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比赛简介 

比赛目的 

设计一个小型双足竞步机器人，模仿体育运动的田径比赛项目，在比赛场地内完成

规则要求的双足竞步机器人比赛任务。比赛成绩取决于机器人行进的速度，比赛排名由

机器人通过的路段长度和走过这一路段所用时间确定。 

比赛项目及任务 

一、比赛项目  双足竞步机器人比赛 

㈠  本科院校组 

   1．单电机竞步赛 

  2．窄足赛 

    3．交叉足赛 

㈡  职业院校组 

  1．单电机竞步赛 

  2．窄足赛 

    3．交叉足赛 

 

重点变化： 

1．双足竞步机器人比赛，增加一项“单电机竞步赛”赛项，主要约束条件是单个

电机、整体尺寸、单足尺寸（不超过 70mm ×110mm）和供电电压（不超过 3.7V）；  

2．比赛场地增大到 6米长、1米宽，是两个组别（本科院校组、职业院校组）三种

比赛项目（单电机竞步赛、窄足赛、交叉足赛）的共同使用的比赛场地； 

3．窄足赛、交叉足赛，要求两次翻跟斗的动作过程必须在起跑线和两米线（与起

跑线相距 2米的一根平行线）之间完成。 

4．上场比赛前，组织测查规则要求的机器人各项尺寸和“单电机竞步赛”要求的

供电电压等项指标。 

二、比赛任务 

1．双足竞步机器人比赛单电机竞步赛：在比赛场地上，小型单电机竞步机器

人，以双足步行方式移动，从起跑线出发，通过一个长方形比赛区域，完成比赛规则要

求的动作，快速走过终点线。 
2．双足竞步机器人比赛窄足赛：在比赛场地上，小型窄足机器人，以双足步

行方式移动，从起跑线出发，通过一个长方形比赛区域，完成比赛规则要求的动作，快

速走过终点线。 
3．双足竞步机器人比赛交叉足赛：在比赛场地上，小型交叉足机器人，以双

足步行方式移动，从起跑线出发，通过一个长方形比赛区域，完成比赛规则要求的动作，

快速走过终点线。 
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比赛规则 

规则一  比赛场地(场地尺寸有重要变化) 

比赛场地 

场地使用 

下列比赛项目使用： 
1．双足竞步机器人比赛单电机竞步赛(本科院校组) 
2．双足竞步机器人比赛窄足赛(本科院校组) 
3．双足竞步机器人比赛交叉足赛(本科院校组) 
4．双足竞步机器人比赛单电机竞步赛(职业院校组) 
5．双足竞步机器人比赛窄足赛(职业院校组) 
6．双足竞步机器人比赛交叉足赛(职业院校组) 

场地图纸 

起
跑
线

终
点
线

边线

边线

1000mm

6000mm

 
图 1  场地尺寸（6000mm×1000mm） 

 

场地尺寸 

1. 场地为长方形（在水平地面上，将 3张白色实木颗粒板沿短边对齐拼接而成），

长×宽为 7320mm×1220mm。 
2. 比赛区域为长方形，由边线、起跑线和终点线构成，详见场地图纸。场地尺

寸为 6000mm×1000mm。 

场地材质 
1. 场地制作使用 2440×1220×18mm 的白色实木颗粒板。 
2. 场地边线、起跑线和终点线使用 16mm 宽黑色防水电工绝缘胶带。 

场地标识 
1. 使用 16mm 宽黑色防水电工绝缘胶带，在 7320mm×3660mm 的白色实木颗

粒板上，按场地图纸居中对称标识比赛区域。 

制作方法 

1. 建议到当地建材市场购买 2440×1220×18mm 的白色实木颗粒板； 
2. 将 3 张白色实木颗粒板短边贴缝平放在平地上，四周加装 100mm 的护栏，

拼接并固定构成比赛场地（场地上表面板间有缝隙）； 
3. 使用 16mm 宽黑色防水电工绝缘胶带，按照场地图纸标识尺寸，帖出边线、

起跑线和终点线。 
4．在赛道的左右“边线”外侧，标识出与起跑线相隔距离的相对值，用于帮助

认定和记录“机器人走过的距离”。 

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。 

重要变化 1. 比赛场地尺寸为 6000mm×1000mm 。即比赛场地的长度增加到6米，宽度

增加到1米。 

 



 

 4 

规则二  单电机竞步赛 

机器人结构与制作 

机器人结构 
1．单电机竞步机器人，采用单电机驱动（供电电压 3.7V），只有双足结构，要

求以双足直立行走方式移动； 
2．机器人区分正面和背面，要求以箭头指向标识出机器人的正面。 

机器人规格 

1．机器人整体尺寸不超过（长）150mm×（宽）110mm×（高）200mm。规定机

器人前进方向为其宽度方向，机器人正面往前、立正姿势站立时，正对机器人

看去，左右为长度方向，前后为宽度方向，上下为高度方向； 

2．机器人单足尺寸不超过（长）70mm ×（宽）110mm。规定机器人正面往前、

立正姿势站立时，正视机器人单足看去，左右为长度方向，前后为宽度方向； 

3．机器人整体重量不超过 500g； 

4．机器人供电电压不超过 3.7V。 

机器人制作 

1．机器人使用 1 个舵机和 1 个舵控板制作完成，要求自主式脱线控制； 
2．机器人各个关节之间的连接件是刚性体，不允许使用弹性连接件； 
3．参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。 

禁止事项 
1．禁止使用传感器以帮助机器人导航； 
2．禁止使用弹性连接件以便于助力行走。 

比赛计分标准 

比赛时间 1．规定比赛时间≤5 分钟； 

比赛过程 
1．机器人站在起跑线后，裁判发令比赛开始，参赛队员启动机器人。机器人采

用双足直立行走方式，快速向前走向终点线。 

完成赛程 
比赛成绩 

1．机器人站在起跑线后，裁判发令计时开始，启动机器人。机器人双足都跨过

终点线，计时结束，同时记录比赛时间。比赛时间越短，则排名越靠前。 

未完成赛程

比赛成绩 

1．比赛过程中出现下列情况之一，结束比赛，记录“机器人走过的距离”和“走

过这段距离所用的时间”，作为没有完成赛程的队伍比赛成绩的排名依据。 
⑴ 比赛过程中，机器人的某一只单足压线； 
⑵ 比赛过程中，机器人的某一只单足出界； 

⑶ 机器人行走时跌倒，自主方式爬不起来； 

⑷ 在比赛过程中，机器人出现在原地不动的情况，停止时间超过 10 秒； 

⑸ 比赛时间超过规定的最长比赛时间； 

⑹ 裁判认定的其它结束比赛情况。 
 2．“机器人走过的距离”，是指结束比赛时机器人接触地面部位离起跑线最近

点到起跑线的垂直距离。发生出界情况时，踏出赛道边线的那只单足垂直投射

到赛道边线上的投影面离起跑线最近点到起跑线的垂直距离，是出界时“机器

人走过的距离”。 
3．在 6000mm 赛道的两条边线外侧，以 100mm 为间隔，分别标识出与起跑线

的距离数值，即 0（起跑线）、100mm、200mm、300mm、……、5800mm、5900mm、

6000mm（终点线）。用于帮助认定和记录“机器人走过的距离”。 
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继续比赛 

1． 比赛过程中出现下列情况之一，可继续比赛，不影响比赛成绩。 

⑴ 行进过程中，机器人倒地，在没有出界的情况下，可自主爬起继续进行比赛； 

⑵ 裁判认定的其它可以继续比赛情况。 

中止比赛 

1． 比赛过程中出现下列情况之一，中止比赛，不计成绩。即比赛成绩计 0 分。 

⑴ 裁判发令后，机器人在 10 秒内没有启动； 

⑵ 在行进过程中，机器人明显使用非双足直立行走方式行进； 

⑶ 在比赛过程中，参赛队员触碰到机器人； 
⑷裁判认定的其它违规情况。 

压 线 1．压线：行进过程中，机器人单足部分压上赛道边线，认定为压线。 

出 界 1．出界：行进过程中，机器人单足整体踏出赛道边线，认定为出界。 

重要提示 

变化提示 
1．规则中明确指出“比赛过程中机器人一直是往前走的”； 
2．规则中明确指出“禁止使用传感器”； 
3．规则中明确指出“禁止使用弹性连接件”。 

赛前检查 

检查内容 

1．目测检查：单电机结构； 
2．整体尺寸：不超过（长）150mm×（宽）110mm×（高）200mm； 

3．单足尺寸：不超过（长）70mm ×（宽）110mm； 
4．整体重量：不超过 500g； 

5．供电电压：不超过 3.7V； 
6．其它检查：裁判认定需要检查的其它指标。 

 

规则三  窄足赛、交叉足赛 

机器人结构与制作 

机器人结构 
1．只有双足结构，要求以双足直立行走方式移动； 
2．机器人区分正面和背面，要求以箭头指向标识出机器人的正面。 

机器人规格 

1．机器人整体尺寸不超过（长）250mm×（宽）200mm×（高）300mm。规定机

器人前进方向为其宽度方向，机器人正面往前、立正姿势站立（如下图所示）

时，正对机器人看去，左右为长度方向，前后为宽度方向，上下为高度方向； 

2．机器人头部尺寸不超过（长）250mm×（宽）120mm。规定机器人正面往前、

立正姿势站立（如下图所示）时，正视机器人头部看去，左右为长度方向，前

后为宽度方向； 

3．机器人单足尺寸不超过（长）150mm ×（宽）200mm。规定机器人正面往前、

立正姿势站立（如下图所示）时，正视机器人单足看去，左右为长度方向，前

后为宽度方向； 

4．机器人整体重量不超过２Kg。 
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机器人制作 

1．机器人使用不多于 6 个舵机和 1 个舵控板制作完成，要求自主式脱线控制； 
2．机器人各个关节之间的连接件是刚性体，不允许使用弹性连接件； 
3．参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。 

窄足机器人

图片 

1． 窄足机器人的足部结构、关节构造，如下图所示。机器人由与脚底板相邻

的舵机控制机器人的重心左右移动来实现前进，与脚底板相连的舵机平放

在脚底板上，舵机的扭力输出轴与前进方向平行。 

        

图 2  窄足机器人样机图片 

交叉足机器

人图片 

1． 交叉足机器人的足部结构、关节构造，如下图所示。机器人由与脚底板上

部的舵机控制机器人关节的前后摆动来实现前进，与脚底板相连的舵机平

放在脚底板上，舵机的扭力输出轴与前进方向垂直。 

        

图 3  交叉足机器人样机图片 

禁止事项 
1．禁止使用传感器以帮助机器人导航； 
2．禁止使用弹性连接件以便于助力行走。 

比赛计分标准 

比赛时间 1．规定比赛时间≤4 分钟； 
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动作次序 

1．机器人站在起跑线后，裁判发令计时开始，启动机器人，比赛开始。机器人

先向前走 5 步、立正；接着卧下、向前翻跟斗 5 次、起立；再向前走 5 步、立

正；然后卧下（身体向后）、向后翻跟斗 5 次、起立；最后快速向前走向终点

线。 

2．不按指定动作次序运行的机器人，将按次序偏差的次数扣分。每出现一次次

序偏差，就在记录的比赛时间上附加 10秒。 

3．要求两次翻跟斗的动作过程必须在起跑线和两米线（与起跑线相距 2米的一

根平行线）之间完成。否则，在记录的比赛时间上附加 10秒。 

比赛过程 
四个阶段 

1．未完成赛程时，中止比赛的机器人可能位于下列四个阶段中的任何一个阶段。

这时，就会出现完成“阶段 2”的机器人比完成“阶段 1”的机器人距离短的情

况。因此，有必要区分机器人是在哪个阶段中止比赛的。 
2．比赛过程四个阶段 
⑴ 阶段 1：即前翻阶段。向前走 5步，向前翻跟斗 5次，再向前走 5步； 

⑵ 阶段 2：即后翻阶段。向后翻跟斗 5次； 

⑶ 阶段 3：即前行阶段。向终点线走去； 

⑷ 阶段 4：即全程。到达终点线，完成全程。 
3．比赛成绩排名：按阶段 4、3、2、1 的顺序依次排名。 

完成赛程 
比赛成绩 

1．机器人站在起跑线后，裁判发令计时开始，启动机器人。机器人双足都跨过

终点线，计时结束，同时记录比赛时间。比赛时间越短，则排名越靠前。 

未完成赛程

比赛成绩 

1．比赛过程中出现下列情况之一，结束比赛，记录“机器人走过的距离”和“走

过这段距离所用的时间”，作为没有完成赛程的队伍比赛成绩的排名依据。 
⑴ 比赛过程中，机器人的某一只单足压线； 
⑵ 比赛过程中，机器人的某一只单足出界； 

⑶ 机器人行走时跌倒，自主方式爬不起来； 

⑷ 在比赛过程中，机器人出现在原地不动的情况，停止时间超过 10 秒； 

⑸ 比赛时间超过规定的最长比赛时间； 

⑹ 裁判认定的其它结束比赛情况。 
2．“机器人走过的距离”，是指结束比赛时机器人接触地面部位离起跑线最近点

到起跑线的垂直距离。发生出界情况时，踏出赛道边线的那只单足垂直投射到

赛道边线上的投影面离起跑线最近点到起跑线的垂直距离，是出界时“机器人

走过的距离”。 
3．在 6000mm 赛道的两条边线外侧，以 100mm 为间隔，分别标识出与起跑线

的距离数值，即 0（起跑线）、100mm、200mm、300mm、……、5800mm、5900mm、

6000mm（终点线）。用于帮助认定和记录“机器人走过的距离”。 

继续比赛 

1． 比赛过程中出现下列情况之一，可继续比赛，不影响比赛成绩。 

⑴ 行进过程中，机器人倒地，在没有出界的情况下，可自主爬起继续进行比赛； 

⑵ 裁判认定的其它可以继续比赛情况。 

中止比赛 

1． 比赛过程中出现下列情况之一，中止比赛，不计成绩。即比赛成绩计 0 分。 

⑴ 裁判发令后，机器人在 10 秒内没有启动； 

⑵ 在行进过程中，机器人明显使用非双足直立行走方式行进； 

⑶ 在比赛过程中，参赛队员触碰到机器人； 

⑷ 裁判认定的其它违规情况。 

压 线 1．压线：行进过程中，机器人单足部分压上赛道边线，认定为压线。 

出 界 1．出界：行进过程中，机器人单足整体踏出赛道边线，认定为出界。 
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重点提醒 

重要提示 

1．规则中指出“比赛过程的四个阶段”； 
2．规则中指出“禁止使用传感器”； 
3．规则中指出“禁止使用弹性连接件”。 
4．要求两次翻跟斗的动作过程必须在起跑线和两米线（与起跑线相距 2米的一

根平行线）之间完成。否则，在记录的比赛时间上附加 10秒。 

重点变化 

1．双足竞步机器人比赛，增加一项“单电机竞步赛”赛项，主要约束条件是单

个电机、整体尺寸、单足尺寸（不超过 70mm ×110mm）和供电电压（不超过

3.7V）；  
2．比赛场地增大到 6 米长、1 米宽，是两个组别（本科院校组、职业院校组）

三种比赛项目（单电机竞步赛、窄足赛、交叉足赛）的共同使用的比赛场地； 
3．窄足赛、交叉足赛，要求两次翻跟斗的动作过程必须在起跑线和两米线（与

起跑线相距 2 米的一根平行线）之间完成。 
4．上场比赛前，组织测查规则要求的机器人各项尺寸和“单电机竞步赛”要求

的供电电压等项指标。 

赛前检查 

检查内容 

1．目测检查：机器人的足部结构、关节构造； 
2．整体尺寸：不超过（长）250mm×（宽）200mm×（高）300mm； 

3．头部尺寸：不超过（长）250mm×（宽）120mm； 
4．单足尺寸：不超过（长）150mm ×（宽）200mm； 
5．整体重量：不超过２Kg； 

6．其它检查：裁判认定需要检查的其它指标。 
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规则四  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。 

规则五  裁判工作 

1．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．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。 

规则六  比赛进程 

1．比赛过程：参赛队以报名注册顺序决定比赛出场顺序，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：完成赛程的参赛队以比赛时间由小到大依次排序。随后，没有

完成赛程的参赛队以机器人走过的路程由大到小排序，当路程相等时以对应的比赛时间

由小到大排序。若出现最终成绩一样的参赛队，则这些参赛队加赛一场。 
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