4第一章 介绍


41.1 什么是RoboCup@Home


41.2 组织机构


41.2.1 执行委员会


41.2.2 技术委员会


41.2.3 RoboCup@Home 网站


41.2.4RoboCup@Home 邮件列表


41.3 比赛


5第二章 竞赛理念


52.1 规则的简单集


52.2 自治


52.3 目的是为了应用


52.4 社会实用性


52.5 研究价值


52.6 时间限制


62.7 没有标准场景


62.8 吸引力


62.9 共同体


62.10 期望能力


7第三章 规则


73.1 场景


73.1.1 墙


73.1.2 家具


83.2装备


83.2.1 最大人数


83.2.2 机器人


83.2.3外围设备


83.2.4无线通信


93.3 比赛前的程序


93.3.1 报名


93.3.2 网页和队伍描述文档


93.3.3 资格认证


103.4比赛中的程序


103.4.1测试的数目


103.4.2重新开始测试


103.4.3测试的阶段


103.4.4 进入场景


103.4.5时间限制


103.4.6 裁判员


113.4.7 计分系统


113.4.8 测试


113.4.9 公开挑战赛


12海报


12设置和陈述


12表演


12评判委员会的问题


12评价的标准


13计分


133.4.10决赛


13设置和陈述


13表演


13评价的标准


14评判委员会的问题


14获胜者


143.5 特别奖


143.5.1 创新奖


15第四章 具体的测试


154.1跟随和引导


154.1.1通用规则


154.1.2 阶段1： 概念证明


154.1.3 阶段2： 常规适应性


164.1.4计分系统


164.2 导航


164.2.1通用规则


164.2.2 阶段1：概念证明


164.2.3阶段2：常规适应性


174.2.4 计分系统


174.3操作


174.3.1任务


174.3.2 技术说明


174.3.3 设置


174.3.4 阶段1：概念证明


174.3.5阶段2：常规适应性


184.3.6计分系统


184.4 谁是谁？


184.4.1 常规规则


184.4.2 阶段1：概念证明


184.4.3 阶段2：常规适应性


194.4.4 计分系统


194.5 模仿游戏


194.5.1 动机


194.5.2 任务


194.5.3 技术说明


204.5.4 阶段1：概念证明


204.5.5 阶段2：常规适应性


204.5.6 计分系统


204.6 失物招领


214.6.1 通用规则


214.6.2 阶段1：概念证明


214.6.3 阶段2：常规适应性


214.6.4 计分系统


22缩略语





第一章 介绍

1.1 什么是RoboCup@Home
RoboCup@Home是一项新赛事，该赛事重在真实世界中的应用以及同自主机器人之间的人机交互。目的在于激励实用机器人在日常生活中辅助人类方面应用的发展。
1.2 组织机构

1.2.1 执行委员会

执行委员会由理事会和每个赛区的代表组成。
1.2.2 技术委员会

技术委员会（Technical Committee）负责赛事的规则。

1.2.3 RoboCup@Home 网站

官方网站上包含所有的规则，并且列出了已经注册的参赛队。

http://www.roborupathome.org/
1.2.4RoboCup@Home 邮件列表
官方的邮件列表：

robocup-at-home[at]ais.fraunhofer.de

你可以通过以下链接加入到邮件列表中：

http://lists2.ais.fraunhofer.de/mailman/listinfo/robocup-at-home
1.3 比赛

该赛事包括一系列具体的测试和一个公开挑战赛。比赛场景是我们日常生活中的一部分。

整个比赛以决赛作为结束。只有五个最高等级的队伍能进入决赛角逐冠军头衔。
第二章 竞赛理念

ROBOCUP@HOME比赛建立在一系列关键的理念标准的基础上。这些标准可以理解为比赛在常规理念上的共识。
2.1 规则的简单集

考虑到在RoboCup@Home竞赛中可能会出现的不同的，通用的以及可被学习的方法，规则集应尽可能地简单。不过，为了避免在竞赛中出现对规则的讨论，这些规则应当非常具体从而不会产生歧义。

2.2 自治

所有参与RoboCup@Home竞赛的机器人必须是自治的。
2.3 目的是为了应用
为促进技术上的进步和保持竞赛的趣味性，场景和测试在复杂度上会逐年稳步增加。在开始阶段必要的能力经过测试之后，将来的测试将会越来越侧重于真实的应用。在测试的数量上也会逐年增加。实用的，鲁棒的，通用的，性价比高的，适用的方案在RoboCup@Home中将会受到奖励。

2.4 社会实用性

竞赛以及它所含的测试应当提供社会实用性的结果。目的在于使公众对自动机器人应用的可用性感到信服。这一点可以通过展示机器人在日常生活的情形下直接辅助人类的应用来实现。例如：个人机器人助理，盲人引导机器人，老年人护理机器人等等。这类社会实用性的结果在RoboCup@Home中会受到奖励。
2.5 研究价值

RoboCup@Home不应仅仅展示今天什么可以实现，而且应当展示新方法，即使它们仍然不是完全适用或是需要特别的配置或是设置。因此具有高度研究价值的方法会受到奖励。

2.6 时间限制

设置和完成测试的时间一样是非常有限的，这样是为了让更多的队伍参与比赛，同时也鼓励简单的设置过程。

2.7 没有标准场景

为竞赛准备的场景应当是简单并有效的，世界范围内通用而且造价低廉。既然不确定性是我们理念中的一部分，在RoboCup@Home赛事中将不会提供标准场景。但可以肯定是，比赛场景在比赛承办的城市是典型的。
场景是人们在日常生活中能见到的。它可能是个家庭的场景，比如一个起居室、一个厨房，但是也有可能是办公环境、公园、超市、餐厅等等。只要测试可以进行，比赛的场景应该每年都会变化。
2.8 吸引力

竞赛应该对观众和公众有吸引力。因此一个非常能吸引眼球和很好创意的方法会受到奖励。

2.9 共同体
尽管在比赛中不得不互相竞争，RoboCup@Home赛事的成员们仍然期望一起合作以及交换知识来推动技术的发展。RoboCup@Home email list用于和其它队伍联系，以及讨论赛事的具体问题，例如规则变化，新测试提案等等。所有的参赛对都可以在每年比赛之后的会议上就相关研究发表自己的文章。
2.10 期望能力

以下列出目前在RoboCup@Home 的测试中看重的期望的技术能力。
· 动态环境中的导航

· 快速和简单的标定和设置

· 物体识别

· 物体操作
操作对于几乎以后家用机器人的每一项应用都很很重要

· 人的识别
· 人机交互

比赛的一个目的是鼓励用语音和姿势来与机器人进行自然的交互。

· 语音识别

· 姿势识别

· 机器人实用性
RoboCup@Home 致力于机器人在日常生活中的应用。
· 环境智能
同周边设备进行通信，从Internet获取信息，例如：向机器人询问天气，读写电子邮件等。
第三章 规则
3.1 场景

3.1.1 墙

场景包含一个起居室和一个厨房，为产生房间环境的印象，室内场景为墙所包围。这些墙由标准建筑材料来建造，要求光滑表面，无色彩，最小高度为60cm。最大高度没有指定，但当然观众仍然要能从外面观看。透明的玻璃材料此时不能被使用。比赛过程中，墙是固定的，不能被移动。
3.1.2 家具

在图3.1中给出了一个场景的例子。请注意实际的场景会看来有所不同。场景中会布置一些典型的物品，但是物品的数量和种类没有指定。最低的配置包括一个小餐桌和两把椅子，一个沙发，一个打开的橱柜，或是小桌子，上面有电视和遥控器，橱柜里有一些书，在厨房里有一个电冰箱，里面有一些罐头和塑料瓶。在起居室的入口有一扇门，门上有一个手柄（不是球形捏手）。既然机器人应当能在真实世界中执行任务，场景因此不是固定的，而且可能会在没有进一步通知的情况下改变。改变会影响场景中物体的位置。
[image: image1.emf]
图3.1：一个场景的可能配置。实际的布景很可能与图片所示不同，而且在比赛中，物品的位置可能会变化。
3.2装备

3.2.1 最大人数
注册的最大人员数是不受限制的，但组织者在队伍区提供的桌子仅能供四人使用。除非有其它情况出现，参加测试的最大人数是2。在测试的设置阶段、公开挑战赛和决赛中，进入场地的人员数量上都没有限制。

3.2.2 机器人

任何能够在规则的室内环境作业的机器人都可以参加比赛。高度不能超过2米，重量不能超过150公斤。机器人操作起来必须是安全的，不能对人或环境有害。因此所有机器人必须有急停按钮，而且安置在易于触摸的位置（建议在顶部）。机器人也必须能通过规则的门口（200×80cm）。每支参赛队用于比赛的机器人注册的最大数量是2。除非有其它方面的情况，每个测试只允许用一个机器人，但在公开挑战赛和决赛中两个机器人可以同时使用。对不同测试可以使用不同的机器人。
3.2.3外围设备
任何不是参赛机器人的一部分且代入比赛场景内的事物都称为外围设备。只要不对其他人员和机器人不造成伤害，外围设备的数量没有限制。设备必须是容易携带，并且在测试后能够在数秒内清除的。在第一阶段，除非有特别的声明，外围设备的数量是没有限制的。在第二阶段，可使用的外围设备的最大数量是2。在公开挑战赛和决赛时，对外围设备的数量没有限制。Logo、条幅等是不能作为设备带进场景的。外围设备也可以包括外部的用于分布式计算的计算机，头戴式耳机，外部的传感器，也可以是“自然”物体，例如一本书、一个玻璃杯等等。技术委员会（TC）有权利拒绝某个设备带入场景内。如果你不确定某件设备能否带入比赛场景内，请提前与TC联系。
3.2.4无线通信
在无线通信方面，将会提供一个IEEE802.11b标准的WLAN Router（Max 11Mbit）。为ROBOCUP@HOME提供一个频道。如果使用WLAN，Router和频道只能用来通信，避免与其他联赛相互干扰。每台电脑的最大速率设为2Mbit。在大厅内，私人不能使用WLAN。每个参赛队的桌上都会提供提供一个联接Internet的网线。如果需要多台机器互联，每个参赛队可以自己携带LAN Hub和网线。
在比赛过程中，只有正在比赛的队伍允许使用WLAN Router和频道。但是，组织者不能保证无线通信的可靠性和性能。因此，即使因为何种原因，导致网络不能完全正常工作，参赛队也应该准备设置、启动机器人、参加测试。
3.3 比赛前的程序
3.3.1 报名

每年关于报名的日程有四个阶段

1.准备参赛

2.预注册

3.资格认证

4.对有资格参与的队伍正式注册

阶段1和阶段2将在邮件列表中通知。
预注册需要一个参赛队伍的描述文档，一段视频和一个网页。

3.3.2 网页和队伍描述文档

网页应当包含机器人的图片和视频，方法的描述，以及有关科学成果、相关出版物、队伍成员和以前RoboCup的参赛情况的信息。
队伍描述文档至少应该包含以下组成部分：
· 队伍的名称

· 联系方式

· 网址

· 参赛队员

· 硬件描述

· 软件描述
更好的是，它应该包含如下部分：
· 创新的科技（如果有的话）

· 机器人的照片

· 研究的重点/研究兴趣

· 对于其他研究团队该系统的可重用性

· 日常生活中机器人的实用性
队伍描述文档应包含技术和科学方法方面的细节，但网页应当为更广泛观众而设计。网页和队伍描述文档必须用英文。
3.3.3 资格认证

在资格认证阶段，技术委员会就参赛队提供的资料做出选择。评估标准包括：

· 在以往竞赛中的表现

· 队伍描述文档

· 视频

· 网页

· 相关科学文献/出版物

· 方法的新颖性

· 对RoboCup@Home赛事的贡献（例如测试提案，事务组织）
3.4比赛中的程序
3.4.1测试的数目

比赛包括若干个具体的测试，公开挑战赛（参见3.4.9）和决赛（参见3.4.10）。参加公开挑战赛，参赛队必须参加至少一项其它的测试。一支参赛队伍最多可以参加4项测试（不包括公开挑战赛）。参赛队不用参加公开挑战赛也可以获得参加决赛的资格。
3.4.2重新开始测试
在测试中，每支队伍有1次机会申请重新开始测试。虽然测试重新开始，但是计时不重新开始。
3.4.3测试的阶段

第一阶段称为“概念证明”，而且在由参赛队指定的场景下完成，用于展示他们的方法是可行的。第二阶段紧随第一阶段，被称为“常规适应性”，而场景景则由RoboCup@Home技术委员会指定。对于每个测试，这两个阶段的详细规则在测试描述中描述。如果一个队伍没有或不能参与测试的第一阶段，那么它将不能参加第二阶段的测试。这么规定的理由是：如果机器人根本就没有移动，那么在第二阶段它很可能也不会移动。
3.4.4 进入场景

所有队伍的进入场景的时间表由TC统筹安排，比赛间隙可以用来做准备或调校。有的时间段要限制进入场景的队伍数量，有的时间段对所有的队伍开放。
3.4.5时间限制

测试中每个阶段的时间限制是10分钟。这包含了设置的时间。如果参赛队在规定时间内没有通过测试，就失去了这个阶段测试的资格。
3.4.6 裁判员

来自两个不同队伍的两个成员——不是来自当前正在表演的队伍——作为每个测试的裁判员。出现不同判决时由TC仲裁。对不提供裁判员的队伍，没有即时出现进行裁判将会导致得分的大量减少。而且不提供裁判将会被记录，可能作为下一年不准参加预注册的原因。在比分相等或者非常接近的情况下，不提供裁判的队伍会处于劣势。队伍也可能失去参加决赛的资格。
3.4.7 计分系统

测试和公开挑战赛的得分的总数决定谁能进入决赛。许多队伍都能完成的测试给分较少，而仅有少量队伍能完成的测试给分较高。这是刺激参赛队解决更加困难问题的一个自然方式。得分系统是标准化的。

测试中每个阶段都可得分。所以可能会有许多队伍在“概念证明”阶段中成功，因此在此测试上获得较少分数，但仅有少数能在第二阶段中成功的队伍将因此而获得更多分数。

测试的每个阶段（大约）有1000分用于分配。如果测试是布尔型的，那么分数就是：1/（获胜队数目） × 1000。如果测试是基于名次的，第一名得到最多分数，第二名，第三名依次减少……对名次求和（例如：三个获胜者：＝1＋2＋3＝6，四个获胜者：＝1＋2＋3＋4＝10），从而第一名得到分数总数的3/6，第二名是2/6,第三名是1/6，或者是4/10，3/10，2/10和1/10。用伪代码描述如下：
N ＝ 获胜者总数
//计算分数乘数
Ntotal = sigma N (从1到N)

P = 1/Ntotal * 1000;//和布尔函数情况下一样
//计算获胜者的分数
i = N;

for(int R = 1; R <= N; R++)

{

第R名得到i*P点分数
//第一名得到最多点数而最后一名得分最少
i--;

}

表格1显示了在基于排名的测试下获胜者数量为1到10时的得分。
计算分数的代码用Java，c/c++编写，在windows下运行，可以从@Home网站（www.robocupathome.org）下载。
3.4.8 测试
在开始三天的比赛中，测试以混合顺序举行。测试是评估机器人在特定任务中表现的简短而有效的方法。队伍可以在每个测试的每个阶段分别积分。分数取决于记分系统是名次式的还是布尔函数式的（“成功”或者“不成功”）。除此之外，公开挑战赛和决赛将在赛程的第4天和第5天举行。
3.4.9 公开挑战赛
公开挑战赛（OC）在决赛举办之前举行。在公开挑战赛中，可以自由选择能力进行示范。示范应按照赛事的目的和标准。由TC选出的具有技术和科技背景的评判委员会决定排名。

海报
在比赛开始前，关于机器人、采用的技术以及方法的海报必须至少展示一整天以上。所以如果OC在周六开始，那么海报必须在周四张贴在指定的位置。海报会影响在OC中排名。海报必须用英文。如果参赛队为RoboCup准备了海报，那么队伍没有必要另做一张海报。一张海报就足够了。展示区只能保证一张海报的空间。
设置和陈述
在机器人设置时间（最多10分钟），队伍必须做一个5分钟的英文陈述。可以使用无线麦克风和投影仪。主持人可能会问一些关于队伍、机器人等方面的问题。陈述会影响排名，陈述将持续5分钟。

表演
表演最多持续5分钟。现场会提供无线麦克风/头戴式耳机，队伍向观众说明当前的行为或者对机器人下达语音指令。表演期间，主持人可能会向队伍提问。这些都是由英文完成。

评判委员会的问题
表演之后，评判委员会有5分钟的时间向队伍代表提出若干个科学/技术方面的问题。提问是用英文，会影响排名。

评价的标准

评价的标准建立在2.10所描述的期望能力以及下面列出的评判委员会的标准的基础之上：

· 同观众交互的方法（陈述）
· 社会适用性/日常生活的实用性

· 人机交互

· 自治

· 难度

· 成功与否

· 海报/科技价值

· 评判委员会的问题

计分

在OC中的分数是常规测试的两倍。分数是基于排名的。

3.4.10决赛
赛事以在最后一天举行的决赛作为结束。五支得分最高的队伍参加决赛。规则和公开挑战赛中的相同，但评判委员会的评价标准有所不同。评判委员会由不同背景的人组成，不仅仅局限于机器人领域。

决赛中的展示没有必要和公开挑战赛中的不同，也没有必要和公开挑战赛中的相同。
设置和陈述

在机器人设置时间（最多10分钟），队伍必须做一个5分钟的英文陈述。可以使用无线麦克风和投影仪。主持人可能会问一些问题。陈述应该能让观众和评判委员会清楚他们将看到什么。陈述会影响排名，陈述将持续5分钟。

表演

表演最多持续5分钟。现场会提供无线麦克风/头戴式耳机，队伍向观众说明当前的行为或者对机器人下达语音指令。表演期间，主持人可能会向队伍提问。这些都是由英文完成。

评价的标准

评价的标准建立在2.10所描述的期望能力以及下面列出的标准的基础之上。对于每个评判委员会的成员而言，每项标准的最高分数是10分。决赛的胜者由最后的总分决定。
· 实用性/设置的简单性
· 社会适用性/日常生活的实用性

· 人机交互

· 表演的创新性/陈述
· 难度

· 成功与否

· 之前的表现（Pp）, Pp的计算公式为：
Pp =(队伍在之前回合的得分/之前回合中表现最好队伍的得分)*10
评判委员会的问题

表演之后，评判委员会有5分钟的时间向队伍代表提出问题。因为评判委员会的大多数成员都不是来自机器人领域提出的问题，所以提出的问题可能不是科技方面的。提问是用英文，会影响排名。

获胜者
赛事的获胜者是在决赛中得到最佳名次的队伍，这与以前获得的结果是独立的，除了Pp。
奖项将设一、二、三等奖。所有进入决赛的队伍都将获得证书，以证明他们进入了RoboCup@Home的决赛。
3.5 特别奖
3.5.1 创新奖

为了表彰在科学和技术上突出的成果，其中的一支参赛队将被授予特别创新奖。重点是为RoboCup@Home团体提出了可用的机器人组成部分和可用的技术。
在公开挑战赛之后，RoboCup@Home联赛的执行委员会成员将会提名这个奖项的候选人。由TC决定胜者。TC成员或者执行委员会的成员不能给自己的队伍投票。
表格3.1：在排名系统中的分数分配
[image: image2.emf]
第四章 具体的测试
4.1跟随和引导
在家庭场景中，机器人需要不中断的跟随一个人（引导者）绕过随机的障碍物。在机器人到达终点后，机器人必须能够自己回到出发点，从而表明机器人的引导能力。
4.1.1通用规则
这是一个单机器人测试。因此，多机器人是不允许的。

标定  在测试开始前，引导者站在机器人前大约1米的地方，大约1分钟。这段时间可以用来标定。与机器人之间，只允许用自然的交互方式进行标定（语言、姿势、一键式按钮）。
跟随  在这个时候，测试开始，引导者开始从起点走向终点，途中要求经过若干个预先指定的路标点。机器人应该也要穿过这些路标点。路径由TC决定，且赛前是不公布的。障碍物可能会出现在场景中的未知的地方。但是可以保证在整个路径上至少有90cm的自由空间。整个路径的长度为10到20米之间。
引导者和机器人间的最大的距离大约是2米。当机器人离引导者超过2米时，引导者被允许停下。机器人必须在十秒之内赶上引导者。裁判将会示意引导者是否机器人与引导者的距离已经太远了。场景中唯一移动的事物是引导者。裁判要一直待在机器人的后方。

引导者到达终点时可以通过自然的交互方式与机器人沟通。队伍将选择交互的方式（限定于使用姿势或者语音），具体的动作由引导者完成。

引导  当机器人收到引导者的信息，它应该开始向起点返回，并且回到起点时必须进行声明。机器人到达起点（即半径为50cm范围以内）且成功声明的时候记为终止时间。在机器人返回的过程中，引导人和裁判需要站在机器人的后方。
4.1.2 阶段1： 概念证明
如果需要的话，团队被允许用他们自己的辅助技术（例如颜色标记、雷达收发机、额外的传感器等）来演示机器人的此能力，它们可以安装在机器人上、固定在引导者身上（引导者必须为团队成员）或者场景中。起始和结束位置以及障碍物的位置由大赛的技术委员会决定。引导者可以以任意速度行走，但是必须沿着指定的路径，而且不能朝着机器人往回走，除非裁判示意这么做。
4.1.3 阶段2： 常规适应性
大赛技术委员会在团队之外选择一名引导者。标志物或其他辅助技术不能被引导者携带或者固定在身上，或者放置在场景的任何地方。引导者以正常但未指定的速度行走。对于所有参赛队而言，行走的速度差不多相同。
4.1.4计分系统
每个阶段分成三个部分，每个部分各占1/3的分数。
也就是说，每个队伍的得分来自：
1. 跟随中至少经过了一半的路标点的分数的1/3

2. 跟随中一切都很顺利的分数的1/3

3. 在引导环节完成的很完美的分数的1/3（即使在跟随环节完成并不完美这个环节依然可以拿分）
4.2 导航
机器人必须能够在室内环境中向目标或目的地安全地自主行走。
4.2.1通用规则
机器人必须在5分钟之内访问场景中4个分开的地点或者目标，每个目标之间至少间隔4米。当机器人认为已经到达了指定的地点，机器人需发出5秒钟左右的声音或是视觉信号。当机器人距离目标不超过1米就意味着机器人已经到达了目标。起点、终点和障碍物的位置事先都不知道。测试中可能用到的目标物体会在赛前出现在列表中。触摸机器人是不允许的。出现以下情况将视作失败：撞击物体或者人，在指定时间内没有到达目标。距离由裁判估测。由裁判计时。接近地点意味着距离在1米以内。只能使用语音。语音必须使用英语。
4.2.2 阶段1：概念证明
给机器人一个语音指令，例如：“去电视那”或者“去门那”，机器人必须安全的不接触任何物体的到达指定地点。团队成员被允许选择机器人到达的地点。外围设备允许使用。外部计算机允许使用。

4.2.3阶段2：常规适应性
大赛技术委员会选择机器人需到达的地点，并且只使用由技术委员会认可的指令。例如 “去电视机那”而不是 “去电视那”。机器人必须在到达3个地点后返回到出发地点。地面上放置3个小的物体。这3个物体放置的方式应该能让机器人能够环绕它们行走。机器人必须避免这些物体。除了无线麦克风，其他外围设备是不允许使用的。外部计算允许使用。
4.2.4 计分系统

按访问地点的个数递减的顺序进行排名。如果访问的地点数为0，该队将没有分数。如果多支队伍访问的地点数相同，由完成的时间来决定队伍的排名。
4.3操作
4.3.1任务
机器人必须完成下列任务中的一项：

1. 通过拧动手柄（不是球形捏手）打开门从而穿过门口

2. 打开冰箱门取出一罐饮料 

3. 抓取一个物体（从地板上）并且能够运载这个物体
4.3.2 技术说明
因为家具由赞助商提供，所以你不能确定冰箱上是否由适合的手柄。因此，如果需要的话，参赛队可以自己带来手柄安装在冰箱上。手柄不能超过最大的体积（20*20*20）cm，并且不能包含任何电子电气设备。在冰箱不会被永久改动的情况下，参赛队自己的手柄可以安装在冰箱上。也就是说，不能钻孔，表明不能被刮擦或者其他任何方式的破坏。胶水如果留下了永久的标记也是不能允许的。因为冰箱很可能是借用的，所以冰箱在归还时的情况需要与借用时大致一样。
4.3.3 设置
队伍选择一项任务。机器人开始的地点必须距离门、冰箱、要操作的物体至少3米以上。
4.3.4 阶段1：概念证明
测试成功，如果机器人：

1. 穿过了门口
2. 取出了一罐饮料

3. 运载物体2米以上

团队可以选择机器人的起始位置。在阶段1允许使用外围设备。甚至允许你带来自己的物体，或者饮料，或者可以在门（手柄）上放置某些东西。

4.3.5阶段2：常规适应性
测试成功，如果机器人：

1. 如果穿过门并且关上门

2. 从冰箱里取得饮料并且又轻轻的关上了冰箱门

3. 抓取了一个物体并且将物体从TC指定的地点运载到出发点

说明：

通用：技术委员会选择精确的出发点。不允许使用外围设备。
物体-任务：技术委员会选择物体所在的位置。参赛队不允许对物体做任何的改动。

门-任务：门是向外开还是向内开在测试前是不知道的。参赛队不允许对门上的手柄做任何的改动。
4.3.6计分系统

布尔型
4.4 谁是谁？

机器人应该能自主地认出人。不经过手动标定，机器人能够向一群人做自我介绍，并问他们的名字，记住他们，并且能够在再次碰见他们时能够认出他们。

4.4.1 常规规则

机器人要在规定的时间内记住一些人。机器人可以问问题。人回答问题时可以使用一些关键词组，例如：“我是<名字>”。机器人应该能够区分开认识和不认识的人。不允许使用键盘，只能够使用语音。人必须正脸面对机器人而不能够摆一些姿势来迷惑机器人。场景中没有其他的障碍。

4.4.2 阶段1：概念证明

由参赛队选择4个人（他们可以任意穿着来使机器人识别出他们）和1个陌生人。这个陌生人是在其他参赛队员和技术委员会成员中随机挑选出来的。挑选出来的人按照参赛队的要求一个挨着一个牌号队形。机器人经过人并且向每一个人做自我介绍。机器人有5分钟时间来提问并且记住人的名字。
陌生人和刚才4个人混在一起，并且随机的排队。机器人经过他们并且说出他们的名字。当它遇见陌生人时，它应该能够清楚的表明它不认识这个人。

4.4.3 阶段2：常规适应性

4+1个人由技术会委员会随机地从其他参赛队、技术委员会成员和观众中选出。开始和阶段1相同。在识别阶段，4+1个人分散在场景中，而不是排成一排。开始的位置以及人们在场景中如何分布由TC指定，并且每个队的情况可能不尽相同。一旦分开，每个人移动的范围不能超出50cm。机器人应该在5分钟内找出并且识别出尽可能多的人。

4.4.4 计分系统

阶段1

布尔型，不过有下面附加的条件：

测试中允许出现一个错误，但是只能获得一半的分数。
阶段2

基于排名，取决于找到并且正确识别出的人数。
4.5 模仿游戏
机器人应该能够参与协作性、交互性的人－机任务。

4.5.1 动机

@home 精神的核心是机器人将会成为协作性越来越强的智能体。机器人能够和人类一起完成事情，例如如：人们在清洗碟子的时候，机器人完成烘干的任务；或者人们往一件家具上拧紧螺丝的时候，机器人帮忙稳定好家具。这要求机器人能够看见人们在做什么，知道如何才能适合整个计划，并且，如果它知道该做什么的话，投入进来，提供帮助。模仿游戏是这个人机协作的任务的第一步。它要求机器人能够从视觉或者语音来判断人们做了什么事情，并且响应，在这种情况下，是和人做同样的事情。因此，它把视觉（或者是语音处理）和物体操作并列地结合到一起。这是自然协作的核心。我们可以想象，在将来，机器人将会响应协作计划中下一个动作，例如：观察人的动作后，接过湿碟子，烘干，并且放好。值得一提的是，这个领域的进展是有重要意义和适时的科学价值的。
4.5.2 任务

机器人和人各有一套相同的积木。机器人和人轮流取积木。机器人模仿人的操作，所以在游戏的最后，机器人和人的积木的配置应该是一样的。人开始时将自己的一块积木放在起点，机器人要判断哪一块积木被选中以及积木被放到什么地方。这个涉及到视觉动作识别。在简单版本中，人可以同时“告诉”机器人他/她刚刚做了什么动作。这个涉及到语音识别。接下来，机器人从自己的积木中选出一块，并把它放到起点位置。人接着选中并且放置第二块积木，机器人必须模仿人的动作（通过视觉或者语音指令）。为了是比赛难度更大一些，人可以把一块积木放在另一块的上面，堆在一起。如果机器人成功地模仿了人的动作，且最后积木的配置也一样，那么这个游戏就算成功完成。
4.5.3 技术说明

积木必须是边长2-5cm的立方体，每块积木的颜色和纹理样式不同，以便从视觉上能够辨认出每一块积木。参赛队可以携带自己的立方体。应该有两套立方体－一套是机器人的，一套是使用者的。只要满足任务的要求，立方体的形状是可变的。

值得注意的是，这个任务里没有移动和导航的要求。机器人可以是静止的。

4.5.4 阶段1：概念证明
这项任务由队员和机器人一起完成。在简单版本中，使用者可以将他/她的积木放在指定的方位，而机器人的积木开始可以放在一个指定的位置，便于识别和操作。每个使用者和机器人操作的物体数量是4，如果机器人（通过视觉或者语音）正确识别了所有的动作，并且按照正确的顺序操作了所有的积木，那么概念证明阶段就算成功。在推积木时可以容许一个错误。
4.5.5 阶段2：常规适应性

评判委员会的一个成员充当使用者，与机器人一起完成这个任务。使用者应该是积极协作的，也就是说，他/她不应该有意去“破坏”这个系统，而应该尽可能地协作。使用者和机器人的积木在开始时都由使用者放在事先指定可见的区域里面。如果要求堆积木，参赛队可以指定使用者不能超过的最大高度。
4.5.6 计分系统

阶段1

布尔型
阶段2

按照计算值递减的顺序进行排名
S = CM · min(3,SH) · N

这里

1.指令模式（Command Mode <CM>）
a) 视觉动作识别（CM = 2）

b) 语音指定动作（CM = 1）

2.堆积高度（Stack Height<SH>）
a) SH = 1 比如，没有堆积

b) SH > 1 堆积的最低高度是2，所以 SH = 堆积高度

3.成功操作的物体数量

a) 10 ≥N≥ 1
如果S = 0，该队将没有分数。
4.6 失物招领

机器人应该能够在有限时间内找出事先藏在场景中的物体。

4.6.1 通用规则

在机器人前展示一件或者更多物体。然后将机器人的眼睛蒙上，将物体藏在场景的某个地方，藏匿点距离机器人的出发点至少5米以上。当放置好物体后，拿掉机器人的眼罩，用类似于“机器人，请找到<物体名称>”的关键词组开始测试。这个时候开始计时。当机器人找到物体时，它可以发出响声，或者说一些语句，比如：“我在这里找到了<物体>！”。找物体的时间是3分钟。机器人必须在50cm以内面对物体，并且声明它已经找到了物体。
物体应该以“公正”的方式藏起来，也就是说，放在地板或者桌子上、沙发或者椅子上，这么做的目的是为了让机器人以某些姿势在环境中能有一个清楚的视野。机器人不必为了看到物体而以任何方式来改变场景（例如拿起枕头）。
只允许自然的交互（语音，姿势）。

4.6.2 阶段1：概念证明
参赛队的一个成员可以给机器人展示一个物体（也可以为它命名）。机器人有1分钟的时间按来标定这个物体。参赛队可以携带自己的物体。参赛队可以自行决定物体藏匿的地点。允许提示机器人到哪里去寻找（例如：“到<XYZ>附近去看看”）或者使用姿势（但是参赛队的队员只能停在一个地点使用姿势）。如果裁判或者技术委员会的成员不同意物体放置的地点，参赛队必须换一个放置的地方。机器人人有5分钟的时间来找物体。
4.6.3 阶段2：常规适应性

裁判或者TC向机器人展示三件物体，并且告诉机器人每件物体是什么。在标定阶段，参赛队只允许按一下按钮来开始和结束自动标定过程。标定过程用时不能超过2分钟。允许顺序展示每件物体。裁判或者TC成员把三件物体放置在场景中，告诉机器人找出其中的一件，并且指定是哪一件。机器人有3分钟的时间来找出物体。
4.6.4 计分系统

布尔型
缩略语
OC        Open Challenge               公开挑战赛
TC        Technical Committee           技术委员会
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