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比赛简介 

生物医学工程简介 

生物医学工程（Biomedical Engineering，简称 BME）是一门由理、工、医相结合的边

缘学科，是多种工程学科向生物医学渗透的产物。它是运用现代自然科学和工程技术的原理

和方法，从工程学的角度，在多层次上研究人体的结构、功能及其相互关系，为防病、治病

提供新的技术手段的一门综合性、高技术的学科。 
生物医学工程是一门高度综合的交叉学科，自从上世纪 50 年代以来发展十分迅速，它

与人们的生活密切相关。随着自然科学的不断发展，从事生物学、医学、行为学或卫生学的

研究，开发创新的生物学制品、材料、加工方法、植入物、器械和信息学方法，用与疾病预

防、诊断和治疗，病人康复，改善卫生状况等目的，发展前景不可估量。 

比赛目的 

生物医学工程项目，可从设计制作医学辅助机器人或智能医学辅助设备入手，通过明确

的比赛任务拉动，采用诸如微创外科手术机器人、可穿戴式医学辅助设备等主题，引导机器

人爱好者研究医学辅助机器人技术。 
生物医学工程项目，按“本科院校组”和“职业院校组”两个层次分组，设置“技术挑

战赛”和“创新创意赛”。 
生物医学工程项目的比赛规则，通常会根据机器人技术的进步而调整，单纯的胜负并不

能代表机器人技术的进步。重要的是，以真正对人类有用的医学辅助机器人为目标，开展医

学辅助机器人的基础研究和设计制作。 

比赛项目及任务 

项目 生物医学工程 

一、比赛分组 

㈠、本科院校组 

   1．技术挑战赛 

    2．创新创意赛 

 

㈡、职业院校组 

  1．技术挑战赛 

    2．创新创意赛 
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二、比赛任务 

1．生物医学工程项目技术挑战赛：设计制作一个小型轮式机器人，以自动控制方式，

从出发区出发，完成规则要求的比赛任务，快速返回到出发区。 

2．生物医学工程项目创新创意赛： 
主题一：微创外科手术机器人。微创手术是最新医学成就之一，只在患者身上打一个或

几个小孔就可以完成肿瘤摘出等以往需要大面积创伤的手术，患者创伤小，恢复快。可用一

个封闭的箱子充当人体，箱子正面开孔，用画有十字标记的纸张覆盖，手术机器人需要用手

术刀捅开小孔，然后将照明机械手、观察机械手（带有传感器）和手术刀（记号笔）分别伸

入孔中，用手术刀在肿瘤靶区（画有标记的纸板）画一个圆，然后机械手退出，完成手术。

手术后，在孔上贴上纸以示缝合创口。 
主题二：可穿戴式医学辅助设备。可穿戴医学辅助设备，主要探索和创造能直接穿在人

的身上、或是整合到用户衣服或配件的设备，有腕式电子血压计、心脏检测仪、血糖仪、脉

搏监测器、环境污染监测口罩等医疗类产品，以及儿童定位跟踪手环、老人紧急呼叫器等安

全类产品。 
注：1. 参赛队可根据规则指定的两个主题设计制作参赛机器人，也可自拟主题设计制作

机器人。2. 规则指定的两个主题中的文字描述，仅供参考，参赛队可根据自己的实际情况

制作参赛机器人和设定比赛任务。 
 

http://baike.baidu.com/view/61337.htm
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比赛规则 

规则一  机器人比赛 

 

比赛场地 

场地使用 
下列比赛项目使用场地： 

1．生物医学工程项目技术挑战赛(本科院校组) 
2．生物医学工程项目技术挑战赛(职业院校组) 

场地图纸 

 

图 1  生物医学工程项目场地图纸 
 

 
1．元件存放平台 1-4 都是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长

方体。元件 1-3 的初始位置以平台为中心，竖直放置；元件 4 的初始位置是以

平台为中心，水平放置，下面可由物块托着（物块厚度≤50mm），物块及摆放

形式由选手决定。 
2．“元件”是 50mm（直径）×200mm（高）的圆柱体。 
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3．“物架 1”是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体。从元

件存放平台 1 将“竖直”放置的“元件 1”取走，按要求将其“竖直”放置于

“物架 1”上。 
4．“物架 2”是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体。从元

件存放平台 2 将“竖直”放置的“元件 2”取走，按要求将其沿虚线方向“水

平”放置到“物架 2”上。 
5．“物架 3”是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体。从元

件存放平台 3 将“竖直”放置的“元件 3”取走，按要求将其“水平”放置到

“物架 3”上的矩形区域中。 
6．“物架 4”的底座是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，

底座上放置有 2 个支架。从元件存放平台 4 将“水平”放置的“元件 4”取走，

按要求将其放置在支架上。 
7．“障碍物”是 50mm（直径）×400mm（高）的圆柱体，放置于“障碍架”

上。 
8．“障碍物平台”是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，

用于放置“障碍物”，障碍物可以任意摆放在“障碍物平台”上。 
9．探索区域 1-4 的平台为边长 200mm 的正方体，机器人必须触碰平台才能得

分。 
10．“出发区”是 1 个长方形的平面，长×宽为 600mm（长）×400mm（宽）。

“出发区”的两个作用：⑴ “出发区”是机器人的初始位置。机器人从出发区

出发，完成任务后返回到出发区。⑵ “出发区”可检验机器人尺寸是否超标。

将机器人静止放在“出发区”，机器人的各个部位的投影不压“出发区”边线。 
 

场地尺寸 

1. 场地为近似正方形，长×宽为 6500mm（长）×6500mm（宽）； 
2. 出发区为长方形，长×宽为 600mm（长）×400mm（宽）； 
3. 机器人开始位置：机器人静止放在出发区。裁判发令“开始”，启动机器人； 
4. 机器人终止位置：机器人返回出发区，可得分。比赛终止时，机器人处于静

止状态。 

场地材质 

1．场地材质：绿色地毯。 
2．地毯上的标识材质：宽 24 毫米的白色双面胶带（不透明）。 
3．平台上的标识材质：宽 16 毫米的黑色防水电工绝缘胶带。 

制作方法 

1. 将地毯平铺在平整地面上，按照场地图纸标识尺寸，贴出比赛场地； 
2. 由于铺放地毯和粘贴标识是人工作业完成的，出现轻微不平坦和尺寸误差是

正常现象； 
3．随着机器人的赛前测试和场地比赛，地毯会出现毛面现象和标识会出现毛边

现象，也属于正常现象。 

比赛场地 
1．比赛场地以承办方提供的实际场地为准；  

2．参赛机器人必须适应承办方提供的比赛场地。 

场地照明 
1．由于实际比赛条件的限制，场地照明情况以承办方提供的比赛条件为准； 

2．参赛机器人必须适应承办方提供的场馆条件。 
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元件与手术平台 

元件 
存放平台 

1．元件存放平台是 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，

共 4个； 
2．每个元件存放平台，只能存放 1 个元件。从左到右，依次标识为元件存放平

台 1、元件存放平台 2、元件存放平台 3、元件存放平台 4。 

元件 

1．元件 1、2、3、4 均为 50mm（直径）×200mm（高）的圆柱体，颜色为黑

色； 

2．元件 1、2、3的初始位置是以平台的圆心为中心，竖直放置； 
3．元件 4 的初始位置是以平台为中心，水平放置，下面可由物块托着（物块厚

度≤50mm），物块及摆放形式由选手决定。 

物架 1 
 

图 2 物架 1 示意图 
1．“物架 1”为 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，颜色

为白色； 
2．物架 1 上有 2 个计分圈，以平台为中心，内圈直径为 100mm，外圈直径为

150mm。 

物架 2 

 

图 3 物架 2 示意图 
1．“物架 2”为 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，颜色

为白色； 
2．物架 2 上以平台中心线为中心标有一个“中区”和两个“边区”，每个区域

为 190mm（长）×60mm（宽），具体参考物架 2 示意图。 

物架 3 

1．“物架 3”为 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，颜色

为白色； 
2．物架 3 上有 3 个计分区域，两个长方形区域分别为 250mm（长）×100mm
（宽）、300mm（长）×150mm（宽），均以平台为中心，具体参考物架 3 示意

图。  
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图 4 物架 3 示意图 

物架 4 

1．“物架 4”的底座为 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，

颜色为白色； 
2．“物架 4”的底座上放有两个支架，具体参考“物架 4+支架”示意图。  

 

图 5 “物架 4+支架”示意图 
障碍物 
存放台 

“障碍物存放台” 为 400mm（长）×400mm（宽）×200mm（高）的长方体，

颜色为白色，用于存放障碍物。 

探索区域 

1．一共有 4 个区域：区域一、区域二、区域三、区域四，赛前由选手抽签决定

探索模式。模式一：探索区域一、区域二；模式二：探索区域三、区域四。 
2．区域二和四前分别放置一门槛，门槛位长×宽×高为 350mm（长）×20 mm
（宽）×20 mm（高），参考门槛示意图。 

 

图 6 门槛示意图 
1．区域一和三前设置一个“障碍物”，放置在“障碍架”上，参考“障碍物+
障碍架”示意图。 
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图 7  “障碍物+障碍架”示意图 

2． 须将 50mm（直径）×400mm（高）的圆柱体障碍物放置在障碍物存放台，

才能再前进到区域一或区域三。障碍物存放台是 400mm（长）×400mm（宽）

×200mm（高）的长方体。 
物件存放 
任务 

1．机器人应依次将元件存放平台上的元件 1-4放置到对应编号的物架 1-4上。 
2．机器人需按一次取走一个元件的方式，取走摆放在平台上的元件； 

场地探索 
任务 

1．赛前由选手抽签决定探索模式。模式一：探索区域一、区域二；模式二：探

索区域三、区域四。 
2．每个探索区域的撞击面均为白色挡板，要求机器人撞击挡板、能明显看到挡

板晃动（或指示灯亮）。 
3．区域一、区域三前均有障碍物放于障碍架上，机器人应把障碍物搬运到相应

的障碍物平台上 
4．机器人需循线运动。 

具体要求 
1．机器人每次只准拿走一个元件； 
2．场地上的标识线，只起到标识场地范围的作用。机器人运动过程中，可以循

线，也可以不循线（场地探索任务除外）。 

机器人结构与制作 

机器人尺寸 
1．参赛机器人，是小型轮式机器人或履带式机器人； 

2．机器人出发时尺寸的最大值，长×宽为 600毫米（长）×400毫米（宽）。 

机器人制作 

1．在规则允许的条件下，可扩展多种传感器来对机器人的比赛过程进行精确控

制，以求取得更好的成绩； 

2．参赛机器人可以是参赛队自主设计和手工制作的机器人，也可以是参赛队购

买的组合套件组装调试的机器人。即允许这两种情况的机器人同场比赛。 

比赛过程 

比赛时间 
1．准备时间≤1 分钟； 
2．比赛时间≤5 分钟。 

比赛流程 

1．机器人静止放在出发区，等待裁判发令； 
2．裁判发令“开始”，参赛队员以手动方式，按下位于机器人身上的启动开关，

启动机器人；  
3．机器人从出发区出发，可自主选择完成比赛任务的先后顺序，分别完成各种

任务； 
4．机器人返回出发区，处于静止状态。 

比赛成绩 
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计分标准 

 
计分标准 

序号 执行任务 摆放位置 分值 

1 物件存放任务 

元件1边界投影完全位于内圈中

（不包含压内线情况） 
+20 

元件1边界投影位于内圈外圈之

间（不包含压外线情况） 
+10 

元件1边界投影于平台其它位置 +5 

元件 1 其他情况 0 

元件 2 两端均位于中区（不包含

压线情况） 
+20 

元件 2 一端中区一端边区（不包

含压线情况） 
+15 

元件 2 两端均位于边区（不包含

压线情况） 
+10 

元件 2 一端中区一端区外（不包

含压线情况） 
+10 

元件 2 一端边区一端区外（不包

含压线情况） 
+5 

元件 2 两端均位于区外（不包含

压线情况） 
0 

元件3边界投影完全位于长方形

区域 1（不包含压线内部长方形） 
+20 

元件3边界投影位于长方形区域

1 与区域 2 之间（不包含压线外

部长方形） 

+10 

元件 3 其他情况 0 

元件 4 两端均置于中间凹槽 +20 

元件4一端位于中间凹槽一端位

于两边凹槽 
+15 

元件4一端位于中间凹槽一端未

置于槽内 
+10 

元件 4 两端均置于两边凹槽 +10 

元件4一端位于两边凹槽一端未

置于槽内 
+5 

元件 4 其他情况 0 

2 场地探索任务 

每成功探索一个区域 +10 

障碍物位于障碍物平台上 +10 

障碍物掉下平台 +0 

3 返回出发区 

机器人全部进入出发区 +10 

机器人部分进入出发区 +5 

机器人在出发区外 0 

4 机器人出界 机器人每出界一次 －10 
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5 元件摆放位置 不按指定的元件位置摆放 0 

6 机器人取走元件 不按一次取走一个元件的方式 －10 

11 

比赛排名 
1．根据参赛队得分和比赛时间排序。首先，按参赛队得分由多到少的顺序排序。

当参赛队得分相同时，以比赛时间由小到大顺序排序。得分相同、用时相同的

通过加赛决出胜负。 

重要说明 

1．“机器人全部进入出发区”，是指机器人的全部投影进入出发区； 
2．“机器人部分进入出发区”，是指机器人的部分投影进入出发区； 
3．“机器人出界”，是指机器人全部接触地面的触点位于比赛场地外； 
4．“不按指定的元件位置摆放”，是指没有执行“元件 1”摆放在“物架 1”，“元

件 2”摆放在“物架 2”，“元件 3”摆放在“物架 3”，“元件 4”摆放在“物架 4”
的要求。 

 

规则二  机器人数量 

1．每支参赛队使用 1 个机器人参加比赛。比赛前，各个参赛队需要对机器人进行

登记并粘贴标识。 
2．同一个机器人只能代表一支队伍参加比赛。 
3．违背比赛规则的机器人，取消上场资格。 

规则三  裁判工作 

1．技术挑战赛：由竞赛组委会邀请裁判执行场地比赛裁判工作，裁判在比赛过程

中所作的裁决将为比赛权威判定结果。 
2．医学辅助机器人创意赛：由竞赛组委会邀请裁判通过现场打分方式进行评定。 
3．裁判责任：执行比赛的所有规则。核对参赛队伍的资质。审定比赛场地、机器

人等是否符合比赛要求。监督比赛的犯规现象。记录比赛的成绩和时间。 

规则四  比赛进程 

1．比赛过程：参赛队以报名注册顺序决定出场顺序，赛制通常采用一轮比赛、2
次上场机会或由于参赛队伍数量偏多组委会现场宣布采用一轮比赛、一次上场机会。 

2．比赛成绩排序： 

⑴ 技术挑战赛：参赛队比赛成绩，以得分由高到低依次排序。得分相同，用时短

者取胜。得分相同、用时相同的通过加赛决出胜负。 
⑵ 创新创意赛：参赛队比赛成绩，以最终得分由高到低依次排序。 
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