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I填表说明

1. 表中所列各项须如实填写；

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）两轮赛制结构优化

 增加为两轮独立比赛（第一轮固定障碍点，第二轮随机障碍点），每轮

满分 40分，总分 80分，取各轮 3次尝试中的最高分及其用时计入最终成

绩。

（2）障碍点随机化（第二轮关键更新）

 第二轮避障区障碍物由随机抽取 7个（从 13个预设点 A-M中抽取），

显著提升环境适应性与策略灵活性要求

 （3）禁用赛前手动放置机器人，必须使用自动定位程序。

负责人签字：

2026 年 9 月

2025 年度：

（1）绕行评分细则完善

必须围绕单个障碍物完成 360°封闭轨迹，且轨迹内仅含唯一障碍

物，否则无效。重复绕行同一障碍物不得分。

 （2）射门启动条件限制

 必须至少绕过 1个障碍物后方可射门，否则射门无效.

负责人签字：

2026 年 3 月



一、联系方式

1.1技术委员会

负责人：韩家新，西安石油大学，jxhanxa@qq.com,13759991309

成 员：李 奎，河海大学

王小平，空军工程大学

左国玉，北京工业大学

王潇潇，西安石油大学

汪 杰，北京建筑大学

方 正，皖江工学院

1.2竞赛组织讨论 QQ论群

QQ群：741759137

参赛队员与指导老师可以加入@FIRA半自主足球机器人群进行学术讨

论。请求加入 QQ群时，需要注明参赛队伍，高校，姓名等，否则不能入群。

mailto:jxhan@xsyu.edu.cn,13759991309


二、赛项规则

2.1任务描述

2026 年度：

本项目任务要求参赛机器人从预备区固定起点出发，按自主规划的路

径连续完成避障与射门两项任务：

1. 避障阶段：在划定的避障区绕行 7 个障碍物（首轮固定位置/次轮随机

选择 13处中的 7处），每成功绕行单一障碍物 360°形成封闭轨迹得 5

分，轨迹内多障碍、碰撞障碍物或撞倒障碍均扣分或无效；

2. 射门阶段：至少完成 1 次有效绕障后进入射门区触发射门动作（球进

门得 5分），若触碰门区障碍则射门无效；

3. 终局条件：单次比赛限时 60秒，射门完成或超时即终止；每队每轮进

行 3次尝试，取最高分计入总成绩（满分 80分），同分时以总耗时短者优

先。

2025 年度：

本项目任务要求参赛机器人从预备区固定起点出发，按自主规划的路

径连续完成避障与射门两项任务：

1. 避障阶段：在划定的避障区绕行 7 个障碍物（固定位置)，每成功绕行

单一障碍物 360°形成封闭轨迹得 5 分，轨迹内多障碍、碰撞障碍物或撞

倒障碍均扣分或无效；

2. 射门阶段：至少完成 1次有效绕障后进入射门区触发射门动作（球进门

得 5分），若触碰门区障碍则射门无效；

3. 终局条件：单次比赛限时 60秒，射门完成或超时即终止；每队每轮进

行 3次尝试，取最高分计入总成绩（满分 40分），同分时以总耗时短者优

先。



2.2考查的核心技术点

简要说明赛项考查的核心技术点

（1）动态目标识别：在 1000lux光照下实时追踪直径 4.27cm橘色小球、

7.5cm³移动机器人以及障碍物的识别；

（2）实时运动控制：机器人实时动态路径规划，机器人实时高效路径跟踪

控制及动作规划，机器人与场地边缘的避障检测；

（3）机器人轨迹控制与跟踪速度的动态自适应研究；

（4）硬件机电集成：在 7.5cm³空间内集成驱动、控球、通信模块。



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。

1.机器人要求

（1）每个机器人的尺寸被限定为 7.5cm×7.5cm×7.5cm以内，在确定机器人尺寸时不

考虑通讯天线的高度。

I.机器人的顶部不得涂桔黄色。由赛事组织者所分配的蓝色或黄色色标将用于标识机

器人队别。所有机器人必须至少有一个 3.5cm×3.5cm的实心区域用于贴蓝色或黄色的

队标，队标在其顶部清晰可见。一支球队具体所用的队标颜色可能每场比赛都改变，队

标贴片也应是可拆开的。一旦分派了蓝色和黄色中的一个作为队标，机器人不得使用任

何与对方球队所用颜色相同的贴片。

注意：为了识别本队的每一个机器人，建议各队除了蓝色和黄色外，再准备至少10
种不同颜色的贴片。

II.为了能够进行红外检测，机器人的侧边应着浅色，机器人某些功能区除外，如装

配传感器、轮子和抓球机构的区域。机器人可着队服，其尺寸限制在 8cm×8cm×

8cm。

（2）在自家门区内的机器人作为守门员。守门员只有在它自己的门区内时才可以抓

球或持球。

（3）每个机器人必须完全独立，自带电源和运动机构。主计算机和机器人之间的联

系只允许使用各种无线通讯手段。

（4）机器人允许装配手和腿等，但既使是其附肢充分伸展，也应遵守尺寸约束。除

守门员外，其它机器人不允许抓球或持球超过球体的 30％，无论从顶部或侧面看均如

此。

（5）比赛过程中，只要裁判员哨声一响，操作者应该使用主计算机与机器人之间的

通讯来停止所有的机器人。

2.机器人视觉要求

各队使用视觉系统识别场地上的机器人和球。各队摄像机（或传感器系统）的位置

应限制在包括中线的自家半场的上方，以便于在中场交换场地时，摄像机位置不必随场

地的改变而改变。如果两队均希望他们的摄像机放在场地中心线上，那他们须并排安

装，距中心等距离并且尽量靠近。摄像机或传感器到场地高度不得少于 2m。

3.可传送的信息

通信频率由竞赛双方协商，不可干扰。领队、教练或训练员只能从遥控主计算机传



送特定命令给机器人。没有裁判的允许，不得传送复位信号（用来停止一个或全部机器

人）或重新开始信号。其他信息诸如比赛策略等只能在不进行比赛时才可传给机器人。

操作者不可用遥控器或键盘命令直接控制机器人的移动。若有上述犯规行为，比赛立即

中止，取消犯规方比赛资格。



2.4场地描述

“标准平台”项目场地共用“半自主 5vs5”项目场地.

1.比赛场地

（1）比赛场地图纸或示意图

图 1半自主 5vs5项目场地布局

半自主 5vs5项目比赛场地主要由半自主 5vs5比赛平台、场地桁架构成，周围分

布供比赛双方进行使用的电脑桌椅。半自主 5vs5比赛平台和桁架平放地面，并使半自

主 5vs5比赛平台位于场地桁架下方的正中间，架子底面四周边界距离场地四周边界距

离为 0.5米，场地总体布局如图 1所示。

（2）比赛场地铺设要求

场地桁架内尺寸为 3.2m*2.8m*2.5m,其中长度为：2.2+0.5×2=3.2米；宽度：1.8+0.5



×2=2.8米；高度：2.7米，总体结构见图 2所示。

图 2 半自主 5vs5 场地桁架常见形制

桁架顶面横梁及灯光布局如图 3所示。架顶长边中间位置架一根横梁（距左右两

边短边分别为 1.6米），架子放置时横梁与场地中线平行。横杆上应悬 2根竖杆，用于

两队安装摄像头，杆长约 0.8米，且竖杆可上下左右移动以便调整摄像头到场地的距

离。

图 3半自主 5vs5场地架顶灯光布局

竖杆以场地中心对称放置，固定在场地中心上方横梁上，要保证光线充足且场地

上方无阳光直接照射。灯具采用冷光源，布置如图 3中所示，均布 4盏 40瓦日光灯，

一个场地的照明功率至少 1000LM，不可用暖色光灯具。要求如下：

1 桁架、半自主 5vs5比赛平台尺寸符合要求。

2 桁架安全牢固，无晃动；桁架下方四周(上下左右)各布置 1组电源插排。桁架

上方灯具布置符合要求。

3 地面平整，比赛平台平整，高尔夫球放置平台的任意位置不会自由移动。

2.比赛场地道具、器件需求

半自主 5vs5比赛平台内径(务必注意：不包含木板厚度)尺寸为：2.2m*1.8m，四周挡

板要求厚 2.5cm,高 5cm。场地内标识线位置如图 4所示;制作完成后的比赛平台如图 5
所示。



图 4半自主 5vs5比赛平台和标识位置图

场地实物用木工板制作，并涂不反光的黑色光滑耐磨涂层，建议采用整张木工板

(如果有接缝，要求接缝处理后平整无高低起伏，缝隙的宽度和落差小于 1mm)；标识要

求用粗 3mm白色油漆笔划线。

比赛平台满足 300斤承重，承重前后无变形、接缝无变化。

图 5 半自主 5vs5 比赛平台(实物)



2.5评分标准

标准平台项目评分：计分计时，分 2轮比赛，竞赛规则如下。

1.比赛开始前摆位

(1)障碍物设定

障碍物为机器人小车，尺寸长和宽均不超过 7.5cm，障碍物由组委会统一指定，可

以在障碍物上粘贴与机器人队标颜色不同的黄色或蓝色色标，供识别使用。

(2)场地分区：预备区、避障区和射门区，见示意图 1；
(3)参赛机器人、避障物和小球摆位：见示意图 1；
参赛机器人（图中黑色矩形表示）起始点：预备区大禁区外的弧线区内，尾部与大禁

区线平齐；

图 1 FIRA 半自主标准平台机器人、障碍物及球的摆位

球（图中红色圆形表示）的位置：射门区大禁区外的弧线顶点上；

13个障碍物（图中绿色表示）的位置，13个障碍物坐标分别为（以左下角的顶点

为坐标原点,单位为：cm）：A(55,150), B(55,120), C(55,60), D(55,30), E(110,150),
F(110,120), G(110,90), H(110,60), I(110,30), J(165,150), K(165,120), L(165,60),



M(165,30), 守门员：N(220,90);

2.比赛规则

分为一轮和二轮两次比赛

(1)第一轮比赛规则

1） 障碍物绕行规则

 避障区障碍物共有 7个，这七个障碍物的摆放点分别为：A、D、E、G、I、
J、M。每成功绕过一个障碍物得 5分。在绕某个障碍物过程中碰到一个障碍

物但完成绕行扣 2分（即只得 3分），碰到两个障碍物但完成绕行扣 4分
（即只得 1分），碰到三个障碍物即为 0分，扣完为止，不计负分。若障碍

物被碰倒，则此障碍物的绕行不得分。完成绕过障碍物指机器人小车的行进

轨迹必须是绕障碍物 360度的封闭曲线。

 如若机器人推着某一障碍物绕行另一障碍物，则视为绕行无效，不得分；

 绕行已被机器人碰倒的障碍物，不论成功与否，均不得分；

 每个障碍物只有在第一次成功绕行时可以得分，重复绕行同一个障碍物不论

成功与否，均不得分；

 机器人每次绕行的 360度封闭曲线内只能包含一个障碍物，如若包含两个或

两个以上障碍物，则视为绕行无效，不得分；

 绕行轨迹及绕行顺序由参赛队自行设定。

2） 射门规则

 机器人小车在避障区至少完成绕过一个障碍物，才可以进行射门动作，否则

即使完成射门也不得分；

 机器人小车到达射门区就可以射门，射球进门得 5分，如果球碰到射门区的

边界，则视为一次射门动作结束；

 若射门过程中，机器人碰到球门线中点门区障碍物，则射门不得分；

 不可以重复射门。

3） 一次比赛结束规则

每个参赛队连续进行三次比赛，一次比赛符合以下条件之一，认为一次比赛

结束：

① 小车进入射门区且发生射门动作无论是否进球。

② 比赛超过 1分钟，无论是否有射门动作。

(2)第二轮比赛规则

1) 障碍物绕行规则



 避障区障碍物共有 13个，随机抽取 7个，抽取方式为：由组委会在比赛开

始之前从 A到M中随机抽取 7个点作为障碍物点，在所抽取位置上摆放障

碍物。每成功绕过一个障碍物得 5分。在绕某个障碍物过程中碰到一个障碍

物但完成绕行扣 2分（即只得 3分），碰到两个障碍物但完成绕行扣 4分
（即只得 1分），碰到三个障碍物即为 0分，扣完为止，不计负分。若障碍

物被碰倒，则此障碍物的绕行不得分。完成绕过障碍物指机器人小车的行进

轨迹必须是绕障碍物 360度的封闭曲线。

 如若机器人推着某一障碍物绕行另一障碍物，则视为绕行无效，不得分；

 绕行已被机器人碰倒的障碍物，不论成功与否，均不得分；

 每个障碍物只有在第一次成功绕行时可以得分，重复绕行同一个障碍物不论

成功与否，均不得分；

 机器人每次绕行的 360度封闭曲线内只能包含一个障碍物，如若包含两个或

两个以上障碍物，则视为绕行无效，不得分；

 绕行轨迹及绕行顺序由参赛队自行设定。

2)射门规则

 机器人小车在避障区至少完成绕过一个障碍物，才可以进行射门动作，否则

即使完成射门也不得分；

 机器人小车到达射门区就可以射门，射球进门得 5分，如果球碰到射门区的

边界，则视为一次射门动作结束；

 若射门过程中，机器人碰到球门线中点门区障碍物，则射门不得分；

 不可以重复射门。

3) 一次比赛结束规则

 每个参赛队连续进行三次比赛，一次比赛符合以下条件之一，认为一次比赛

结束：

 ① 小车进入射门区且发生射门动作无论是否进球。

 ② 比赛超过 1分钟，无论是否有射门动作。

3.评分标准

(1)每次比赛，哨声响时开始计时，同时按障碍物绕行规则和射门规则进行计分，

每轮满分 40分，两轮共计 80分；按一次比赛结束规则，记录比赛结束时间，并计算比

赛用时；

(2)每支参赛队的第一轮比赛和第二轮比赛均有三次比赛机会，每支参赛队的第一

轮比赛结果和第二轮比赛结果均取其三次比赛最高得分及其比赛用时作为参赛成绩；

(3)最终成绩分为：最终完成分和最终时间；

最终完成分=第一轮完成分数+第二轮完成分数；

最终时间=第一轮时间+第二轮时间；



在两轮比赛中，凡是出现弃权情况，该轮的比赛完成分为 0分，完成时间为 60
秒。



2.6参赛人员要求

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。

每个学校按照校赛排名前 25%的队伍晋级决赛,每个学校晋级决赛的队伍数不多于

5支。每支队伍指导教师数量不多于 3人,成员数量不多于 7人。



2.7参赛流程说明

1.缴费和安全承诺

正式比赛前需完成缴费、安全承偌等工作。

2.调试安排

正式比赛前一天安排现场调试，调试时间 2小时/队伍，调试顺序根据进场顺序安

排。

3.赛前会议

赛前安排领队会议、抽签会议和裁判会议，各会议时长约半小时。各队伍指定 1

名熟悉比赛规则的队员担任裁判，并参加裁判会议。

4.赛程安排

所有参赛队通过抽签决定出场顺序，每个参赛队连续进行两轮,每轮三次比赛,每次

比赛限时为 1分钟，中途不可以暂停。

每支参赛队的参赛成绩由得分和用时构成，按其得分由高到低排序；若两个参赛

队得分相同，用时少者优先。



2.8安全要求

安全类别 具体要求 应急措施

机器人安全

1.移动机器人最大线速度≤1.5m/s

2.外壳无尖锐棱角（倒角半径

≥2mm）

3.碰撞检测加速度阈值≤0.6m/s²

1.超速自动触发急停电路

2.尖锐部件致伤→判违规并禁

赛

3.碰撞超阈值自动断电 3秒

场地安全
1.球门固定承重≥20kg
2.场边挡板加装 3cm防跌落凸缘

1.球门松动即暂停维修

2.球体卡入挡板间隙→ 5秒内

手动取球

人员安全
1.操作员距场地≥50cm
2.禁止携带金属工具入场

1.违规靠近触发声光警报

2.金属物遗留场地→立即清场

扫描

设备安全
1.全系统接地电阻≤4Ω
2.电池过温保护（＞60℃断电）

1.漏电自动切断总电源

2.电池冒烟启用二氧化碳灭火

器

环境安全 1.场地照度维持 1000±200lux 1.照度异常启用备用补光灯

数据安全



2.9其他技术附属材料说明

首次参赛球队都需要提交资料供技术委员会进行审核，包含以上主要内容：

（1）球队名称；

（2）学校名称；

（3）队伍成员（指导老师和领队）；

（4）联系电话、邮箱；

（5）机器人及球队描述文档（包含机器人来源、数量、尺寸、通信方式与频率、视

觉系统主要设备描述、对竞赛规则的理解等）。

首次报名球队将材料提交至 jxhan@xsyu.edu.cn进行审核，审核通过的球队获得本

次比赛的参赛资格。

规则最终解释权归 FIRA 小型组-标准平台赛项技术委员会
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