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2021 年全国职业院校技能大赛 

工业机器人技术应用赛项(高职组) 

评分记录表 

 

 

场次：                        工位：                       

第一赛程评分表 

任务号 一 二 三 四 五 六 合计 

得分        

第一赛程 职业素养与安全意识评分表 

任务号 一 合计 

得分   

 

裁判员审核确认             裁判长复核确认              
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工业机器人技术应用赛项评分记录表 

第一赛程 

任务 
评分内

容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确打“X”；多项：需

要文字记录，描述实际完成情况。 

配分 
扣分

要求 

得

分 

裁判 

签名 

任 务

一：主

控系统

电路设

计及接

线 

主控柜

电气设

计 

在变频器的电气控制原理图稿纸上，正确绘制及连

接普通线圈元件 
0.5  

12.5 

   

在变频器的电气控制原理图稿纸上，正确绘制及连

接先断后合触点元件 
0.5  

在变频器的电气控制原理图稿纸上，正确绘制及连

接三相异步电机元件 
0.5  

在变频器的电气控制原理图稿纸上，正确完成 PLC

与变频器各端口的接线 
0.5  

在步进驱动器的电气控制原理图稿纸上，正确绘制

及连接电阻元件 
0.5  

在步进驱动器的电气控制原理图稿纸上，正确完成

PLC 与步进驱动器各端口的接线 
0.5  

在步进驱动器的电气控制原理图稿纸上，正确完成

步进驱动器与步进电机各端口的接线 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

绘制及连接光电传感器 1 元件 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

绘制及连接光电传感器 2 元件 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

绘制及连接光电传感器 3 元件 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

绘制及连接电磁阀 1 元件 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

绘制及连接电磁阀 2 元件 
0.5  

在传感器和电磁阀的电气控制原理图稿纸上，正确

完成 PLC 各端口的接线 
0.5  

在主控单元 PLC 硬件地址配置表稿纸上，正确描

述各个引脚说明信息（答对 1 个，得 0.2 分，满分

4 分） 

4  

在步进电机驱动器引脚说明稿纸上，正确描述各个

引脚说明信息（答对 1 个，得 0.2 分，满分 2 分） 
2  

主控柜

元件安

装及电

路接线 

正确安装主控 PLC（直接目测） 1  

14 

正确按照要求，完成缺失线缆的制作 2  

正确完成主控 PLC 各端口的接线（目测，且用手

拉一下线缆，正常是满分，有松动或者线缆未连接，

扣 0.1 分） 

5  
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正确安装步进电机驱动器（直接目测） 1  

正确完成步进电机驱动器的接线（目测，且用手拉

一下线缆，正常是满分，如有 1 根线缆松动或者未

连接，扣 0.1 分） 

2  

正确按照要求，完成缺失网线的制作与连接 3  

举手示意裁判进行评判时间   

任 务

二：工

业机器

人末端

夹具的

气路设

计与安

装 

工业机

器人末

端夹具

气路设

计 

正确填写电磁阀类型（每空 0.5 分，共 2 分） 2  

9 

   

正确绘制三爪气缸分支气路图 1.5  

正确绘制双吸盘分支气路图 1.5  

正确描述各气动元件的作用 4  

工业机

器人末

端夹具

安装及

气路连

接 

正确安装吸盘与吸盘支架（直接目测） 1  

10 

正确安装三爪卡盘与支架（直接目测） 1  

正确安装连接杆与转接法兰（直接目测） 1  

正确连接转接法兰与机器人末端法兰（直接目测） 1  

正确安装及连接激光笔（直接目测） 2  

正确连接机器人主气路进气端（直接目测） 1  

正确连接电磁阀、真空发生器、真空过滤器、压力

开关（直接目测） 
2  

正确连接末端夹具的气管与气管接头（直接目测） 1  

举手示意裁判进行评判时间   

任 务

三：托

盘流水

线零部

件及传

感器安

装 

安装倍

速线链

轮 

正确连接从动链轮与固定座（直接目测） 2  

5 

   

正确安装从动链轮固定座，保证倍速链与链轮啮合

（直接目测） 
2  

正确安装从动部分顶紧组件，链轮正常转动（直接

目测） 
1  

变频器

接线及

参数设

置 

正确完成变频器的接线（目测，且用手拉一下线缆，

正常是满分，如有 1 根线缆松动或者未连接，扣 0.1

分） 

2  

4 
在变频器面板上查看参数 P15，数值为 17 0.5  

在变频器面板上查看参数 P730，数值为 52.2 0.5  

在变频器面板上查看参数 P1004[0]，数值为 1000 0.5  

在变频器面板上查看参数 P290，数值为 2 0.5  

安装托

盘流水

线传感

器及阻

挡气缸 

正确安装入口光电开关 1  

4 
正确安装拍照工位光电开关 1  

正确安装抓取工位光电开关 1  

正确安装阻挡气缸组件并连接气路 1  



4 

举手示意裁判进行评判时间   

任 务

四：装

配流水

线定位

夹具及

气路连

接 

二次定

位夹具

气路设

计 

正确绘制伸缩气缸气路图 2  

3.5 

   

正确描述各气动元件的作用 1.5  

二次定

位夹具

气路安

装及连

接 

正确安装装配流水线上 G8 工位定位块（直接目测） 4  

12 
正确安装装配流水线上 G8 工位气缸（直接目测） 4  

正确连接装配流水线 G8 工位气缸的气路（直接目

测） 
4  

举手示意裁判进行评判时间   

任 务

五 ：

AGV

机器人

上部输

送线安

装 

上部输

送线安

装及测

试 

正确安装主动轴（直接目测） 2  

10    

正确安装同步带传动机构（直接目测） 2  

正确安装从动轴（直接目测） 2  

正确调节平皮带张紧度（直接目测） 2  

正确安装托盘导向板（直接目测） 2  

AGV

机器人

循迹磁

条粘贴 

正确粘贴主循迹磁条（直接目测） 2  

6 

   

正确在立体仓库端粘贴减速和停止磁条（直接目

测） 
2     

正确在托盘流水线端粘贴减速和停止磁条（直接目

测） 
2     

举手示意裁判进行评判时间   

任务

六：各

任务功

能测试 

主控系

统功能

测试 

主控柜控制面板上报警指示灯正确点亮 1  1    

工业机

器人末

端夹具

功能测

试 

激光笔发出激光点 1  

3 

   

三爪卡盘正常张开和闭合 1     

双吸盘正常吸取工件 1     

托盘流

水线功

能测试 

倍速链正常转动 1  
2 

   

抓取工位的阻挡气缸正常升起 1     

装配流

水线功

能测试 

二次定位气缸正常伸出和收缩 1  1    

AGV

机器人

功能测

试 

输送带正常正反转动 1  

3 

   

AGV 正确地从托盘流水线端运动至立体仓库端 1     

AGV 正确地从立体仓库端运动至托盘流水线端 1     

举手示意裁判进行评判时间   
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得分小计   

 

                     队长签字：           
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第一赛程 职业素养与安全意识 

任务 
评分

内容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确

打“X”；多项：需要文字记录，描述实际完

成情况。 

配分 扣分要求 得分 
裁判 

签名 

职业素养

与安全意

识 

安全

与职

业素

养 

公平竞赛，遵守赛场纪律，操作规范，无事

故 
3 分 

1）违反竞赛规则每
次扣 1 分，扣完为
止； 

2）安装过程掉落工
具，野蛮安装，每次
扣 1 分； 

  

着装规范整洁，爱护设备，保持竞赛环境清

洁有序 
3 分 

1）未穿工作服扣 1

分；未穿工作鞋扣 1

分； 

2）未戴安全帽每发
现 1 次扣 0.5，扣完
为止； 

3）损坏工具每把扣
0.5 分； 

4）工作台表面遗留
工具，零件，每个扣
0.5 分； 

5）比赛结束，未整
理清扫场地，扣 1

分。 

  

团队分工合理，冷静、高效，一丝不苟 2 分 

1）分工不明确，没
有统筹安排，现场混
乱，扣 1 分；2）工
具、零件摆放混乱，
分类不明确，扣 1

分。 

  

文件明参赛，尊重其他选手及工作人员 2 分 

竞赛中顶撞、辱骂裁

判、工作人员及其他

人员，每次扣 1 分，

扣完为止。 

  

 得分小计   

得分总计   

 

                     队长签字：            
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2021 年全国职业院校技能大赛 

工业机器人技术应用赛项(高职组) 

评分记录表 

 

 

场次：                        工位：                       

第二赛程评分表 

任务号 二 三 四 五 六 合计 

得分       

第二赛程 职业素养与安全意识评分表 

任务号 一 合计 

得分   

 

裁判员审核确认             裁判长复核确认              
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工业机器人技术应用赛项评分记录表 

第二赛程 

任务 
评分内

容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确打“X”；多项：

需要文字记录，描述实际完成情况。 

配分 扣分要求 
得

分 

裁判 

签名 

任务

二：

视觉

系统

编程

调试 

视 觉 相

机 安 装

及连接 

正确连接相机组件与支架 2  

4 

   

正确连接相机电源线、通信线，并在相机支架上

固定走线 
1     

相机正常显示图像 1     

视 觉 软

件 及 背

光 源 控

制设定 

正确地控制光源关闭与打开 2  

4 

   

在软件中能够实时清晰查看现场放置于相机下方

托盘中的工件图像 
2     

智 能 相

机 的 调

试 和 编

程 

编写 12 种工件及缺陷件识别程序，要明确看到

12 种工件及缺陷件的识别程序 
7  

14    
正确显示规定的 12 种工件的位置（X、Y 坐标）、

角度信息 
6  

正确显示 2 种缺陷工件的位置（X、Y 坐标）、角

度信息 
1  

举手示意裁判进行评判时间   

任务

三：

工业

机器

人单

元编

程调

试 

工 业 机

器 人 夹

具标定 

正确设定双吸盘坐标 1  

4    
正确设定三爪卡盘坐标 1  

打开激光笔，正确调整托盘流水线空间位置 1  

打开激光笔，正确调整装配流水线空间位置 1  

工 业 机

器 人 示

教编程 1 

正确示教再现完成 4 个工件放入装配流水线装配

工位的指定位置，并控制气缸夹紧进行二次定位 
2  

6 

   

正确完成 4 个工件托盘放入空托盘收集处 2     

正确示教再现完成将工位 G8 工位中的工件搬运

到 G7，G9 工位对应位置 
2     

工 业 机

器 人 示

教编程 2 

正确示教再现，将 G7，G9 工位中的 E、F、G、

H 代号工件搬运到 G8 工位 
1  

15    

每完成放置一个工件，夹紧气缸应立即动作，进

行二次定位。 
2  

定位完成后，机器人再次抓取工件，并在指定工

位完成 E→F→G→H 组合成品的装配。装配成功

后，放置 E→F→G→H 组合成品至成品库 G7 指

定的工位 

2  

正确示教再现完成将 G7，G9 工位中的 J、K、L、

M 代号工件搬运到 G8 工位 
1  
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每完成放置一个工件，夹紧气缸应立即动作，进

行二次定位 
1  

定位完成后，机器人再次抓取工件，并在指定工

位完成 J→K→L→M 组合成品的装配。装配成功

后，放置 J→K→L→M 组合成品至成品库 G7 指

定的工位 

2  

成功取成品库 G7 工位的 E→F→G→H 组合成品

到 G8 工位，并利用气缸二次定位 
1  

成功拆解 E→F→G→H 组合成品工件，并正确放

置于指定位置 
2  

成功取成品库 G7 工位的 J→K→L→M 组合成品

到 G8 工位，并利用气缸二次定位 
1  

成功拆解 J→K→L→M 组合成品工件，并正确放

置于指定位置 
2  

举手示意裁判进行评判时间   

任务

四：

总控

单元

功能

调试 

托 盘 流

水 线 编

程调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  

12 

   

正确实现倍速链正向运动 2     

正确实现倍速链反向运动 2     

正确实现倍速链停止功能 1     

正确控制拍照工位气档升降 1     

正确控制抓取工位气档升降 1     

手动在托盘流水线入口处放入托盘，正确触发控

制倍速链启动正转 
1     

正确触发控制拍照工位气挡升起，及延时下降 1     

正确触发控制抓取工位气挡升起，及倍速链延时

停止 
1     

装 配 流

水 线 编

程调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  

8 

   

正确实现装配流水线正反向点动功能 2     

正确实现装配流水线寻原点功能 1     

正确实现手动选择 3 个装配流水线三个工位中的

任意一个，使其位于装配流水线工作位置功能，

（裁判可以选择任意一个停止在其工作位置）（每

个位置 1 分） 

3     

举手示意裁判进行评判时间   

任务

五：

AGV

AGV 循

迹 功 能

调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  10    
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机器

人调

试 

正确实现 AGV 机器人双向循迹功能 4     

正确实现 AGV 机器人到达减速位时自动减速 2     

正确实现 AGV 机器人到达停止位时自动停止 2     

AGV 输

送 带 功

能调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  

5 

   

正确实现输送带点动正转 1     

正确实现输送带点动反转 1     

当传感器检测到托盘时，阻挡杆正确升起 1     

举手示意裁判进行评判时间   

任务

六：

立体

仓库

码垛

机调

试 

码 垛 机

单 轴 功

能调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  

8 

   

正确实现点动控制码垛机 X 轴正反转运动 2     

正确实现点动控制码垛机 Y 轴正反转运动 2     

正确实现点动控制码垛机 Z 轴正反转运动 1     

到达对应的限位开关时，码垛机轴自动停止运动 1     

码 垛 机

出 库 功

能调试 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示的信

息与示例界面一致，要求控制按钮功能与示例界

面一致 

2  

10    
正确实现码垛机的复位 1  

正确显示当前行列的位置变化 2  

正确实现货架上货物的有无状态 2  

正确取送指定仓位托盘送入 AGV 上部输送线上 3  

举手示意裁判进行评判时间   

得分小计  
 

 

 

                     队长签字：            
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第二赛程 职业素养与安全意识 

任务 
评分

内容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确

打“X”；多项：需要文字记录，描述实际完

成情况。 

配分 扣分要求 得分 
裁判 

签名 

职业素养

与安全意

识 

安全

与职

业素

养 

公平竞赛，遵守赛场纪律，操作规范，无事

故 
3 分 

1）违反竞赛规则每
次扣 1 分，扣完为
止； 

2）安装过程掉落工
具，野蛮安装，每次
扣 1 分； 

  

着装规范整洁，爱护设备，保持竞赛环境清

洁有序 
3 分 

1）未穿工作服扣 1

分；未穿工作鞋扣 1

分； 

2）未戴安全帽每发
现 1 次扣 0.5，扣完
为止； 

3）损坏工具每把扣
0.5 分； 

4）工作台表面遗留
工具，零件，每个扣
0.5 分； 

5）比赛结束，未整
理清扫场地，扣 1

分。 

  

团队分工合理，冷静、高效，一丝不苟 2 分 

1）分工不明确，没
有统筹安排，现场混
乱，扣 1 分；2）工
具、零件摆放混乱，
分类不明确，扣 1

分。 

  

文件明参赛，尊重其他选手及工作人员 2 分 

竞赛中顶撞、辱骂裁

判、工作人员及其他

人员，每次扣 1 分，

扣完为止。 

  

 得分小计   

得分总计   

 

                                                                  

 队长签字：            
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2021 年全国职业院校技能大赛 

工业机器人技术应用赛项(高职组) 

评分记录表 

 

 

场次：                        工位：                       

第三赛程评分表 

任务号 二 三 合计 

得分    

第三赛程 职业素养与安全意识评分表 

任务号 一 合计 

得分   

 

裁判员审核确认             裁判长复核确认              
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工业机器人技术应用赛项评分记录表 

第三赛程 

任务 
评分

内容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确打“X”；

多项：需要文字记录，描述实际完成情况。 

配分 扣分要求 
得

分 

裁

判 

签

名 

任 务

二 : 

单 元

联 机

功 能

验证 

视觉

系统

与主

控系

统联

调 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示

的信息与示例界面一致，要求控制按钮功能

与示例界面一致 

3  

19   

 

正确实现操作触摸屏控制相机拍照 2  

人机界面上正确显示相机拍照完成状态 2  

人机界面上正确显示正常工件 F 信息 4  

人机界面上正确显示正常工件 M 信息 4  

人机界面上正确显示缺陷工件信息 4  

视觉

系统

引导

工业

机器

人抓

取联

调 

设计的触摸屏界面信息要素完整，要求显示

的信息与示例界面一致，要求控制按钮功能

与示例界面一致 

3  

19   

 

在调试界面上能够实现机器人启动完成 3

个工件的抓取（每个 2 分） 
6  

实现工业机器人运行和待机状态正确显示

在人机界面上 
4  

正确实现2个正常工件和1个缺陷工件放置

于赛题中指定位置（每个 2 分） 
6  

AGV

机器

人输

送托

盘功

能调

试 

码垛机正确地自动将托盘放置到 AGV 上

（每个 1 分） 
3  

15   

 

正确实现托盘的计数功能 3  

AGV 正确接收输送带发出的离开信号，自

动从立体仓库端运动至流水线端  
3  

AGV 正确地将托盘输送至流水线上（每个

1 分） 
3  

AGV 正确地自动返回立体仓库端 3  

举手示意裁判进行评判时间  
 

任 务

三 ：

系 统

综 合

任 务

实现 

任务三检查时，裁判首先把测试要求发放给选手，选手按照测试要求，对码垛机
等进行初始设定。任务三的测试要求只能在选手申请评判任务三的时候给定，不
能提前发放。选手在执行任务五的程序进行完整的出库、装配、入库流程检查时，
只能在系统启动前对相关参数进行设定，在装配后、入库前不能再进行其他参数
的设定工作。 

 

 

人机

交互

在主控界面上正确实现系统复位（裁判要求

选手将机器人、装配流水线等运行离开原点
2  6   
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功能

设计 

位置，同时在托盘流水线任意位置放置 1

托盘，托盘不能放置在托盘流水线某个传感

器上方，让选手复位系统。检查各部分的复

位状态，此时不处于初始状态等应该有指

示） 

正确实现货架上货物的有无，能够正确显示

托盘的在货架中的位置。（裁判观察人机界

面上，能正确显示所有码垛机仓位中托盘的

位置） 

2    

 

主控界面上正确实现码垛机复位（选手运行

相关程序，裁判要求其对 X 轴、Y 轴或者 Z

轴进行手动操作，然后要求其通过主控界面

对码垛机进行复位） 

1    

 

主控界面上启动系统时绿色状态灯常亮 1    
 

以下评判，是最后一个完整的流程。在运行完整流程的时候，所有参数设定，应在程序启动

前设定完毕，在程序执行过程中，不能进行任何参数设定工作。工件可以由码垛机自动抓取

到 AGV，也可以手动放置到 AGV，不管是手动放置，还是自动放置，AGV 都必须处于码垛

机侧，选手不能直接将带有工件的托盘放置到托盘流水线入口的地方。 

在运行入库的流程时，在托盘流水线和 AGV 对接的地方，选手可以手工协助托盘从托盘流

水线输送到AGV上，但是仅当带有工件的托盘运行到托盘流水线与AGV对接处才可以协助，

离开对接地方超过半个托盘位置以上手工协助的，该入库工件不得分，并扣 0.5 分。 

流程

图设

计 

流程图设计规范，流程图符号正确 2  

5 

   

体现视觉识别、PLC 编程中关键步骤的功

能、通信方式及数据、交互逻辑等信息。 
3    

 

出库

及装

配 

AGV 成功运送 14 个托盘。（每个 0.5 分） 

（AGV 能够将所有托盘运送到托盘流水线

上，少搬运的，按照数量扣分） 

7  

29 

  

 

正确实现在托盘合格工件分拣到规定位置

放置。（每个 0.5 分）（工业机器人将识别后

的工件，从 G1 工位搬运到 G7、G8、G9 任

意位置，摆放时，相关工位必须处于装配工

位，即可得分。不在装配工位放置工件的，

此项不得分） 

6  

  

 

正确将 2 个缺陷件放于放置于备件库 G9 工

位中（每个 0.5 分）（工业机器人将识别后

的缺陷工件，从 G1 工位搬运到 G7、G8、

G9 任意位置，摆放时，相关工位必须处于

装配工位，即可得分。不在装配工位放置工

件的，此项不得分） 

1  

I 型

成品

装配

(不限

制 I、

“关节底座”摆放到指定装配位 0.5  

“关节底座”二次定位 0.5  

“电机”摆放在 G8 中并二次定位 0.5  

完成“电机”的装配 0.5  
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II、III

型成

品的

装配

顺序) 

“谐波减速器”摆放在 G8 中并二次

定位 
0.5  

完成“谐波减速器”的装配 0.5  

“输出法兰”摆放在 G8 中并二次定

位 
0.5  

完成“输出法兰”装配 0.5  

II 型

成品

装配

(不限

制 I、

II、III

型成

品的

装配

顺序) 

“关节底座”摆放到指定装配位 0.5  

“关节底座”二次定位 0.5  

“电机”摆放在 G8 中并二次定位 0.5  

完成“电机”的装配 0.5  

“谐波减速器”摆放在 G8 中并二次

定位 
0.5  

完成“谐波减速器”的装配 0.5  

“输出法兰”摆放在 G8 中并二次定

位 
0.5  

完成“输出法兰”装配 0.5  

III 型

成品

装配

(不限

制 I、

II、III

型成

品的

装配

顺序) 

“关节底座”摆放到指定装配位 0.5  

“关节底座”二次定位 0.5  

“电机”摆放在 G8 中并二次定位 0.5  

完成“电机”的装配 0.5  

“谐波减速器”摆放在 G8 中并二次

定位 
0.5  

完成“谐波减速器”的装配 0.5  

“输出法兰”摆放在 G8 中并二次定

位 
0.5  

完成“输出法兰”装配 0.5  

成品移至成品库正确位置（每个 1 分） 

（工业机器人将装配完成后的成品，搬运到

成品库） 

3  

入库

流程 

任务完成后绿指示灯以 1Hz 频率闪烁 1  

7   

 

机器人从托盘收集处成功取出 3 个托盘放

置到 G1 工位，并且机器人将 3 个成品物品

成功放置到托盘；（每个 1 分） 

（工业机器人从托盘库抓取 1 个托盘，然后

抓取 1 个物品摆放到托盘上，得分） 

3  

码垛机将所有物品送入指定正确立体仓库

仓位（每个物品送入到指定位置得 1 分，未

放入到指定位置不得分） 

（AGV 将物品运送到码垛机侧，码垛机将

物品搬运到测试要求指定的仓位，得分。没

3  
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有搬运到指定仓位的，此项不得分） 

举手示意裁判进行评判时间   

得分小计   

 

 

队长签字：              
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第三赛程 职业素养与安全意识 

任务 
评分

内容 

评分细节 

记录完成的情况，单项：正确打“√”，不正确

打“X”；多项：需要文字记录，描述实际完

成情况。 

配分 扣分要求 得分 
裁判 

签名 

职业素养

与安全意

识 

安全

与职

业素

养 

公平竞赛，遵守赛场纪律，操作规范，无事

故 
3 分 

1）违反竞赛规则每
次扣 1 分，扣完为
止； 

2）安装过程掉落工
具，野蛮安装，每次
扣 1 分； 

  

着装规范整洁，爱护设备，保持竞赛环境清

洁有序 
3 分 

1）未穿工作服扣 1

分；未穿工作鞋扣 1

分； 

2）未戴安全帽每发
现 1 次扣 0.5，扣完
为止； 

3）损坏工具每把扣
0.5 分； 

4）工作台表面遗留
工具，零件，每个扣
0.5 分； 

5）比赛结束，未整
理清扫场地，扣 1

分。 

  

团队分工合理，冷静、高效，一丝不苟 2 分 

1）分工不明确，没
有统筹安排，现场混
乱，扣 1 分；2）工
具、零件摆放混乱，
分类不明确，扣 1

分。 

  

文件明参赛，尊重其他选手及工作人员 2 分 

竞赛中顶撞、辱骂裁

判、工作人员及其他

人员，每次扣 1 分，

扣完为止。 

  

 得分小计   

得分总计   

 

                     队长签字：            

 

 

 

 

 

 

 

 

 


