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I․ 填表说明

1. 表中所列各项须详细填写；

2. 技术参数需精确到小数点后一位；

3. 时间安排需明确具体；

4. 在规则文件中用红色字体清晰标明较以往规则新增或变更的内容

｡



II․重要更新记录

简要描述近两年规则中的重要更新，并用红色字体标注变更的内容

2026 年度 ：

1．增加了“2.8安全要求”和“2.9考察的核心技术点”部分

2．参赛人员要求修改为：凡于注册在籍的全日制专科生、本科生和研究生，均可

报名参加，并以团队形式参赛。每队可有队员 1-4名，指导教师 1-2名。

负责人签字：

2026 年 3 月



一、联系方式

1.1技术委员会

负责人：周文举，教授，上海大学，邮箱：zhouwenju@shu.edu.cn

成 员：史颖刚西北农林科技大学

田素博沈阳农业大学

马 蓉浙江农林大学

丁 攀河南农业大学

张保华南京农业大学

李 阳石河子大学

1.2组织委员会

负责人：肖军浩，教授，国防科技大学

成 员：闫洪华西安建筑科技大学

赵大旭浙江农林大学

郭 娜黄淮学院

任杰宇太原理工大学

朱 杰北京理工大学

周海燕南京林业大学

1.2竞赛组织讨论

指导教师交流 QQ群： 187901569；

学生经验交流，赛事信息发布 QQ群： 246050483

参赛队员与指导老师可以加入农业机器人-中国机器人大赛 QQ群进行学

术讨论。请求加入 QQ群时，需要注明参赛队伍，高校，姓名等，否则可能

不能入群。



二、赛项规则

2.1.任务描述

简要概括近两年规则中的任务描述，并用红色字体标注变更的内容

2026年度：

该任务要求参赛机器人通过集成感知、决策与控制功能，模拟智慧农业中精准灌溉

的实际场景。竞赛中，机器人需在模拟的农田环境（分为 A、B、C三个区域）中完成

全程自主作业，总时间不超过 10 分钟。任务始于起点区，机器人需携带旱情采集装置

采集 A 区的彩色旱情模拟板信息（绿色、蓝色、红色分别对应轻微、一般、严重干

旱），并通过无线通信将数据发送给灌溉单元。随后，机器人需依次进入 A、B、C三

个区域执行精准灌溉。在 A 区（矮株作物区） ，机器人需沿固定路线识别 6个灌溉点

的旱情，通过语音播报旱情等级后，依据等级控制喷头开放数量（1个、2个或 3 个）

或执行对应次数的灌溉（1次、2次或 3次），并需完成自主避障。在 B区（高杆作物

区），机器人需识别入口处二维码，获取需灌溉的 4个点位序列及其对应的旱情信息，

并依次前往这些点位进行变量施水。在 C 区（不规则果园区），机器人需识别二维码

获取 6个点位的随机灌溉顺序，移动至每个点位后，通过摄像头识别贴在灌溉点上的土

壤干旱图片来判断旱情，再进行相应的精准灌溉。机器人可选择沿预设巡线路径进入 C
区（此为加分项）或自主规划路径。整个过程中，机器人需通过语音播报各点旱情，并

在搭载的屏幕上实时显示各区旱情状态（如“112333”代表 A 区的旱情序列）。任务

的最终评判依据是机器人按规定顺序完成所有区域灌溉后抵达终点区的整体表现。具体

评分细则涵盖灌溉动作与语音播报的匹配度、施水位置的精准度、障碍规避能力以及屏

幕信息显示的准确性等多方面。该竞赛旨在综合考察机器人在复杂环境下的环境感知、

自主导航、实时决策、无线通信与机电系统协同能力，推动节水灌溉技术向智能化、高

效化方向发展。通过竞赛，检验机器人在复杂农业场景下的实用性与可靠性，激发学生

研发创新热情，推动智能灌溉技术落地应用，为农业自动化、智能化发展提供技术与人

才支撑。



2.2场地描述

详细描述比赛场地的面积规格、地面材质、围栏设置等基础设施及照

明系统、监控系统、通信设备等附属设备。

1．比赛场地说明
节水灌溉机器人竞赛场地布局示意图如图 1所示，比赛场地分为 A、B、C三个区

以及旱情采集区。

图 1 灌溉机器人比赛场地布局

比赛开始前，灌溉机器人放置在图 1 所示的灌溉机器人起始区域内。当裁判发出

“开始比赛”的指令后，一名队员负责启动灌溉机器人，待灌溉机器人启动并移动作业

时，该队员紧随机器人前进，负责保护机器人及竞赛场地不被破坏，除该名队员外，其

余参赛队员不得进入比赛场地。灌溉机器人启动后，从起点区出发，按照 ABC 顺序依

次前往 A区、B区和 C区灌溉作业，待灌溉机器人依次完成 ABC 三个区的全部区域的

灌溉作业任务后，到达终点区，视为比赛结束。省级选拔赛不包含 C区。

根据不同的干旱程度，从轻微干旱、一般干旱、严重干旱，灌溉执行机构的喷头开

放个数分别进行 1个、2个、3个或执行灌溉 1次、2次、3次。

A区为矮株作物灌溉区。道路两旁设有整齐排列的矮株作物灌溉点，距离已知。灌

溉机器人由起始区进入 A 区，识别干旱信息板，语音播报所在位置灌溉点的旱情，并

根据旱情控制施水量，完成精准施水。喷洒在花盆内或模拟作物表面则视为灌溉成功。

B区为高杆作物灌溉区。灌溉机器人进入 B区后，需识别二维码中的旱情信息，语

音播报所在位置灌溉点的旱情，并根据旱情控制施水量，完成精准施水。规定喷头喷洒

在长条花盆内则视为灌溉成功。

C区主要模拟不规则种植果园。灌溉机器人进入 C区后，需识别二维码中的顺序信

息，根据结果依次到达对应灌溉点，识别图片信息并语音播报所在位置旱情，控制施水



量，完成精准施水。

ABC 三个区的施水过程中，要求灌溉喷头打开个数或灌溉次数，与电子屏幕显示

的干旱程度一致，同时语音播报灌溉位置的干旱程度

待灌溉机器人依次完成 ABC 三个区的全部区域的灌溉作业任务后，到达终点区，

视为比赛结束。每场比赛结束后随机更换干旱信息模拟板。

2 比赛器材说明

节水灌溉机器人的比赛场地布局，如图 1所示，比赛场地规格，如图 2所示，场地

总面积为 4100mm×4000mm的区域，地面为地毯，上铺 UV刀刮布打印地图，场地周

围有高为 30CM的一体化围墙。

图 2 节水灌溉机器人竞赛场地规格

A区模拟整齐排列的矮株作物，道具由花盆与 PVC管组成，如图 3 所示，PVC管

高 500mm，

外径为 32mm，购买链接见附件 1。A 区道路两旁整齐排列 6 个矮株作物灌溉点，

左右各 3个，距离固定。A区矮株作物干旱情况分别对应着 A区干旱信息模拟板上的 6
个色块，6 个色块从上到下分别对应 A 区标注的“1 号、2 号、3 号、4 号、5 号、6 号”
矮株作物，A区、B区序号示意图如图 4所示。A区干旱信息模拟板是由裁判开始时放



在指定位置，然后小车识别完干旱信息后 ，语音播播报“识别完毕” ，然后裁判立刻

撤走干旱信息模拟板，小车继续工作，A区有 1个障碍物，位置随机，摆放位置足以让

机器车通过。省级选拔赛中不要求识别干旱信息板，干旱情况由裁判提前给出。

图 3 A区灌溉点示意 图 4 A区、B区位置编号示意图

干旱信息模拟板高 275mm，放置有 6 个色块（卡纸），色块的颜色由绿色、蓝

色、红色按照任意顺序组成，其中，绿色、蓝色、红色色块分别代表轻微干旱、一般干

旱、严重干旱，如图 5所示。

200

图 5 干旱信息模拟板 图 6 PVC管组成高杆作物



B区为高杆作物灌溉区，主要模拟农业地形中整齐排列的高杆作物，道具由长条花

盆与一排 PVC管组成，代表高杆作物灌溉点，如图 6所示，PVC管高 500mm，外径为

32mm。B 区道路两旁整齐排列 6 个高杆作物灌溉点，左右各 3 个。B区高杆作物干旱

情况由 B 区入口处上的二维码信息板识别得出，识别二维码会得到 5 行数据，第 1 行

为“1-6”中随机抽选的 4个数字 ，这 4 个数字遵循从小到大、从左到右依次排序，且每

个数字每次只能出现一次，例如“1234”、“2345”、“3456”、“1345”、“2456”、“1456”
等，不存在“1111”、“2222”、“3333”、“4444”、“5555”、“6666”、“1122”、“1333”等情

况，例如如图 7 第一行所示“2456”，代表着依次灌溉“2 号高杆作物、4 号高杆作物、5
号高杆作物、6号高杆作物”。

后 4行数字代表干旱程度，分别在“轻微干旱、一般干旱、严重干旱”三种情况中随

机组成 4行数据，然后按照识别到的数字顺序依次对应下方的 4种灌溉情况，要求依次

进行灌溉高杆作物，如图 7 所示，“2456”代表着依次灌溉“2 号高杆作物、4 号高杆作

物、5 号高杆作物、6 号高杆作物”，同时 2号高杆作物干旱情况为“一般干旱”、4号高

杆作物干旱情况为“严重干旱”、5 号高杆作物干旱情况为“一般干旱”、6 号高杆作物干

旱情况为“轻微干旱”。B区有 2个障碍物，位置随机，摆放位置足以让机器人通过。省

级选拔赛中不要求识别干旱信息二维码，干旱情况由裁判提前给出。

图 7 B区二维码信息识别结果 图 8 C区二维码信息识别结果

图 9 C区灌溉点示意图

C 区主要模拟不规则种植的果园，道具由花盆与 PVC 管组成，代表树苗灌溉点，



如图 9 所示， PVC管高 500mm，外径为 32mm。C 区共有 6 个树苗灌溉点，每个灌溉

点都会贴有一张代表干旱程度轻重的图片贴在 PVC 管上（干旱程度区分的图片见附

录），灌溉机器人在进入 C 区时，需要先识别 C 区入口的二维码信息栏 ，如图 8 所

示，得到一串由《123456 力六位数字乱序组成的数组（每个数字每组只能出现一

个），例如：《245613 力、《241563 力、《125463 力 ，不存在《224444 力、

《125555力、《356666力、《461123力、《552463力、《112456力 等这些情况。然

后根据这串数字进行顺序灌溉，例如：《563241力代表着《先去 5 号灌溉点，再去 6
号灌溉点，再去 3 号灌溉点，再去 2 号灌溉点，再去 4 号灌溉点，最后去 1 号灌溉点

力，到达树苗灌溉点后然后通过自身摄像头进行实际场景图像识别得到干旱信息，然后

传给执行机构进行灌溉点灌溉，C区有 2个障碍物，位置随机，摆放位置足以让机器人

通过。

比赛场地三维场景如图 1 所示，ABC 三个区以及旱情采集区的比赛道具，均由现

场志愿者负责更换。

由于比赛场地均为现场搭建，有关比赛场地的尺寸或规格，可能与比赛规则中提到

的标准尺寸或规格存在一定的出入，具体以承办单位提供的场地为准；请各参赛队伍根

据实际情况做出合理判断，如有异议，请及时向大赛组委会反映，由大赛组委会商议并

统一裁决。大赛组委会的裁决，即为针对本次比赛给出的最终裁决。



2.3机器人参赛要求

详细描述赛项机器人的尺寸、重量、电源、速度、负载能力约束，通

信方式、传感器及控制器等技术参数和规格。

要求所有参赛队必须自主研发和搭建比赛使用的机器人，并自备旱信息采集装置，

同时完成对所研发机器人的全部调试工作。比赛期间，只允许一台灌溉机器人参赛，机

器人在比赛全程都不得使用遥控器操控。智能灌溉机器人的垂直投影面积不得超过

500mm×500mm。值得说明的是，灌溉机器人还应具有语音播报功能，搭载有显示旱情

信息的屏幕（屏幕型号自定），要求能够播报以及清晰显示 A区、B区、C区、D区的

旱情信息。并且在比赛期间不能破坏比赛道具。

参赛机器人必须能够适应承办方提供的比赛场地，禁止使用麦克纳姆轮和全向轮等

不适合农业环境的车轮，也禁止使用履带式底盘等易破坏比赛场地的移动式装置。

将每台机器人放到起点区，检查其垂直投影，是否超出范围，超过范围，将不允许

该支队伍上场；比赛过程中发现参赛队伍使用遥控器操控机器人，将直接叫停比赛，成

绩按 0分计；参赛队伍采用了麦克纳姆轮、全向轮等不适合农业环境的车轮，或者使用

履带等等易破坏比赛场地的移动式底盘装置，将不允许该支队伍上场。机器人语音播报

功能是裁判执裁的重要辅助手段，机器人如果没有语音播报功能，扣除对应的语音播报

分数，机器人如果没有语音播报功能，或者语音播报声音非常小，导致裁判无法判断机

器人动作是否执行到位，最后裁判误判分数，后果由参赛队伍自行承担。



2.4.参赛人员要求

详细描述赛项参赛人员的学历、年龄、人数及赛队规模等要求。

凡于注册在籍的全日制专科生、本科生和研究生，均可报名参加，并以团队形式

参赛。每队可有队员 1-4名，指导教师 1-2名



2.5参赛流程

详细说明赛队报到、领队会、调试、比赛的时间、时长、轮次等重要

参赛流程信息及比赛中的任务流程。

参赛队伍有 2 次上场机会，放弃 1 次比赛机会，该次成绩以 0 分计，最终得分取

两次得分的最高分。

比赛名次按得分高低排，得分高的名次靠前；得分并列的机器人按照比赛完成的

时间进行排序，用时少的队伍在前，用时多的队伍在后。

一个机器人只能供一个队比赛。

机器人每次比赛时间不能超过 10分钟(含调试时间)，超时的队伍， 10分钟时判定

比赛结束，成绩只计算前 10分钟的比赛得分。

比赛正式开始前 10分钟内，各支参加比赛的队伍需要到比赛区域检录，否则视为

弃权，每支队伍有 3 分钟的准备时间，比赛结束后，参赛选手将机器人放入裁判组指

定的区域。待所有参赛队伍比赛结束，各参赛队伍才可以把自己的机器人取走。

竞赛过程组织与技术讨论的时间安排，如表 1所示。。

表 1竞赛过程组织与技术讨论安排时间表

时间 会议名称 地点 内容 主持人

报到当天上午

技术委员、组织委

员会

议

赛场

交流场地布置、裁

判和仲裁原

则

技术负责人

报到当天上午 裁判会议 赛场 裁判选拨、培训 组织委员负责人

报到当天下午 领队会议 赛场

比赛顺序抽签、注

意事项交流，参赛

资格确认

组织委员负责人

比赛第一天
裁判会议，志愿者

会议
赛场

交流裁判过程、会

场秩序维持
裁判培训负责人

半天比赛结束 裁判会议 赛场
核对、确认当天比

赛成绩
资料统计负责人

比赛结束
技术委员、组织委

员、裁判会议
赛场

签字确认比赛成绩

与排名，提

交成绩

组织委员负责人

比赛结束 领队会议 赛场

评判规则答疑、竞

赛技术讨论

与建议

技术负责人

灌溉机器人能够正确执行干旱信息对应的灌溉动作， 并能准确语音播报的， 视为

“灌溉正确”，否则，视为“灌溉错误”。若灌溉正确的同时，绝大部分灌溉液在灌溉

点，视为“精确灌溉”，若只有极少数部分或没有灌溉液落在灌溉点，视为“灌溉位置偏

移”。



比赛开始前，灌溉机器人放置在图 1所示的灌溉机器人起始区域内。当裁判发出

“开始比赛”的指令后，一名队员负责启动灌溉机器人，待灌溉机器人启动并移动作业

时，该队员紧随机器人前进，负责保护机器人及竞赛场地不被破坏，除该名队员外，

其余参赛队员不得进入比赛场地。灌溉机器人启动后，从起点区出发，按照 ABC顺序

依次前往 A 区、B 区和 C 区灌溉作业，待灌溉机器人依次完成 ABC 三个区的全部区

域的灌溉作业任务后，到达终点区，视为比赛结束。

本赛项中，各参赛队自备干旱信息采集装置，采集干旱信息完成后通过无线通信

模块向参赛灌溉机器人发送干旱信息。干旱信息采集装置与灌溉机器人的通信方式可

自定。表示干旱情况的色块，绿色、蓝色、红色色块分别代表轻微干旱、一般干旱、

严重干旱。灌溉机器人上搭载的屏幕应当清晰的显示各区域的旱情信息，在显示时，

为了方便起见，可将绿色、蓝色、红色色块依次用 1、2、3替代显示。示 例： 112333
（空格） 1123（空格） 112333（空格）。代表 A区旱情信息依次为：轻微干旱、轻微

干旱、一般干旱、严重干旱、严重干旱、严重干旱；B 区旱情信息依次为：轻微干

旱、轻微干旱、一般干旱、严重干旱；C 区旱情信息需通过灌溉机器人自主识别。每

场比赛结束后随机更换干旱信息模拟板。

灌溉机器人需要根据干旱信息采集装置传来的干旱信息，对不同的作物进行变量

施水，根据不同的干旱程度，从轻微干旱、一般干旱、严重干旱，灌溉执行机构的喷

头开放个数分别进行 1 个、2个、3 个或执行灌溉 1 次、2 次、3 次。其中 C区为田地

灌溉区，需通过灌溉机器人自主识别干旱信息，调整喷水量。整个过程要求灌溉喷头

打开个数或灌溉次数与电子屏幕显示干旱程度一致， 同时需要语音播报的灌溉的位置

的干旱程度。

A 区为矮株作物灌溉区。道路两旁设有整齐排列的矮株作物灌溉点，距离已知。

灌溉机器人由起始区进入 A区，并根据接收到的 A区干旱信息，对所在位置灌溉点进

行旱情语音播报，并且根据旱情控制施水量，完成精准施水，待灌溉机器人停靠点两

侧花盆的灌溉任务结束后，机器人可沿路线继续移动至下个花盆附近，并重复上述工

作。喷洒在花盆内或模拟作物表面则视为灌溉成功，同时 A区还设有障碍物，机器人

需要完成自主避障功能。

B区为大田灌溉区。灌溉机器人进入 B 区前，首先对 B区入口出的二维码信息栏

进行识别，得到需要灌溉的高杆作物位置信息，进入 B区后，根据接收到的 B区干旱

信息对所在位置灌溉点进行旱情语音播报并且根据旱情控制施水量，完成精准施水，

待灌溉机器人停靠点两侧花盆的灌溉任务结束后，机器人可沿路线继续移动至下个花

盆附近，并重复上述工作。规定喷头喷洒在长条花盆内或模拟作物表面则视为灌溉成

功。

C区为随机的乔木灌溉区。灌溉机器人结束 B区后，可选择两种方式进入 C区：

①按照设定的巡线路径进入 C区，则加 10分；②自主按照自己规划的路径进入。灌溉

机器人进入 C区后，首先识别 C区入口出的二维码信息栏，根据接收到的数字信息进

行固定顺序灌溉，当灌溉机器人移动至某。一花盆旁边，通过机器人的信息感知系

统，识别出花盆上方贴的土壤干旱程度的图片信息进行判断干旱信息，同时针对检测



结果给出语音播报，并且根据旱情控制施水量，完成精准施水。

待灌溉机器人完成第一个数字对应的灌溉点位置信息灌溉任务结束后，机器人可

根据第二位数字对应的灌溉点位置信息沿路线继续移动至下个花盆附近，并重复上述

工作。规定喷头喷洒在花盆内或模拟作物表面则视为灌溉成功。当灌溉机器人完成所

有区域内的灌溉作业任务，回到终点区，比赛结束。

每支参赛队有两次上场比赛的机会，正式比赛前的机器调试时间为 3 分钟。每次

上场比赛的时间不得超过 10分钟，且两次比赛间的机器调试时间为 2分钟。

比赛过程中，不允许给参赛机器人充电，有且仅有一位比赛成员可进入场地（旨

在保护比赛用车），除此之外，任何影响比赛进程的行为均被禁止。



2.6评分标准

明确规定各任务的完成条件与分值、时间奖励或效率分值计算方式、

设计评审（如资格认证文档/答辩）细则、违规与扣分项。评分标准应具备

可操作性，避免主观判断。制作打分表（可另起一页）。

评分细则：

A区，灌溉机器人根据干旱信息采集装置采集的干旱程度信息，能够正确执行干旱

信息对应的灌溉动作并能准确语音播报的，视为“灌溉正确”，否则，视为“灌溉错误”。
若灌溉正确的同时，绝大部分灌溉液在灌溉点，视为“精确灌溉”，若只有极少数部分或

没有灌溉液落在灌溉点，视为“灌溉位置偏移”。

B区，只有灌溉了二维码信息栏识别出的 4位数字信息对应的灌溉点，且灌溉机器

人根据干旱信息采集装置采集的干旱程度信息，能够正确执行干旱信息对应的灌溉动作

并能准确语音播报的，视为“灌溉正确”，否则，视为“灌溉错误”。对于 C区，必须按照

C区入口处二维码信息栏识别出的 6位数字信息给定的顺序进行灌溉，灌溉机器人通过

到达灌溉位置后识别出的干旱程度信息，能够正确执行干旱信息对应的灌溉动作并能准

确语音播报的，视为“灌溉正确”，否则，视为“灌溉错误”。

A区、B区和 C区的干旱程度从轻微干旱、一般干旱、严重干旱，灌溉执行机构的

喷头开放个数分别进行 1个、2个、3个或执行灌溉 1次、2次、3次。根据同一地点时

的灌溉喷头打开个数或灌溉次数与电子屏幕显示干旱程度、语音播报的匹配程度以及灌

溉位置、精确度决定竞赛的得分。

比赛开始前，灌溉机器人和干旱信息采集装置的任何部位的垂直投影，均全部落在

起点框内，得 10分；机器人的垂直投影，部分在内框，得 5 分；机器人的垂直投影不

在内框，得 0分。

若灌溉机器人在区域内不能正确地完成路径行走，破坏比赛场地，视为终止比赛。

灌溉机器人上搭载的屏幕显示旱情信息，对应每个灌溉点显示正确加 5分，若大区

域整体显示正确，每个区域额外加 20分。A区的灌溉点，灌溉正确，每个加 10分，灌

溉错误，不加分，若机器人的灌溉喷头落在灌溉点外，则扣除 5分。B区的全部区域，

每个灌溉点灌溉正确的，加 15分；每个灌溉点灌溉错误的，不加分。若机器人的灌溉

喷头落在灌溉点外，则扣除 10 分。B 区最多灌溉四个作物，每多灌溉一个作物扣 10
分。

C区的灌溉点，灌溉正确，每个加 20 分，灌溉错误，不加分，若机器人灌溉的区

域，基本均落在灌溉点，额外加 20分；若机器人的灌溉喷头落在灌溉点外，则扣除 20
分。每次都能正确识别灌溉区域给出的干旱信息并语音播报出来，每次加 10 分；如果

不按照指定顺序进行灌溉，该次不得分，并扣除 10 分，第一次未按照指定顺序灌溉，

第 2次必须按照第 2个数字对应的数字进行灌溉才能得分，否者该次仍不得分，并扣除

10 分，以此类推，第 3 次灌溉按照第 3 位数字对应的位置进行灌溉，第 4 次抓取按照



第 4位数字对应的位置进行灌溉。

违规扣分：

若机器人的灌溉喷头落在灌溉点外，A 区的灌溉点，每个扣除 5 分，B 区的灌溉

点，每个扣除 10分，C区的灌溉点，每个扣除 20分。无论 A、B、C 区，只要机器人

碰撞到二维码信息板，干旱信息模拟板，障碍物，每次碰到扣 15分。

比赛开始前有准备时间，准备时间为 3分钟。

参赛队伍按照得分多少进行排序，也就是得分多的排名在前，得分少的排名在后；

分数相同的队伍，按照比赛完成的时间排序，用时少的在前，用时多的在后。参赛队伍

有两次上场比赛机会，两次比赛成绩取最高分为最终成绩。

中国机器人大赛-农业机器人-节水灌溉机器人项目评分表（预赛/决赛）

参赛队伍

起点投影得分（完全投影 10分、部分投影 5分、无投影 0分）

起始点播报 10分

A区

灌溉正确

10分/个

正确显示

并播报

5分/个

整区正确

20分
灌溉超出范围

-5分/个
碰撞道具

-15分/个
A区总分

B区

4个作

物

灌溉正确

15分/个

正确显示并播

报

5分/个

整区正确

20分
灌溉超出范围

-10分/个

碰撞

道具

-15/次

多灌溉

作物

-10分/个
B区总分

C区

按顺序

正确灌溉

20分/个

正确显示

并播报

5分/个

整区正确

20分

灌溉

超出范围

-20分/个

未按指定顺

序灌溉

-10分/次

碰撞道具

-15分/个 C区总分

比赛用时

比赛成绩合计

参赛队伍签字

裁判签字



2.7.安全要求

安全类别 具体要求 应急措施

机器人安全

自主运行：比赛全程必须完全自

主运行，严禁使用任何形式的遥控

器。

机械限制：机器人垂直投影（长

宽）均不得超过规定要求，并禁止使

用麦克纳姆轮、全向轮或履带式底

盘，以防破坏场地。

功能要求：必须具备语音播报功

能，实时播报识别结果与作业状态，

辅助裁判准确评判。

行为规范：末端执行器与移动方

式不得损坏比赛场地、围栏及各类道

具。

使用遥控器或破坏道

具：裁判将直接终止比赛，

成绩计为 0分。

尺寸超标或使用禁用移

动装置：不允许该队伍上

场。

无语音播报：将无法获

得对应的加分项（起始区、

收集区播报）。若因此造成

裁判误判，后果由参赛队伍

自行承担。

场地安全

场地搭建：由承办方统一提供，

场地为带围栏（约 30cm高）的地铺

区域，地图统一喷印。

现场布置：A、B、C、D四个区

域的比赛道具由现场志愿者负责在赛

前当场随机布置。

场地存在误差时：参赛

队伍可提出异议，由技术委

员会组织裁判与指导教师讨

论后做出统一裁决，所有队

伍必须服从。

道具随机性：比赛以现

场实际情况为准，要求机器

人程序必须能够适应这种因

随机布置带来的环境和任务

挑战。

人员安全

入场人员：比赛时，每队仅允许

一名队员作为“看护员”进入场地。

其职责是跟随并保护机器人与场地，

严禁触碰或干预机器人。

场外人员：其余队员仅可在场外

进行摄像或拍照，严禁进入比赛场

地、严禁影响裁判工作，也严禁以任

何方式干扰机器人（如发出指令）。

看护员触碰机器人：立

刻终止比赛，以触碰前的成

绩为准。

场外队员影响裁判：经

裁判和技术委员两次提醒无

效后，裁判可直接判定该队

伍比赛结束，并在评分表注

明原因。

场外队员干扰机器人：

裁判可直接判定该队伍

比赛结束。



设备安全

比赛道具需由承办方按统一标准

采购，确保质量合规、规格一致，避

免因道具差异影响比赛公平性。参赛

机器人的硬件设备需经过赛前检录，

确保电路绝缘良好、无裸露尖锐部

件，动力系统稳定，防止运行中出现

故障引发安全隐患。场地配套设备

（如围栏、计分系统）需提前调试，

围栏高度不低于 30cm，计分系统确

保数据记录准确、实时传输。

比赛中若道具损坏，现

场志愿者需立即更换同规

格道具，更换时间计入比赛

耗时，参赛队伍需服从现场

安排。机器人突发故障时，

看护员可示意裁判暂停比

赛，待故障排除后重启，若

无法短时间修复，该轮成绩

按故障前得分计算。计分系

统故障时，裁判需手动记录

比赛关键数据，赛后由技术

委员会核对确认成绩。

环境安全

比赛场地需保持干燥、整洁，光

线充足且均匀，避免强光直射或阴影

遮挡影响机器人视觉识别系统。场地

内障碍物、果蔬道具需由志愿者赛前

随机布置，确保场景贴近真实农业环

境，考验机器人环境适应能力。赛场

周边需设置安全缓冲区，禁止无关人

员进入，防止场外因素干扰比赛或引

发意外。

若场地光线突变（如照

明故障），裁判需暂停比

赛，待光线恢复正常后继

续，若无法恢复，该轮比赛

择期重赛。机器人因环境识

别错误出现误操作，每次扣

4 分，以此督促队伍优化机

器人环境感知算法。赛场周

边出现无关人员闯入，工作

人员需立即引导其离开，若

已干扰比赛，裁判可根据情

况决定是否重赛。

数据安全

按时参赛：赛前需按时检录。

成绩确认：比赛成绩由裁判记录

后，参赛选手需当场签字确认。

成绩发布与申诉：成绩统一公

布。如有异议，可在成绩公布后 2 小

时内提交由队员和指导教师共同签字

的书面申诉表，写明理由与证据。

未按时检录：若无特殊

情况，视为弃权，不计成

绩。

争议处理：由项目组委

会先行仲裁。若不服从结

果，可进一步向大赛仲裁

委员会申诉。

流程扰乱：任何参赛队

伍若未经申诉流程，直接与

工作人员交涉而干扰比赛

正常进行，该队伍成绩将直

接计为零分。



2.8.考察的核心技术点

简要说明赛项考评的核心技术点

一、环境感知与智能识别技术

这是机器人作业的“眼睛”和“大脑”。比赛要求机器人在日光变化、枝叶遮挡、果实

密集等非结构化环境中，准确识别目标。

二、自主导航与运动规划技术

这是机器人作业的“腿脚”。比赛全程禁止遥控，要求机器人完全自主移动。

三、精细操作与末端执行技术

这是机器人作业的“手”。比赛对对准和灌溉动作有明确的得分与扣分规则，要求操

作精准且无损。

四、智能决策与任务管理技术

这是机器人作业的“中枢神经”。比赛场景多变，要求机器人具备实时决策能力。

五、系统集成与工程实现能力

这是上述所有技术得以落地的基础。比赛规则从资格认证到现场竞技，均强调此项

能力。

综上所述，该赛事通过模拟真实采收场景中的核心环节，系统性地考察了从环境感

知、自主导航到精细操作、智能决策的全链条机器人关键技术，着重培养学生的创新思

维、工程实践能力以及解决复杂农业工程问题的综合素养。



2.9其他技术附属材料说明

技术资格认证材料提交要求、demo 文件、影音文件、ppt 模版等。

资格认证要求

为鼓励学生自主创新、自主设计能力，每支参赛队伍应提交资格认证文档电子版，

在省赛报名时提交至赛项技术委员会，经评比后，以确认其是否具有参赛资格。

（1）资格认证文档要简介团队情况、作品情况，然后简述作品设计过程，包括：

整体方案设计、设计过程、创新研发内容、项目开支情况、心得体会、参考文献等内

容。资格认证文档模板见附件。

（2）每个队伍的认证资料控制在 15 页以内（不包括附件），附件压缩包不超过

30M，如超过上述内容则酌情扣分。

（3）资格认证文档撰写内容，首先要有学生对竞赛规则的解读，分析研究重点，

如何让机器人实现自主导航、无线通讯、智能避障、目标识别、变量施水、自平衡等功

能。如何把这些技术整合起来，实现整体作业目标。

（4）学生对竞赛规则的认知，有层次性，实践性的特点，也需要一定的时间去实

现，也是就说学生需要在不断分析、研究过程中，才会逐步提高认知，在实验过程中，

才会对理论有更深的理解和应用；请在资格认证文档中简介学生构建机器人系统过程，

实验过程、实验结果。

（5）资格认证文档撰写内容中，请从学生的角度分析、构建机器人系统，分析、

优化机器人设计参数，不要过多的引用他人理论，就阐述学生的理解即可。

（6）资格认证文档的排版能力也属于参赛队伍语言表达能力的一部分。

（7）评审规则：

1 ①资格认证文档评审要体现立德树人标准，其内容包括团队的精神风貌和文档

撰写质量两部分，总体评审标准是：

文档撰写和赛事过程中，能展示学生团队努力拼搏、积极向上的精神面貌，学好本

领，报效祖国的意愿；能体现学生的道德素养、工程伦理、工程思维、创新思维；能体

现学生系统性的学习知识，系统性的应用理论解决工程问题；能够体现个体清晰表达自

己的设计思维，在团队中发挥积极推动作用，不断完善竞赛作品，取得优异成绩；赛事

过程中，团队学生能积极配合竞赛进程，展示团队风采，获得友谊和尊重。

2 ②为了扩大赛事的立德树人效果和影响力，提高队伍参赛积极性，建议各高校

的校赛负责人、省赛负责人积极组建校级和省级的赛事专家委员会和竞赛组织委员会，

赛事专家委员会负责评审资格认证文档，竞赛组织委员会评审作品的实际竞赛分数。

3 ③校赛队伍评审，原则上以资格认证文档为主，实物机器人建设为辅，重点评

审作品对竞赛规则的理解是否透彻，相关技术分析是否到位，对应的机器人系统构建，

机械设计，电气设计，控制流程，相关算法设计，是否能够解决竞赛过程中的自主导



航、无线通讯、智能避障、目标识别、变量施水、自平衡等竞赛功能，请各位专家综合

考虑技术方案的可行性、可操作性，团队的执行度如何，综合给出分数。如果有实物，

可以具体展示机器人的竞赛功能。

4 ④省赛队伍评审，以实物机器人功能实现为主，资格认证文档为辅，重点评审

机器人如何具体解决自主导航、无线通讯、智能避障、目标识别、变量施水、自平衡等

竞赛功能，从资格认证文档中观察学生的语言表达能力，团队合作能力，作品设计功

能、设计思路是否清晰可行，观察作品设计、优化过程、数据记录是否完整，判断团队

能否把机器人性能优化的更好。

5 ⑤国赛队伍评审，以实物机器人功能实现为主，资格认证文档、团队风采和现

场精神风貌和为辅，重点评审机器人的现场竞技得分能力，从资格认证文档中观察学生

的语言表达能力，作品设计思路和过程，团队的道德素养、工程伦理、工程思维、创新

思维。从赛事准备、竞技过程、赛事撤离过程中观察学生的配合程度、团队风采和精神

风貌。

（8）资格认证文档得分的具体应用

1 校赛中资格认证文档的分数占比，以各高校的校赛组委会结合学校具体情况，

自行决定，建议体现校级评审的原则，在节水灌溉机器人推广比较好的高校，可以直接

以机器人竞技分数为主，资格认证文档得分为辅。

2 区域赛、专项赛、省赛的队伍评审中，资格认证文档得分满分为 30 分，区域

赛、专项赛、省赛的组委会邀请不少于 3人的专家对资格认证文档进行打分，取三位专

家评分的平均值作为每个参赛队伍的资格认证得分。

3 总决赛的队伍评审中，资格认证文档得分满分为 40 分，其中，文档撰写能力

满分 30 分，团队精神文明满分 5 分，创新能力满分 5 分。赛事技术委员邀请不少于 3
人的专家阅读资格认证文档，评价团队的文档撰写能力，取三位专家评分的平均值作为

每个参赛队伍的文档撰写能力得分。到场的赛事技术委员、组织委员，赛事执裁裁判，

在赛事结束后，集中讨论各个参赛队伍赛事过程和资料中，体现的道德素养、工程伦

理、工程思维、创新思维，赛事配合程度、团队风采和精神风貌，然后投票给出各个队

伍的精神文明分数和创新能力分数，取各位代表评分的平均值，作为团队的精神文明得

分和创新能力得分。投票的赛事技术委员、组织委员，赛事执裁裁判不能少于 3人。

请注意，不同环节的考察侧重点是层层递进的，不是相互矛盾的。



其他说明

1比赛顺序

各支队伍的比赛顺序由赛前抽签决定，原则上由报名表上所列的各队指导老师参

与，并签字确认比赛出场顺序。

如指导老师缺席，由学校领队代为抽签，并签字确认比赛出场顺序。

如指导老师、学校领队均缺席，可由志愿者代为抽签，并签署志愿者抽签。

2比赛检录与赛场秩序

本次比赛场地均为现场搭建，具有一定的误差，参赛队伍可以提起异议，由技术委

员会组织裁判员、指导教师讨论后，统一裁决判定。所有参赛队伍都应该服从裁决判

定。

参赛队伍应在比赛前 15 分钟内，到比赛检录处检录，没有检录的队伍，非特殊情

况下，视为弃权，不计成绩。

参赛队伍上场比赛时，有且仅有一名队员负责启动、看护赛场机器人（旨在保护比

赛场地、道具，以及看护机器人），但不能接触机器人，除此以外任何影响比赛进程的

行为均被禁止。该名队员在准备比赛的 3分钟时应明确告知裁判，裁判对准备比赛的队

伍计时 3分钟。

计时的 3分钟内，或者计时 3分钟后，上场队伍应开始比赛。3分钟后，如果参赛

队伍没有开始进入比赛，则视为该支队伍弃权，不计成绩。

参赛机器人准备好后，计划开始比赛时，看护机器人的队员举手示意裁判员自己准

备好了，裁判开始计时，比赛开始。

比赛中间，参赛队伍若要中断比赛，由看护机器人的队员向裁判举手示意，提出中

断比赛，比赛的计分和计时终止。

比赛过程中，如果机器人行走无逻辑顺序，裁判可咨询看护机器人的队员是否继续

比赛，如看护队员同意终止比赛，比赛终止。

比赛过程中，如果机器人碰撞赛场道具、边界，或者机器人较长时间停止不动，可

以由裁判裁决比赛终止。

比赛过程中，可以有另一名队员在场外对比赛过程摄像、拍照，摄像队员不能影响

裁判的比赛裁决过程，如果摄像队员影响裁判过程，经裁判和技术委员两次提醒后，该

队员的行为，仍会影响比赛裁判，可由裁判直接判定该队伍比赛结束，并在评分表注明

队员影响裁判过程。

摄影队员绝对不能接触、控制比赛机器人，干扰比赛机器人决策进程，如果摄影队

员有上述行为，裁判可判别该支队伍比赛结束，在打分表注明队员干扰机器人运行。

3申诉与仲裁

每场比赛结束后公布本场比赛参赛队伍的成绩，参赛队伍对自己的评分有异议，对



比赛中的其他环节有异议，可提出申诉，参赛选手需在比赛成绩公布 2小时内填写申诉

表，参赛队员和指导教师签字，以书面形式向技术委员会提出申述，在申诉申请中，应

明确表明申诉理由、证据、要求的申诉结果，能提供直接证据证明自己的申诉请求。比

赛成绩公布 2 小时内，没有对比赛成绩提出异议并填写竞赛申述表的队伍，默认为比

赛队伍认可比赛成绩，技术委员会将不会再受理参赛队伍的比赛成绩申述。

比赛现场评分产生后，参赛选手需要签字确认目前的成绩，比赛过程中不能直接质

询裁判，影响比赛进程，不能因申诉而干扰竞赛正常工作流程。

参赛队伍上交申述表后，组委会经商讨后公布仲裁结果，参赛队伍接受仲裁结果可

以补签字；不接受仲裁结果队伍，由项目负责人代签字，并注明理由，向中国机器人大

赛暨 RoboCup 机器人世界杯中国赛仲裁委员会申诉。

领队、指导老师、参赛选手与大赛工作人员直接交涉而影响比赛正常进行的，该参

赛队伍成绩计零。
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