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团体赛只进行实际操作比赛。按实际操作最终得分进行排名。
一、内容与标准
团体赛实际操作竞赛参考市场上企业实际应用技能。要求选手完成安装工装夹具并编程控制比赛机器人完成下述任务。整个流程一共循环5次。应用图例见附件3.1《应用场景示意图》。
箱子通过传送带到达上料机器人(上料机器人主要用于箱子搬运，运行程序已经编写完成，不需要选手编写)前方的上料区域，上料机器人抓住箱子，并随机摆放在另一条传送带上，箱子随输送带到达检测区域，触发到位传感器。比赛机器人接收到到位信号后通过视觉系统识别出箱子位置以及旋转角度，驱动触摸笔点击裁判系统屏幕上随机出现的目标点，裁判系统根据点击准确度，将会显示得分，点击完成后比赛机器人将箱子抓回第一条传送带上，循环运动。
二、比赛项目
（一）工业机器人系统I/O配置（外部I/O输出信号）。
（二）程序编制与调试（包括机器人手动操作、机器人运行程序编制）。
（三）视觉系统应用（通过视觉系统采集、处理图像，并输出结果）。
三、时间
竞赛时间限120分钟以内，以赛前要求为准。
四、考场准备
（一）场地：由主办方与承办方根据报名情况确定，详见参赛证；
（二）设备：小型6轴机器人（数量以报名选择设备为准）。
（三）考场设置：见附件3.1《应用场景示意图》
（四）每个比赛场地安排2名裁判员全程监督。
（五）视觉系统由主办方提供
（六）电子计时器
（七）夹具
（八）传送带
（九）辅助机器人（搬运作用）
（十）比赛用箱子及裁判系统
（十一）其他物品
五、竞赛流程
（一）裁判员示意比赛开始后，参赛队员才能接触机器人进行调试，并按下计时器开始记录完成时间。
（二）参赛队员完成任务后通知裁判员结束比赛，并按下计时器停止记录完成时间，裁判员记录完成时间。比赛时间到后即使未完成机器人调试，参赛队员也需立即停止操作机器人。
（三）比赛阶段中，每个团队须派出一名选手操作机器人，使其自动运行。裁判员负责记录每次运行得分。
注：若比赛期间出现机器人碰撞，立即取消比赛成绩。
六、评分标准
由裁判员在5次循环中，取其中3个最高成绩，成绩总和为最终得分并依次进行排名，取前6个优胜团体予以表彰（当出现分值相同时，以完成时间短者居前）。
七、注意事项
（一）机器人程序自动运行时不能全速，需要在安全速度内运行，具体以实际设备安全速度范围为准。
（二）比赛期间出现碰撞问题则直接取消参赛资格。

说明：比赛系统的详细说明和场地设备布局将由组委会另行公布。

