附件：
第六届中国研究生机器人创新设计大赛
“企业命题”专项组比赛项目及要求

参加“企业命题”专项组比赛的参赛团队需从下列比赛项目中任选其一进行参赛。参赛团队在参与“企业命题”专项组比赛的同时，也可采用“企业命题”专项组的同一设计作品参评仿真组、部件组、集成组的比赛。	
项目一：输电线路地线除冰机器人
1、 项目背景
电力领域，架空输电线路在冬季暴雪、冻雨等极端天气下，会出现结冰现象。线路上往往会被厚厚的一层冰包裹，严重时会产生断线、倒塔等事故。可能造成规模性停电，给人们生活和国民经济的发展带来重大影响。
导线覆冰，现有直流融冰手段进行去除；地线覆冰暂无有效方法。因此，期望设计一套除冰机器人系统代替人工进行地线除冰，在线路结冰时能够快速部署到线路上并实现高效除冰。
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2、 项目要求
1. 机器人应支持无人机吊装部署入线的方式；
2. 需考虑机器人除冰过程以及上下线过程对线缆无损伤；
3. 除冰机器人本体重量不大于30kg；
4. 除冰机器人除冰速度不小于0.3m/s；
5. 应能去除雨凇，最大除冰厚度不小于15cm（直径30cm）；
6. 系统方案需要考虑到机器人在线上故障后的救援问题。
3、 成果要求
整机实物为佳，附除冰效果视频；或除冰模组实物，附除冰效果视频。
项目二：机器人电子皮肤
1、 项目背景
人形机器人技术的崛起，带动相关下游传感部件、执行部件、传动部件、算力设备等行业飞速发展。人形机器人的技术提升依赖于感知单元，传统的力反馈、接近传感器适用于结构化场景，对于人形机器人这样非结构化的应用体而言，柔性力反馈、接近传感器（电子皮肤）更加适用。柔性电子皮肤作为人形机器人产业中的重要一环，将成为未来最具市场潜力的产业方向。
2、 项目要求
1. 设计的电子皮肤应能感知触碰或接近，宜具备温度感知能力；
2. 设计的电子皮肤应具备柔性，宜具备延展性，宜具备大面积感知能力；
3. 设计的电子皮肤厚度应不超过3-5mm，宜小于2mm；
4. 设计的接触型皮肤传感器宜具备力感知，分辨力＜0.1N。
项目三：操作机器人
1、 项目背景
项目来源于企业实际需求。特定场景下的机器人往往限于观察任务，排查指定的异常和问题，操作机器人在于发现问题后解决问题或直接执行某种操作任务，并在任务执行完毕后通过视觉或传感器反馈确认任务的执行情况。操作机器人及其技术对解决实际生产问题意义重大。
2、 项目要求
总体要求：设计的操作机器人应具有自主导航模块、视觉检测模块和机械臂执行模块，用以解决特定的操作任务（不限定具体的执行任务）。
1.导航定位精度不小于±3cm，导航方式不限于激光或视觉；
2.机械臂末端定位精度不小于±1cm；
3.具备视觉检测模块，可通过视觉检测引导作业、确认任务执行情况或作业场景情况；
4.机械臂宜具备动态避障、阻抗、导纳控制或混合力位控制等。
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