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河北省第一届职业技能大赛
移动机器人(世赛)项目样题











河北省第一届职业技能大赛组委会技术工作组 2023年3月


一、竞赛模块 竞赛分为4项模块。A模块，工作组织与管理；B模块，设计、装配与评价；C模块，编程、测试与调整；D模块， 性能检查与演示。如下表所示：
	模块编号
	模块名称

	A
	工作组织与管理

	B
	设计、装配与评价

	C
	编程、检测与调试

	D
	性能检查与演示





二、比赛时间及试题具体内容

	比赛日程
	比赛内容

	
Day1
	选手根据自己的设计对机器人进行组装，根据时间表顺序完成间歇 性测试的调试与评分（C3、C2、C1）；比赛场地从已公布的6套地形布 局（附录一）中抽取一套并进行修改后作为第一天测试场地。

	




Day2
	选手继续维护、准备比赛机器人。
选手根据时间表进入场地调试机器人、进行机器人演示评分。 综合任务D项将根据已知的运送内容进行，但是具体的运送顺序未
知。
自动测试机器人需要去读取命令板信息，确定装载零件、抓取“零 件架”的顺序。
遥控测试时一名选手在命令板一侧替换条码，另一名选手（操作
者）通过摄像头识别命令板信息，选手间不得通过语言交流。 测试任务是30个固定任务中的6个，当天上午讲题时抽签，并在当
天保持不变；同时比赛场地从已公布的50套场地布局（赛前10天公布） 中抽取一套并进行修改后作为第二天测试场地，并在当天保持不变。




三、评判标准
1．分数权重 A、B模块由专项裁判评分，C、D模块由裁判打分，其中C、D模块试题现场提供，C模块以已知6个布局图作为参 (
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	3．零件架与工作站对应关系 准确；

	
	
	4．返回至指定区域，关闭指 示灯；

	
	
	5．顺序完成任务。



2.各模块评分细则 模块A：工作组织和管理
工作组织和管理方面主要考核参赛选手的基本素质， 包括选手在参与比赛过程中对团队工作空间的管理、工作 过程中的准时、在场地中参赛队员的合作与交流、在场地 共享时与其他参赛选手的合作情况、选手与裁判沟通过程 中的表现情况。

	序号
	评判细则

	A1
	比赛日与队友、对手与专家的合作行为。

	A2
	比赛日参赛队场地状况。

	A3
	比赛日计划执行情况。



模块B：设计、装配与评价 设计、装配与评价主要考核参赛选手根据自己的设计使用比赛规定套件进行机器人组装，满足电气、机械性能， 并对组装后的机器人进行评价。

	序号
	内容
	评判细则

	B1
	移动机器人电气设计
	以套件提供元件为核心完成设计，工作稳定，效率 高，符合行业标准

	B2
	机器人的移动结构设计
	以套件提供元件为核心完成设计，工作稳定，效率 高，符合行业标准




	B3
	机器人的目标管理结构 设计
	以套件提供元件为核心完成设计，工作稳定，效率 高，符合行业标准

	B4
	机器人额外器件应用
	超出套件提供的额外电气器件按数量扣除分数



模块C：编程、测试与调整 间歇性任务测试均在已知的场地布局中进行，在比赛日之前适时进行已知场地抽签，在已经提前公布的6套地形 布局中选取一套地形布局，进行修改后作为该项目的测试 用场地。订单号由30个已知的订单（见附录5）抽出3个， 早晨公布。如抽取订单超过一个零件，以最上方零件为指 定零件。
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)测试时，需先测试C3，在机器人程序下载好后，由1名 选手从可能出现的订单中抽取一个订单条码，装入订单板， 另一名选手启动机器人开始测试；C2、C1在测试开始前， 抽取其余订单条码测试。


	
	
	能遥控将已装好/指定零件架放置在指定工作站

	
	
	能遥控移动到起始区，投影在起始区内，关闭机器人指示灯的 开关

	






C3
	





未知条件下,机 器人完成自主移 动
	能自主移动到任务板前方位置

	
	
	能自动抓取1个高尔夫球

	
	
	自动将一个高尔夫球放置到指定零件架

	
	
	能自动抓取已装好/指定的零件架

	
	
	能自动将已装好/指定零件架放置在指定工作站

	
	
	能自主移动到起始区，投影在起始区内，关闭机器人指示灯的 开关



模块D：综合任务演示 综合功能测试主要考核选手对于机器人的综合控制能力与短时间内对场地及测试环境的适应能力，选手需要根 据场地具体情况编写自动程序、调试并进行演示。裁判组 会通过机器人表现的动作进行结果性评判。模块D分为自动 综合功能测试和遥控综合功能测试两部分。
自动综合功能测试情况下，机器人下载完程序后，选 手除了启动机器人运行外，不可接触机器人或电脑，机器 人需要在完全自主的情况下完成指定任务。
自动综合功能测试为未知条件测试部分。在进行自动 综合功能编程测场开始之前，在公布30个已知的订单（见 附录5），并从中选取6个，作为自动综合功能测试的订单。 零件架中装载高尔夫球的顺序需要满足订单指定的顺序。

未知条件自动综合功能测试，指定零件架运送至工作

站的顺序，机器人需要将正确装载高尔夫球的零件架按照 抽签的顺序运送至对应的工作站，返回零件部关闭指示灯， 即完成任务。机器人需要通过扫码来获取零件架运送顺序。 零件架运送顺序在选手下载好程序、启动机器人之前才对 本轮测试的选手公布。例如订单15，需要按订单要求的顺序将高尔夫球装载 到6号零件架并运送至工作站6。
例如某一次比赛，开始编程之前抽取了订单1，2，4， 3，8，20。则这次比赛的自动综合功能测试需要装载到零 件架球如下表所示。

	

订单号
	
零件
架号
	

条码
	

球（从下往上顺序）

	


1
	


3
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Blue、Red

	


2
	


2
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Green、Yellow、Blue

	



4
	



4
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Green、Blue

	



3
	



1
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Red、Blue、Green

	



8
	



5
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Green、Red

	


20
	


6
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Blue、Red、Green


在未知条件自动任务开始评分之前，抽签确定订单完 成顺序（零件架运送顺序），可能为1，2，4，3，8，20； 也可能为2，1，20，4，3，8等等，选手需按照抽签的顺序 放置条码，机器人通过扫码获取运送顺序。所有任务需在6 分钟之内完成。自动综合功能测试共进行3次。
[bookmark: _GoBack]自动综合功能测试评分表

	
序号
	
内容
	
评判细则

	


D1 D2 D3
	
	
正确装好第一个零件架。

	
	
	
正确运输第一个零件架并送至工作站一。

	
	
	
正确装好第二个零件架。

	
	
	
正确运输第二个零件架并送至工作站二。





	
	

未知条件 下，自主连 续性任务完 成度评价
	
正确装好第三个零件架。

	
	
	
正确运输第三个零件架并送至工作站三。

	
	
	
正确装好第四个零件架。

	
	
	
正确运输第四个零件架并送至工作站四。

	
	
	
正确装好第五个零件架。

	
	
	
正确运输第五个零件架并送至工作站五。

	
	
	
正确装好第六个零件架。

	
	
	
正确运输第六个零件架并送至工作站六。

	
	
	
机器人回到出发区，投影在出发区内，关闭电源指示灯

	
	
	
以正确的顺序完成任务

	
	
	
所有任务正确完成记录时间



遥控综合功能测试情况下，选手需要使用遥控手柄操 控机器人完成任务。遥控综合功能测试操控手并不事先知 道零件架的运送顺序。遥控综合功能测试采用3次第三视角， 第三视角操控手面对场地（选手可沿场地4m矮挡板一侧移 动），通过机器人目标管理系统的摄像头识别任务信息， 操作机器人完成任务。另一名选手则需要经过裁判允许后 按订单顺序放置条形码，队员之间不能通过语言交流。所 有任务需在6分钟之内完成。
遥控综合功能测试评分表

	序号
	内容
	评判细则

	D4 D5
	未知前提下遥 控模式，连续
	正确装好第一个零件架。





	D6
	性任务完成度
评价
	正确运输第一个零件架并送至工作站一。

	
	
	正确装好第二个零件架。

	
	
	正确运输第二个零件架并送至工作站二。

	
	
	正确装好第三个零件架。

	
	
	正确运输第三个零件架并送至工作站三。

	
	
	正确装好第四个零件架。

	
	
	正确运输第四个零件架并送至工作站四。

	
	
	正确装好第五个零件架。

	
	
	正确运输第五个零件架并送至工作站五。

	
	
	正确装好第六个零件架。

	
	
	正确运输第六个零件架并送至工作站六。

	
	
	机器人回到出发区，投影在出发区内，关闭电源指示灯

	
	
	以正确的顺序完成任务

	
	
	所有任务正确完成记录时间



image2.jpeg




image3.jpeg




image4.jpeg




image5.jpeg




image6.jpeg




image7.jpeg




image1.png
IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII




