

某一方队伍无可用机器人继续参赛；

双方队伍均申请提前结束比赛，经裁判确认同意。

3. 成绩确认

比赛结束后，裁判现场统计双方得分，填写赛事评分表，当场公示得分结果；

双方队长、裁判共同在评分表上签字确认，成绩一经签字，不可更改；

对成绩有异议的，按本规则申诉流程执行。

五、评分规则

省赛评审打分表

序号 评分项 得分

1 仿真平台评估模型性能 20

2 规定时间内分拣数量个数（20个模块） 30

3 规定个数内剩余分拣时间（10分钟） 20

4 算法流程优化性能 10

5 PPT方案、汇报、源代码 20

时间

总分 100
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国赛评审打分表

序号 评分项 得分

1 A类标准件：（规则立方体，易抓取，无破损风险 ）单臂、
双臂即可－计时 5分钟 共计 15个件 15

2 B类异形件：（不规则曲面结构，需双臂协同抓取）非协同抓
取不计分（单臂抓取不计分） 计时 5分钟 共计 6个 件 30

3 C类柔性：（柔性材质、叠毛巾）计时 5分钟 共计三个件 30

4
A类标准件节省一分钟 1分，B类异形件节省一分钟 5分，C
类柔性件，节省一分钟 10分 总计不超过 15分 15

5 算法流程创新性（源代码检验） 10

时间

总分 100

六、特别说明

1. 线下比赛时比赛场地以组委会提供为准，最终比赛场地可能与图示场地略有

差异。

2. 线下比赛时参赛机器人必须适应组委会提供的比赛场地和物料。

3. 规则的最终解释权归大赛组委会所有。

4. 参赛队伍务必加入 QQ群。

七、联系方式

赛题负责人：范老师

手机号码：17853725552

邮箱：928965774@qq.com

赛题交流 QQ群：787639153
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