机器人灭火比赛

一、任务
机器人灭火是模拟现实家庭中机器人处理火警的过程。

制作一个由计算机程序控制的机器人，在一间模拟平面结构的房间里运动，找到一根代表房间里火灾点的正在燃烧的蜡烛并尽快将它扑灭。
二、标准
1、模拟房子平面结构和特性

机器人灭火比赛的场地平面结构示意图见《规则附件》。示意图中的尺寸供练习和实践时参考，竞赛场地的实际尺寸与示意图给定尺寸基本相同，但允许有1cm范围内制作误差。最终比赛场地以当天现场提供为准。

模拟房间的墙壁高33cm，材质为木板。墙壁为白色。竞赛场地地板为黑色的光滑木制表面。地板允许有接口，但接合处平整并同样的黑色。有一些机器人可能采用泡沫、粉末或者其他物质来扑灭蜡烛火焰，所以当每一个机器人比赛后应清理场地，但不保证每一个机器人在该次竞赛过程中，地板都能保持完全黑色。

竞赛场地模拟房间里的整体地面是水平的，没有斜坡和楼梯。场地平整度要求：小于0.3cm水平误差并在不连续区域。
房间所有走廊和门框的宽度均不小于46cm。门框上并没有门，在门框所在地面上用一条2.5cm宽的白线表示房间入口和门。
机器人将被要求从竞赛场地中代表起始位置的白色正方形开始，如示意图中标有“H”的正方形，代表起始位置。实际竞赛场地并不标记“H”。

代表起始的位置白色正方形为30cm×30cm边长，正方形的对角线交点将设在46cm走廊的纵向中心线上。

机器人必须在白色正方形中启动。机器人可以用一些装置来校正机器人在正方形中的位置。一旦启动，它可以在比赛场地中向所希望的横向或纵向运动。
2、场地照明
竞赛场地周围的照明等级在组织比赛时才能根据实际场地条件确定。

参赛者在竞赛前调试场地时可以有时间了解场地及周围环境灯光等级。竞赛期间的照明条件是相对稳定不变的，因此，不会为迁就个别竞赛者的要求进行调整。机器人灭火竞赛具有一定挑战性的特点之一就在于机器人应能够在一个含不确定照明、阴影、散光等实际情况的环境中运行。

3、机器人
对机器人的尺寸（包括机器人的触角、探测物及装饰物）没有严格限制。但由于机器人尺寸过大影响成绩由参赛队承担。机器人的重量不限。
4、蜡烛
蜡烛的火焰代表房间内机器人试图找到并扑灭的火源。火源的火焰位置有效高度（指火焰底部距场地表面的距离）在15cm至20cm之间，火焰本身高度将控制在2cm至3cm之间。否则，将会调整或更换蜡烛。蜡烛是直径1.5—2cm的白蜡烛。

当蜡烛的火焰位置在上述的有效高度范围内，机器人启动之后，要求机器人能发现蜡烛，而不管此后蜡烛火焰具体高度是多少。
蜡烛被安装在一个7cm（长）×7cm（宽）×3cm（高）的涂了半光泽黄色的木质基座上。

5、传感器
在没有与其他规则和规范有抵触的情况下，对传感器的型号没有限制。

6、电源
竞赛场地提供220V/50HZ交流电源。

参赛选手的机器人或计算机需要使用交流电源，请自备足够长的导线和电源插座。
7、导线
如果机器人需要外部计算机来指导或提供电源，应使导线足够长，让机器人可以到达比赛场地的任意一个区域。导线可以拖在行进的机器人后面由参赛者提拿在空中。

8、家具

竞赛场地内有一件模拟家具。由抽签确定房间号之后，这件模拟家具将摆放在该房间的示意位置。机器人可以接触模拟家具，但是不能推开该模拟家具。模拟家具是一个不大于12cm直径的涂了半光泽黄色的钢柱，柱高30cm、重大于3公斤。

现场实地摆放的模拟家具完全有可能会挡住机器人观察蜡烛的视线或者机器人要绕过模拟家具才能接近蜡烛，这也是竞赛的趣味性、真实感和挑战性组成部分之一。机器人由于模拟家具可能会挡住它的视线，也许要从不同角度来查看房间，如果蜡烛就在模拟家具的后边，机器人要能够确定接近蜡烛的最佳路径。

三、规则
1、机器人运行
机器人一旦启动必须在没有参赛选手的干预下自动控制，即：机器人必须是由计算机程序控制，而非人工现场控制。
机器人在运行过程中可以碰撞或接触墙壁，但是不能标记和破坏墙壁。机器人当经过比赛场地时不能把任何东西留在后面，并且不能在比赛场地留下任何可以帮助它运行的标记。如果裁判认为机器人编制的程序是在故意冲撞比赛场地（包括墙壁和模拟家具），该机器人将被取消参赛成绩或资格。
机器人在扑灭蜡烛前必须已经主动寻找到了蜡烛火焰，而不是碰巧喷出CO2熄灭了蜡烛火焰。

机器人搜救。

在高中组比赛中，将列入搜救目标并回家模式。

机器人灭火后才能进行搜救。

搜救对象放在存在火源的房间中。在房间中靠墙壁，有一个半径为15cm半圆形的2.5cm宽的白线，搜救目标是一个位于圆心位置的白色竖立的胶卷盒。机器人在进入白圈后，必须做出搜救动作，拾起胶卷盒才算作有效搜救。在回家途中如果搜救目标没有将其带回家，仍然算作无效搜救。

2、熄灭蜡烛
机器人不能运用任何破坏性的或危险的方法来扑灭蜡烛。它可以运用类似水、空气、CO2等,或者使用机械方式，但是禁止使用任何危险的或可能破坏比赛场地的方法或物质。比如，不能通过燃放爆竹产生冲击来使蜡烛熄灭，也不能通过碰倒蜡烛而使蜡烛熄灭。
蜡烛在燃烧时不允许被撞倒。如果机器人在进行灭火动作的过程中碰撞蜡烛，机器人运行成绩仍然有效。如果蜡烛被撞倒，按未完成灭火任务处理。
机器人扑灭蜡烛的过程中所产生的杂物，例如：水、发酵粉、生奶油等遗留物，将在该次竞赛之后的间歇时间由裁判进行清理。
机器人在试图扑灭火焰前必须到达距离火焰30cm以内。在距离火焰点水平距离30cm的圆圈（弧）上有一条2.5cm宽的白线，机器人在扑灭火焰之前必须有一部分是在该圆圈（弧）内。
3、蜡烛位置

当确定房间号之后，蜡烛将随机摆放在该房间的任意位置。在机器人所经历的三次比赛中，蜡烛至少放在两个以上的房间里（小学组除外）。
4、传感器
禁止参赛选手在模拟房间的墙面或地面放置任何标记、灯塔或反射物来帮助机器人导航。
比赛场地周围灯光可能红外线、可见光和紫外线的光源，如果机器人使用光线传感器找蜡烛或探测墙壁和模拟家具，设计者应采取措施避免这些光源对它的影响。

5、安全

如果现场裁判认为机器人的行为对人员或设备有危险或可能有危险，现场裁判员可以随时终止比赛。参赛机器人不能使用任何易燃易爆物质。

四、竞赛
1、竞赛方式

（1）在小学组竞赛中，蜡烛将随机放在三个房间中，不采用回家模式。

（2）在初中组竞赛中，蜡烛将随机放在四个房间中，必须采用回家模式。
（3）在高中组竞赛中，蜡烛随机放在四个房间中，完成灭火任务之后，须完成搜救模式和回家模式。

2、竞赛顺序
参赛选手和所制作的机器人通过随机方式进行编号，并以该编号从小至大的顺序来确定参加比赛的先后次序。

竞赛顺序一旦排好不再改变。每一轮的比赛开始准确时间不固定，它取决于所有参赛选手完成比赛的时间。
所有机器人必须按照规定的顺序进行比赛。在所有机器人第一轮比赛结束后再开始下一轮的比赛。
在两轮比赛之间，参赛选手可以调整、修改和修理机器人，但不允许更换机器人，赛前对参赛机器人进行录相或拍照。

前一个机器人比赛时，后一个参赛选手应作好准备工作，等待裁判员点录。

每个队员有2分钟时间进入赛场准备，准备工作完毕后示意裁判。2分钟内没有准备好的机器人将丧失这一轮比赛资格并被记录为一次无成绩，但不影响参加下一轮比赛资格。

参赛队员进入竞赛场地将机器人准备好并放入竞赛场地后，示意裁判可以启动机器人，然后再进行抽签确定蜡烛和模拟家具的摆放位置并由裁判放好。由参赛者来启动机器人进行比赛。
3、时间限制
机器人可以用人工、声音控制方法启动。人工启动只能按一次开关，声音启动只能发一次声音。

机器人找到并熄灭蜡烛的最长时间限制为3分钟。在3分钟之后仍未扑灭蜡烛火焰，该参赛选手及机器人的该轮比赛将被裁判终止。

回家模式下，机器人回家的最长时间是2分钟，搜救模式时间为1分钟，以熄灭蜡烛后计时。机器人在比赛中进入转圈状态，并且转了5个同样的圈，则该轮比赛将被裁判终止。

机器人启动后，在灭火过程中，超过30秒没有作出任何动作，该轮比赛将被裁判终止。

机器人必须先熄灭蜡烛后方可搜救，否则视为成绩。

五、评分标准

1、得分
（1）得分=实际时间×启动模式系数×房间系数×搜救系数×回家系数。

(2)在本次竞赛中，每个参赛选手有三轮比赛机会。成绩取三次得分中两次好的得分相加。二次被终止比赛的机器人将不记录成绩。

最终以得分最低的机器人为胜出，该机器人制作者为优胜者。最终得分的计算还将取决于以下阐述的许多因素。

2、运行模式：

对于所有机器人灭火比赛，得分越低，成绩越好。
（1）标准运行：

这种模式下，机器人运行在除了墙壁以外没有障碍物没有斜面的比赛场地上。机器人靠人工启动（开始寻找蜡烛）。在找到并熄灭蜡烛后，比赛结束。

标准模式得分系数是1.0。
（2）声音启动：

机器人不是由人工按按纽来启动，而是接收到声音信号后启动为声音 声音模式。裁判员发出开始比赛信号后，参赛者必须在5秒钟之内通过声音信号来起动机器人。

如该机器人因错误地检测到干扰的噪声而被启动，可重新起动机器人。

参赛者只能发出一次声音信号。声音信号发出后，机器人在5秒钟之内未起动，视为该轮比赛结束。比赛中的发声器由参赛队员自备。

声音启动模式的得分系数是0.9。
（3）回家模式：

机器人熄灭蜡烛或完成搜救后，回到代表起始位置的圆圈内。不要求按原路返回及选择最优路径，但在回家路上不能进到房间里。

机器人的任何一部分进入代表起始的位置内，就认为机器人完成回家，而不必和开始位置完全一样。
如果机器人没有回到起始的位置内或回家时间超过2分钟，机器人就不能视作回家模式。实际时间分数只计机器人找到并熄灭蜡烛和搜救的分数。

回家模式的得分系数是0.8。
（4）搜救模式：

高中组的机器人熄灭蜡烛后，进行搜救。搜救时间超过1分钟则视作机器人没有完成搜救，本轮比赛结束。

搜救模式的得分系数是0.6。

3、房间系数
为了使比赛更具真实性及鼓励创造更聪明的机器人，增加比赛过程的不确定性，减少运气成分的影响，引入了房间系数。

每一轮比赛中，该轮的房间系数乘以该轮所用时间为最终得分。机器人找到蜡烛前搜索的房间越多，房间系数值越小，得分越少。

（1）搜索1个房间，房间系数为1.0
（2）搜索2个房间，房间系数为0.85
（3）搜索3个房间，房间系数为0.50
（4）搜索4个房间，房间系数为0.35
机器人按什么顺序搜索房间不作要求。计算房间系数的因素是机器人在找到蜡烛前搜索了几个房间。

机器人接触到门框白线就视作机器人搜索了该房间。重复搜索同一个房间，不被重复计算。

4、实际时间：

比赛中没有熄灭蜡烛，实际时间的计算：以机器人进蜡烛所在房间的时间计分。

初、高中组比赛中没有完成搜救任务，以熄灭蜡烛的时间计分。

初、高中组比赛中没有完成回家任务，以完成熄灭蜡烛和搜救的时间计分 。

5、可靠性：

灭火机器人的可靠性和它的快速性一样重要，三次灭火都成功的机器人最终得分减10%。最终得分是机器人两次最好成绩之和。三次灭火都成功的可靠性系数为0.9，两次成功的可靠性系数为1.0。
[image: image1.bmp]


小


学


组


比


赛


场


地


平


面


图


(单位:cm)








46





250





46





46





34





250





46





46





46





46





46





80





80





64





86





132





46





58





70





116





42





88





H





108





H





中


学


组


比


赛


场


地


平


面


图


(单位:cm)





34





46





42





116





86





250





46





250





46





46





46





46





46





46





46





80





80





64





24





132





58





116





88











108





46





H








