附件2：
具身智能作业机器人任务赛规则

一、任务场景
具身智能作业赛包含通用场景和自定义场景两部分。通用场景得分占比60%，自定义场景得分占比40%。
（一）通用场景
参赛队伍的机器人需依次完成开关柜门、投切压板、点按按钮3个关键项，重点比拼机器人抓握、选择、牵拉、按压等基础动作执行能力。详细描述见附录1。
（二）自定义场景
参赛队伍自定义作业场景（选择的场景需从电力行业实际需求出发，对输电、变电、配电等领域的机器人作业能力具备实际指导作用，具体场景不限），在给定场地搭建实机演示环境，展示具身智能机器人作业性能。参赛队伍可采用PPT、视频等形式补充演示，由1人讲解，1-2人操作。
二、任务要求
（一）机器人要求
1.数量要求
（1）每支队伍使用的机器人型号不得超过2种。
（2）通用场景和自定义场景各自最多使用1种型号机器人。
（3）每台机器人可设置1台同型号备用。
2.重量及体积要求
不限。
3.结构要求
不限。
4.控制要求
机器人本体须搭载独立的电源，以全自主作业为宜。
（二）人员要求
1.调试阶段，每个参赛队伍限6人参加。
2.正式比赛时，每个参赛队伍现场讲解人员限1人，操作人员限2人。
（三）其他要求
1.自定义场景中介绍作品使用的PPT、视频等资料，采用16：9的比例。
2.参赛队伍自带机器人系统。自定义中场景需自备模拟演示场景相关配套设备，在给定比赛场地中自行搭建环节演示具身智能机器人自动作业效果。如自备配套设备存在困难，请主动与技术联系人沟通协调。
[bookmark: _Hlk184731729]三、评价指标
[bookmark: _Hlk184731817]（一）通用场景
从任务完成度、操作准确性、操作流畅度、用时控制等方面综合评估。
（二）自定义场景
从创新性、实用性、安全性等方面综合评估。
创新性主要考察所演示功能的价值、技术新颖性与独特性、技术先进性、对其他行业机器人的指导作用。
实用性主要考察实现难度、成本、人工替代性、稳定可靠性等方面。
安全性主要考察技术的自主可控水平。


附录1
通用场景描述
一、开关柜门
（一）场景描述
模拟110kV变电站监测装置标准柜门（带机械锁孔，柜门重量≤5kg，柜体固定于地面上，钥匙预置于柜门左侧指定托盘内，托盘距柜门水平距离5m，距地面垂直高度0.7m）
（二）操作步骤
1. 机器人通过视觉定位，移动至钥匙托盘处，利用末端适配夹爪夹取钥匙；
2. 保持钥匙不掉落，机器人移动至柜门前；
3. 将钥匙精准插入锁孔，顺时针旋转完成解锁，随后用夹爪或推杆缓慢拉开柜门，开门角度≥90°，无撞击柜门现象；
4. 柜门打开后，机器人需将钥匙放回原托盘，完成任务，总体用时不超过5分钟。
二、投切压板
（一）场景描述
模拟变电屏柜内标准二次压板（共10组，每组压板设有固定编号，高度4cm、宽度3cm，间距5cm，初始状态随机）。选择3组压板下达变更状态指令，机器人接收指令完成相应操作。
（二）操作步骤
1. 机器人接收压板投切指令；
2. 机器人通过视觉传感器识别压板编号及初始状态，定位目标压板位置；
3. 采用末端工具通过夹取、牵拉、旋转等操作改变压板状态；
3、 点按按钮
（一）场景描述
模拟变电柜操作面板（面板距地面高度1.5m，设有4个不同功能按钮）。下发操作命令，机器人接收指令完成相应操作。
（二）操作步骤
1. 机器人利用传感器定位目标按钮（指令随机指定1个按钮）；
2. 调整末端工具姿态，对准按钮中心；
3. [bookmark: _GoBack]缓慢施加压力至触发阈值，保持按压状态一定时间，至确认按钮有效触发后缓慢回弹，脱离按钮。q

