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一、项目背景 

乒乓球，被称为中国的“国球”，是一种世界流行的球类体育项目。乒乓球

运动在中国十分普及，得到国人喜爱。历史上，1971 年第 31 届世乒赛期间，经

中央批准，中国乒乓球代表团正式邀请美国乒乓球代表团来访，打开了隔绝 22

年的中美交往的大门，被国际舆论誉为“乒乓外交”。 

 

乒乓球机器人赛项，以乒乓球比赛为标准问题，通过机器人自主控制，实现

乒乓球及环境感知，完成进攻、对抗和防守等决策与执行，促进机器人技术的发

展与创新，为学生提供了一个具有娱乐性和创意性的实践机器人设计与编程的平

台，激发学生对科学技术的兴趣。乒乓球机器人赛项目标是实现机器人乒乓对抗

赛，并通过任务分解来逐步实现该目标。 

 

2D 技能项目是乒乓球机器人赛项的子项目之一，该项目将目标乒乓球的初

始位置约束在一个平面上，要求参赛队实现与比赛公共软件的兼容，从中获得如

球的位置信息、裁判信号等数据并进行处理，通过对机器人的运动规划，最终控

制机器人执行任务指定的击球任务。本项目重点考察参赛队对乒乓球轨迹预测、

机械臂的运动规划和控制及人工智能技术应用等多个方面。 

二、技术委员会与组织委员会 

2.1 技术委员会 

负责人：高岳，上海交通大学，副教授/博士，18202191758、

yuegao@sjtu.edu.cn 

成  员：朱笑笑，上海交通大学，15921155665 

2.2 组织委员会 

负责人：高岳，上海交通大学，副教授/博士，18202191758、

yuegao@sjtu.edu.cn 

成  员：朱笑笑，上海交通大学，15921155665 

三、资格认证要求 

3.1 参赛软硬件要求 

3.1.1 硬件要求 
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每支参赛队自行携带计算机参加比赛；参赛计算机仅限于由电池供电的便携

式笔记本电脑，需保留型号规格标识，需可在京东或天猫商城购买得到（或其更

新换代后、配置更高的型号可购买得到），京东或天猫商城的最低购买价（不含

运费，或其更新换代后、配置更高的型号最低购买价）不得超过 8000 元。 

电脑需要有网口支持网线连接（也可以使用 USB 转网口）用于连接路由器。

参赛队需要自备 USB 转 485 接口用于连接末端电机。 

 

3.1.2 软件要求 

软件运行的操作系统不限，但需要能够接收比赛公共软件的信息（见 6.3 小

节），确保在无人工干预的情况下，自动完成比赛。软件建议有一个简洁的界面。 

 

3.1.3 代码独立性要求 

    为保证比赛的公平性，严格要求参赛代码的独立性和原创性。要求参赛队在

提交技术认证材料时签署原创性声明，同时比赛时组织委员会将进行代码查重

（具体查重工具和方式将在赛前公布）。 

3.2 技术认证文档要求 

乒乓球机器人赛项有资格认证环节，每支报名的参赛队伍必须在报名的同时

提交资格认证材料到指定邮箱（crcpp2024@163.com）。不提交资格认证材料的

队伍不具备比赛资格；资格认证所需提交材料内容以及评分标准详见附件（乒乓

球机器人赛项参赛队伍资格认证模板）；在比赛成绩出现相同情况下，由资格认

证评分来决定队伍排名，资格认证排名靠前的最终比赛排名靠前。 

四、参赛人员要求 

每个参赛队指导老师不超过 2人，参赛队员不超过 5人。 

五、技术与竞赛组织讨论群 

为方便赛前赛后的信息沟通，使用乒乓球机器人赛项技术交流 QQ 群：

344154830。在群内将会由技术委员会与组织委员会对感兴趣的参赛队解答疑问，

发布比赛软件、补充说明等。 
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六、比赛场地及器材 

6.1 比赛场地说明 

比赛一般场景如下所示，参赛队电脑通过网线及信号线连接到标准硬件系统

进行比赛，参赛队程序全自主运行。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 1 比赛场景示意图 

   根据不同的比赛轮次，有三种场景即定点击球，动态击球及击球对抗场景。 

6.1.1 定点击球场景 

计分沙盘 

3D 示意图 

公用视觉 

机械臂 

参赛电脑 裁判电脑 视觉处理电脑 
路由器 

发球装置 
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图 2 定点击球场景 

图中○1 为机器人，○2 为定点发球区（具体尺寸请见 7.5 小节），○3 为计

分沙盘（具体尺寸见 6.2），○4 为公用视觉摄像头。具体说明见 7.1 小节。 

6.1.2 动态击球场景 

动态击球场景较定点击球场景，增加一个发球装置○5 （具体尺寸后续在交

流群内说明），○6 为动态发球线，距离桌面边缘 520mm，动态发球时发球装置不

能超过该线，视觉系统将仅处理发球线至机器人一侧桌面范围。具体说明见 7.2

小节。 

 

图 3 动态击球场景 

○1  

○2  
○3  

○4  

○5  

○6  
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6.1.3 击球对抗场景 

击球对抗场景中，两个参赛队轮流使用机械臂进行击球对抗。其中计分沙盘

包含两组虚拟目标打击点具体说明见 6.2 小节。 

 

图 4 击球对抗场景 

6.2 比赛器材说明 

1，乒乓球台  

采用国家标准尺寸，乒乓球桌标准尺寸为 2740*1525mm，台面高度为

760mm，无球网，台面为蓝色。（采购链接，后续在交流群内补充说明） 

2，机器人及末端电机 

   机器人品牌型号为节卡 Mini 2，是一款 6 自由度协作机器人。在机器人末端

安装了一个伺服电机与球拍连接（具体参数、开发资料及采购链接，后续在交流

群内补充说明）。 

   

节卡 Mini 2 

 

 

 

一 体 化

伺 服 电

机 
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3，球拍 

   球拍采购链接，后续在交流群内补充说明。 

4，比赛用球 

   黄色标准用球（无字），参考采购链接，后续在交流群内补充说明。 

5，机器视觉 

   摄像头品牌型号及采购链接，后续在交流群内补充说明。 

6，千兆路由器 

   4 口以上的通用千兆路由器，参考品牌型号及采购链接，后续在交流群内补

充说明。 

7，USB 转 485 

    通用的 USB 转 485，用于和末端电机通讯，参考品牌型号及采购链接，后续

在交流群内补充说明。该类设备的驱动软件和电脑操作系统有关，采购时注意选

择适配的型号。 

8，发球工具 

   发球工具用于在动态击球任务中实现发球，能够控制球发出的速度和方向。

具体图纸或采购链接，后续在交流群内补充说明。 

 
 

9，计分沙盘 

   计分沙盘尺寸如下，其中沙子上表面距离地面约 40mm。 

    

在定点击球和动态击球轮次，沙盘有 6 个虚拟击球目标点。 
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   在击球对抗轮次，沙盘有两组各 9 个虚拟击球目标点。 

 

在正式比赛时，参赛队统一使用技术委员会提供的以上器材,详细的清单会

在交流群内补充说明。 

虚拟击球目标点 

虚拟击球目标点 
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6.3 比赛公共软件 

比赛中的公共软件主要由技术委员会来进行开发与维护，委员会成员需要

保障在比赛前三个月内的任何更改不会破坏软件的兼容性。 

6.3.1. 共享视觉系统 

每个比赛场地将会提供一个共享的中央视觉服务器及一组共享摄像头。这

一共享视觉设备使用 Pingpong-Vision软件以数据包的形式通过以太网向球队

提供本地数据，数据包的格式在赛前由视觉系统开发者宣布。参赛队伍需要确

保他们的系统能与共享视觉系统的输出兼容，而且他们的系统能够处理真实世

界传感数据的典型特征（包括噪声、延迟以及偶然的检测失败等）。 

除官方提供的共享视觉设备之外，参赛队伍禁止使用他们自己的相机或其

他外部传感器参赛。 

6.3.2. 比赛指令软件 

比赛由 Ping-Pong-Game-controller (下载链接及使用说明，后续在交流群内

补充说明) 进行控制。该软件由助理裁判操作。该软件将裁判或自动裁判软件

的决定转换为以太网通信信号并广播到网络。该软件负责管理比赛状态，跟踪

所有比赛事件，并在参赛各方间充当代理的角色。Ping-Pong-Game-Controller

软件与所有参赛队伍之间都有一个网络接口。 

6.3.3. 通讯方式及地址说明 

共享视觉系统与比赛指令软件，均采用组播 UDP 及 Protobuf 技术实现网

络数据的发布，组播地址等信息如下表。具体的 Proto 文件格式后续在交流群

内补充说明。 

 

6.3.4. 机器人及末端电机驱动软件 

机器人及末端电机驱动软件主要提供机器人的控制接口 API。(下载链接及

使用说明，后续在交流群内补充说明) 

 

上述软件将在乒乓球机器人赛项交流群中发布。（最新版未发布前可以使

用去年的版本先进行调试） 

 

七、赛事规则要求与评分标准      

比赛共有三种任务，分别位定点击球，动态击球及击球对抗，具体说明如下。 
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7.1 定点击球 

    比赛场景如图 2 所示。比赛按照放球，击球，计分的流程进行。总共 12 次

击球机会，前 2 次为测试不计分。 

     

7.1.1 放球 

      比赛时，裁判将乒乓球随机放置在乒乓球桌面的发球区域中。 

 

7.1.2 击球 

参赛队在收到比赛指令软件的击球信号后，通过读取共享视觉信息，

进行计算后，控制机器人将乒乓球击出。 

 

7.1.3 得分计算 

球落到沙盘中，根据落点位置获得相应的得分（通过判断与 6 个目标

击打位置的距离计算分值，具体计算方法将后续在交流群内补充说明），

总的得分以及乒乓球的落点位置将由指令盒实时发布，参赛队程序可以实

时获取。 

 

7.2.4 复位机器人 

    当完成 12 次击球后，参赛队需复位机器人姿态，并断开与机器人的

网络连接。 

7.1.4 计分表 

定点击球 

队员签字：               裁判签字: 

 x y 得分 

第 1 次击球    

第 2 次击球    

第 3 次击球    

第 4 次击球    

第 5 次击球    

第 6 次击球    

第 7 次击球    

第 8 次击球    

第 9 次击球    

第 10 次击球    

本轮总得分    

7.2 动态击球 

比赛场景如图 3 所示。比赛按照发球，击球，计分的流程进行。总共 12 次

击球机会，前 2 次为测试不计分。计分桶可以重复计分。 

7.2.1 自动发球 
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       比赛指令软件发出发球信号后，助理裁判使用发球装置将球随机发

出。 

 

7.2.2 击球 

参赛队在收到比赛指令软件的发球信号后，通过实时读取共享视觉信

息，进行计算球的轨迹后，控制机器人将乒乓球击出。 

 

7.2.3 得分计算 

球落到沙盘中，根据落点位置获得相应的得分（通过判断与 6 个目标

击打位置的距离计算分值，具体计算将后续在交流群内补充说明），总的

得分以及乒乓球的落点位置将由指令盒实时发布，参赛队程序可以实时获

取。 

 

7.2.4 复位机器人 

    当完成 12 次击球后，参赛队需复位机器人姿态，并断开与机器人的

网络连接。 

 

7.2.5 计分表 

定点击球 

队员签字：               裁判签字: 

 x y 得分 

第 1 次击球    

第 2 次击球    

第 3 次击球    

第 4 次击球    

第 5 次击球    

第 6 次击球    

第 7 次击球    

第 8 次击球    

第 9 次击球    

第 10 次击球    

本轮总得分    

7.3 击球对抗 

比赛场景如图 4 所示。比赛时，双方参赛队轮流执行放球/发球，击球，

计分。各方分别有 20 个击球机会，其中第 1、2、11 及 12 球为测试不计分。

奇数球为定点击球，偶数球为动态击球。 

本轮沙盘共有两组各 9 个虚拟打击目标点，要求参赛队击打指定半边的

一组目标点。 

 

7.3.1 放球/发球 

比赛时，当奇数球时由参赛队在规定时间内将乒乓球放置在乒乓球
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桌面的发球区域中，当偶数球时由参赛队使用发球装置进行发球。 

 

7.3.2 击球 

参赛队在收到比赛指令软件的发球信号后，通过实时读取共享视觉信

息，进行计算后，控制机器人将乒乓球击出。完成击球后，参赛队需将机

器人复位，并断开与机器人的连接，以方便对手进行击球。 

 

7.3.3 交换计分位置 

在击球 10 次后，双方交换计分位置（参赛队 A 从打计分沙盘左侧改

为打计分沙盘右侧，参赛队 B 反之。）。 

 

7.3.4 得分计算 

球落到虚拟目标点周围半径 50mm 的区域时，该虚拟目标点击打成

功获得 1 分，同一个目标点最多得 1 分。总的得分以及乒乓球的落点位置

将由指令盒实时发布，参赛队程序可以实时获取。 

       

7.3.4 获胜 

1） 在相同击球次数的情况下，当任何一方率先获得 9 分即获胜。 

2） 当双方均击球 20 次，此时得分高者获胜。 

3） 当双方均击球 20 次，双方得分相同，或者在相同击球数的情况下，

均为 9 分，则进行加时。加时赛中，双方各击球 10 次，双方轮流击球，

在相同击球次数下分高者获胜，加时结束。 

4）如果加时仍无法分出胜负，则根据初赛成绩来决定胜负。 

7.4 判罚 

7.4.1 击球超时 

击球最长时间为 40s，超过该时间未完成击球，则该次击球不得分。 

 

7.4.2 放球超时 

在击球对抗中，参赛队放球/发球最长时间为 40s，超过该时间未完成放球/

发球，则该次击球不得分。 

 

7.4.3 发生碰撞 

机器人运动过程发生碰撞，则该次击球不得分。造成重大碰撞致使比赛平台

毁坏的，特别严重时取消比赛成绩。 

7.5 放球/发球说明 

7.5.1 定点发球区尺寸 

发 球 区 为 红 色 边 框 区 域 250mm*1000mm ， 其 中 黄 色 区 域 除 外

（70mm*240mm）。此时机器人底座中心距离桌面边缘约 150mm。机器人底座

底面在桌面上表面的下方约为 90mm。 
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7.5.2 定点击球的放球方式 

如下图所示，将发球区域划分为 50mm*50mm 的 100 个小方格，每一个队

伍比赛前，由裁判抽签随机确定 10 个放球区域（去除黄色区域）。裁判放球时

确保球的中心位于对应方格内，球的具体位置随机。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7.5.3 动态击球的发球方式 

1）发球方向。根据发球时球在桌面的位置以及进入定点发球区的位置可以

分为左到左，左到右，右到右，右到左。其中左到左是指发球器在桌子左半边，

朝向发球区左半边，球从左半边滚入发球区。 

每个队伍，左到左 3 次，左到右 2 次，右到右 3 次，右到左 2 次。 

2）发球速度。在发球器设定高、中、低 3 个高度进行发球。 

每个队伍，高 3 次，中 4 次，低 3 次 

3）发球。每个队伍比赛前由裁判抽签随机确定 10 次发球对应的发球方向和

发球速度，然后依次进行发球。 

发球时确保，球通过红色边线进入定点发球区。 
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八、赛程赛制 

比赛分为初赛及决赛，初赛排名前 20%进入决赛。同时 1）保证进入决赛队

伍数为偶数，2）当进决赛队伍数大于 20 个时，前 20 名进入决赛，3）当初赛

队伍数大于 8 个，但进决赛队伍数少于 8 个时，前 8 名进入决赛，4）当初赛队

伍数少于 8 个，则根据具体队伍数来确定进决赛名额，若队伍数为偶数则所有队

伍进入决赛，若队伍数为奇数则除排名最后的队伍外，其余队伍进入决赛。 

8.1 初赛 

   初赛分两轮，第一轮比定点击球，第二轮比动态击球。初赛总成绩=第一轮得

分*40%+第二轮得分*60%，总成绩相同则根据第二轮的成绩进行排名。 

8.2 决赛 

   决赛比击球对抗，采用瑞士轮赛制。 

九、附加说明 

说明 1：每轮比赛时不再要求参赛队统一提前上交电脑。 

 

说明 2：不要求参赛队进行视觉识别，球的定位信息由视觉共享软件计算并

通过网络发出。 

 

说明 3：为更好的推进 2026 乒乓球机器人赛项的开展，赛项技术委员会将

协调资源，为各参赛队的赛前及赛场调试提供协助。参赛队可以通过赛项交流 QQ

群和技术委员会取得联系。 

 

说明 4：请参赛队尽早加入 QQ 群，裁判盒软件、培训资料等，在没有更新

前可以参考群文件里现有版本。 
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附件：参赛队伍资格认证模板 

2025 中国机器人大赛暨 RoboCup 机器

人世界杯中国赛 

乒乓球机器人参赛队资格认证 

 

 
 

 

 

参 赛 学 校                          

队 伍 名 称                          

参 赛 队 员               

指 导 教 师 

（姓名 /联系方式） 

                    

                          

参 赛 项 目                   

 

 

 

 

中国机器人大赛暨 RoboCup 中国赛 

乒乓球机器人技术委员会 

2025年 1 月 
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资格认证材料提交说明 

 

一 技术认证文档要求 

特别注意：每支报名的参赛队伍必须在报名的同时提交资格认证材料到指定

邮箱（crcpp2024@163.com）， 不提交资格认证材料的队伍不具备比赛资格；资

格认证材料内容包括三个部分（ 着重声明：资格认证材料中必须包含第一部分，

如果提交的材料没有第一部分，不能获得比赛资格）： 

第一部分： 必须提交材料 

①队伍介绍，主要包括成员介绍，以前的参赛介绍等等，正文字体为宋体小

四， 1.5 倍行距，应尽量保证排版美观且不少于 4 页。 

②机器人功能展示视频，时长应在 2 分钟到 3 分钟之间，主要内容为： 

➢ 定点击球展示 

➢ 动态击球展示 

➢ 击球对抗展示 

③参赛软硬件系统介绍相关材料，特别强调，技术委员会关注各参赛队队员

的自我创新，不能抄袭，不能与他队雷同，否则有可能被取消比赛资格。主要内

容为测试用笔记本电脑软硬件配置说明；参赛软件的算法框架（描述设计思路、

模块划分和实现方法等，鼓励队伍在文档中展示独特的技术优势）、核心功能（关

键算法和实现步骤等，说明各功能模块的相互关系及其在整体系统中的作用）、

核心代码片段（部分核心代码片段，特别是创新性较强的部分，可以将一些具体

参数、数据等隐藏），（正文字体为宋体小四，1.5 倍行距）应尽量保证排版美

观且不少于 4 页。 

第二部分： 贡献证明 

近 3 年（即 2022，2023，2024  年）来团队或团队成员公开发表的与

此机器人涉及技术相关的论文、申请的专利与软件著作权等情况说明，同时需

提供相应证明材料图片。 

二 技术认证文档评分 

技术认证文档评分由技术委员会评定。 

资格认证材料中必须包含第一部分，如果无法提供其他两部分材料， 需提
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交一份说明文档，对情况予以说明； 资格认证材料由乒乓球机器人赛项技术委

员会进行评分并排序；在比赛成绩出现相同情况下，由资格认证评分来决定队伍

排名， 资格认证排名靠前的最终比赛排名靠前。 

资格认证材料评分依据如下： 

（1） 对于必须提交材料：此项材料不计分，如果不提交此项材料，直接取消

比赛资格；如果提交的材料不合要求，从资格认证总分中扣除相应分数，队伍介

绍（扣 10 分），机器人功能展示视频（扣 10 分），参赛软硬件系统介绍相关材

料（扣 10 分）。 

（2） 对于贡献证明材料： 与机器人运动规划、视觉抓取、物体识别等相关

的 1 篇论文、1 项发明专利授权得 10 分，1 项发明专利申请受理、1 项软件著

作权、 1 项实用新型专利授权得 3 分。 

注 1：材料在提交时压缩包统一命名为： XX 单位_2D 技能_资格认证材料；

压缩包内包括一个技术认证文档，及一个视频文件夹。 

注 2：每队上传的资格认证材料严格控制在 40M 以内 ，若大于 40M 的扣

20 分。 
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代码原创性声明  

参赛队伍名称: ___________________________ 

我们郑重声明，参赛代码完全由我们团队独立创作，符合以下条

件： 

1. 原创性：参赛代码为我们团队原创，未从其他来源直接或间接

复制。 

2. 独立开发：所有代码均由我们团队成员独立编写，未与其他团

队或个人共享、交换或借用代码。 

3. 无抄袭行为：我们未将他人代码或公开代码库中的代码直接

或稍作修改后用于参赛。 

4. 引用规范：如果在代码中使用了第三方库或工具，我们已在代

码中明确注明其来源，并遵守相关开源协议。 

5. 保密承诺：我们承诺不将其他参赛队伍的代码用于我们的项

目，并尊重其他队伍的知识产权。 

我们理解并同意，若在比赛期间或比赛后被发现违反上述声明，

我们的参赛资格将被取消，所获奖项将被撤销，并承担相应的责任。  

 

 

参赛队员签名：                            

带队教师签名：                                         

日        期：      

vv 
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关于技术报告使用授权的说明  

 

本人完全了解 2025中国机器人大赛暨RoboCup中国赛关于保留、

使用技术报告和研究论文的规定，即：参赛作品著作权归参赛者本人

所有，比赛组委会可以在相关主页上收录并公开参赛作品的设计方案、

技术报告以及参赛模型的视频、图像资料，并将相关内容编纂收录在

组委会出版论文集中。  

 

 

 

 

 

 

 

 

参赛队员签名：                            

带队教师签名：                                         

日        期：                               
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一、基本信息（必填） 

1、队伍介绍 

 

 

 

 

 

 

 

 

2、机器人功能展示视频介绍 

 

 

 

 

 

 

 

3、参赛软硬件系统介绍 

主要内容为测试用笔记本电脑软硬件配置说明；参赛软件的算法框架

（描述设计思路、模块划分和实现方法等，鼓励队伍在文档中展示独特的技

术优势）、核心功能（关键算法和实现步骤等，说明各功能模块的相互关系

及其在整体系统中的作用）、核心代码片段（部分核心代码片段，特别是创

新性较强的部分，可以将一些具体参数、数据等隐藏） 
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二、贡献证明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


