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“机器人竞赛”活动细则
一、参加人员
2019年常州市中小学电脑制作活动 （简称“电脑活动”）的人员范围是：
全市小学、初中、普通高中和中等职业学校在校学生（含特校学生）。

[bookmark: _Toc536030505][bookmark: _Toc536030818][bookmark: _Toc536031058]二、“机器人竞赛”项目设置、竞赛规则及有关要求
“机器人竞赛”是指中小学生按照命题要求编程，使智能机器人完成相关任务。符合“机器人”定义概念的各类机器人产品均可参加。 
（一）项目设置
小学组：一对一机器人足球
WER能力挑战赛
IER智能挑战赛
“太空之旅”工程挑战赛
超级轨迹赛
初中组：二对二机器人足球
二对二机器人篮球
人型机器人全能挑战赛
WER能力挑战赛
BotBall竞赛
IER智能挑战赛
“太空之旅”工程挑战赛
超级轨迹赛
普通高中组：
二对二机器人足球
二对二机器人篮球
WER能力挑战赛
BotBall竞赛
（二）竞赛规则及办法
1.竞赛规则
各机器人竞赛项目规则详见附件。
2.竞赛办法
（1）现场搭建和调试：参赛队员使用自带的电脑和参赛机器人，在规定时间内根据要求进行现场搭建和调试。
（2）竞赛：参赛队按照赛程安排和竞赛规则参加比赛，决出优胜队。
（3）综合评定：由“电脑活动”组委会综合比赛情况、竞赛名次等情况确认获奖等级。
（三）有关要求
1.参赛名额
各区各组别每项目限报1个队，每个选手限报1个项目，每个项目限报1名指导教师。局属学校每校限报1-2个项目，每个项目1个队，每个选手限报1各项目，每个项目限报1名指导教师。
（1）机器人足球竞赛：小学组每队限报1人，初中、普通高中组每队限报2人；
（2）机器人篮球竞赛：每队限报2人；
（3）人型机器人全能挑战赛竞赛：每队限报1人；
（4）WER能力挑战赛：每队限报2人；
（5）IER智能挑战赛：每队限报2人；
（6）BotBall竞赛：每队限报2人；
（7）”太空之旅”工程挑战赛：每队限报2人。
（8）超级轨迹赛：每队限报1人。
2.报名时间
各区电教部门、局属学校于2019年4月10日前将本区参赛人员名单报常州市教科院。
报送电子邮箱：szhxx@czedu.gov.cn
3.竞赛时间
2019年4月下旬组织参赛选手参加现场竞赛。
4. 竞赛场地及器材
参赛所需设备（机器人、计算机及程序软件等）由参赛选手自备。
竞赛场地及相关器材组委会统一提供。
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市别：              
	组别
	参赛项目
	队员姓名
	性别
	学籍所在学校
	年级
	指导教师

	小学
	1对1机器人足球
	
	
	
	
	

	
	WER能力挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	IER智能挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	“太空之旅”工程挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	超级轨迹赛
	
	
	
	
	

	初中
	2对2机器人足球
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	2对2机器人篮球
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	人型机器人全能挑战赛
	
	
	
	
	

	
	WER能力挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	BotBall竞赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	IER智能挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	“太空之旅”工程挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	超级轨迹赛
	
	
	
	
	

	高中
	2对2机器人足球
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	2对2机器人篮球
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	WER能力挑战赛
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	BotBall竞赛
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附表7 “机器人竞赛”（组队）报名表
市别：                          （每队填写一表）                   
	参加项目
	小学   □机器人足球  
       □WER能力挑战赛   
       □IER智能挑战赛
□”太空之旅”工程挑战赛
□超级轨迹赛

	
	初中   □机器人足球  
       □机器人篮球
□人型机器人全能挑战赛   
□WER能力挑战赛
□IER智能挑战赛
□BotBall竞赛
□”太空之旅”工程挑战赛
□超级轨迹赛

	
	高中   □机器人足球  
       □机器人篮球
□WER能力挑战赛  
□BotBall竞赛

	队员姓名
	性别
	身份证号码*
	学籍所在学校（按单位公章填写）*
	毕业年份*

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	指导教师姓名
	性别
	职务/职称
	所在单位（按单位公章填写）

	
	
	
	

	手机号码
	作者：                    指导教师：

	电子邮箱
	作者：      @             指导教师：         @

	

作者2寸免冠照片

	

作者2寸免冠照片



我（们）在此确认并承诺：已仔细阅读竞赛规则和通用附则，了解其含义并将严格遵守。
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该规则适用于1对1和2对2对抗赛，不同之处有注明。小学组为1对1竞赛，初中组和高中组为2对2竞赛。
一、竞赛场地及设备标准
1.场地（内侧）：长183cm，宽122cm，高14cm。四角有防死球的等腰直角三角柱，直角边长8cm。
2.墙壁：场地边界有墙壁（包括球门区）。墙壁高为14cm， 墙壁内侧为黑色（哑光）。 
3.球门：球门位于场地底线的中间，宽60cm，深12cm，高14cm。球门上方有2cm宽的横梁，在搭建和编程时，应保证机器人不能进入球门横梁内侧。可以使用球门上方的横梁以防止机器人进入球门内。球门内部，包括地面、墙壁和横梁可以涂色（两边球门分别为黄色和蓝色）。
4.地面：地面是草绿色光滑硬质地面，可以是广告喷绘膜或者油漆板材等。
5.开球点：球场中央点。
6.坠球点：场地中定义了五个坠球点。一个在场地正中；其余四个坠球点位于四个墙角附近，沿着赛场的长边分布，是在两边球门内侧联线方向上，靠近场地中部且距离门柱45cm远的那一点。场地中的坠球点将用黑点标示。
7. 中圈：场地上将标出中圈，以场地中心为圆心，直径60cm，由黑色窄圈标示。在开球时裁判可以中圈为依据。
8. 禁区：在每个球门前有个宽30cm、长80cm的禁区。禁区由宽1cm的白线标示，白线也是禁区的一部分。当机器人所有部分都在禁区内时，才视作“机器人在禁区内”。
9.照明：为稳定的室内照明灯光。
10.机器人：机器人体积（包括静止和比赛状态）正常置放时垂直投影面积必须在直径22cm（含）范围之内，限高22cm（含）以下，限重1.1kg（含）以下，机器人的启动、停止开关应设于机器人上方。
根据机器人电源连接方式不同（串联或并联），一台机器人使用的所有电源的总输出不得超过9V(即2串锂聚合物电池或6节干电池)，不得使用升压、稳压装置。每台机器人的电源都必须有一个接口，以便测量电压，除非该机器人的电源从外观和连接方式能明显看出它的电压。单场比赛期间不允许充电或更换电池。
机器人不允许使用发射管发射红外光，可以使用红外测距传感器，但不能用于干扰其他机器人，各类测距传感器的数量不能超过4个。不允许在机器人表面使用能够反射红外光的材料。如果给机器人涂色，则必须涂成哑光的。选手应采取措施避免非主观的可见光及红外光源影响机器人的行动。
机器人只允许采用双驱动轮配置，即由两个电机分别独立控制一个着地的轮胎，可以安装辅助平衡的随动轮或万向球，随动轮或万向球与两个驱动轮必须成“十”字分布或“品”字分布，不能安装成两列形式。机器人不能在己方球门前只作左右移动，而应该能做出直接迎向足球的动作。
机器人（形成三面包围球体的）踢球装置的控球深度最大为1cm，以突出的两点之间成一水平连线中任一点且垂直到机器人边沿的直线距离计算。
机器人如果有盘球和弹射装置，可使用相对应的电机进行操控，在盘球装置可正常运转的情况下，机器人（形成三面包围球体的）踢球装置处的控球深度最大可放宽至为3cm。
11.足球：使用直径（74±5）mm的匀称电子球，该球会发出红外调制光，1200Hz阶梯波调制（载波40kHz），重95±5g（不含电池）。
二、名词定义解释
1.出界球：足球（越过墙壁）被机器人踢出球场外。
2.进球：当球完全进入球门区域或碰到球门后壁反弹，即为进球。
3.死球：足球被机器人和墙夹在中间无法移动、或被多个机器人包围卡住不动超过5秒钟。发生死球时，由裁判员直接将球拿起，放在与死球最近坠球点对称的坠球点上（对称轴为通过双方球门的中轴线），期间比赛不中断。
4.比赛中断：比赛过程中，在10秒内没有任何机器人触到球，而且看上去没有机器人将会触到球。
5.坠球：当发生比赛中断时所采用的继续开始比赛的方式。
6.任意球：发生犯规判罚、出界球时所采用的继续开始比赛的方式。
7.持球：机器人在带球运动时球不产生着地转动。
三、竞赛规则
1.赛前准备：
各参赛队应根据竞赛时间安排，携带好组装机器人必须的基础材料和工具，装于透明整理箱内，提前半小时进入竞赛区域，由裁判员检查器材后按指定区域就坐。
组装器材的携带标准为：结构件不许有人为连接情况，控制器或线路板与其他组装器材应是分离状态不允许有电线连接，传感器与电机可以有电线引出。每人限带两组电源（如果参赛队使用干电池，则不限制携带数量），每组电源总输出不得超过9V。小学每队限带组装2台机器人所需器材，初、高中每队限带可组装3台机器人所需器材，其中各有1套器材作为备用配件用于机器人修复。
各参赛队待裁判员发令后统一开始现场组装比赛所需机器人，组装完毕后即可进行编程调试工作，机器人组装调试完成后将进行上场找球进攻或防守的实测，整个组装调试和实测环节限时1.5小时内完成。全部完成后机器人将接受裁判员的检录，以确认符合规范。检查时，机器人大小以其最突出部位为准，即最长点为计算点。不符合规则的机器人将被取消参赛资格。实测和检录全部通过的机器人将统一封存，直至准备开始比赛。
2.机器人：机器人本身及其装饰物不能对竞赛有任何影响。机器人装置不能“占据”足球，从而影响球的运动。
禁止使用无线或红外线装置等进行遥控，禁止参赛选手在墙上、地上或其他位置放置“灯塔”或反射物等来帮助机器人导航。每次比赛半场的开始、每次暂停后应由裁判指示参赛者来激活机器人。
上场比赛时，小学组每队最多可带1个机器人，初中、高中组每队最多可带2个机器人。禁止参赛队与其他参赛队交换机器人。如发生维修需要时，队员可以使用备用器材进行维修。每个参赛队限带1套备用器材，例如：电机、控制器、线路板、轮胎等（其余具体物品由现场检录人员界定）。
3.猜边：参赛双方用投币方式选定开球或场地。选定后，参赛双方有2分钟的准备时间。
4.开球：开球时，所有机器人都必须位于自己的半场，处于静止状态。由裁判将球放置在开球点，开球方开球机器人放置在距足球2cm至5cm位置，其它机器人必须离球大于30cm，也就是在中圈外。裁判可以调整机器人的摆位。在裁判下令后（通常是使用哨子发令），所有的机器人由队员启动。抢先启动机器人或启动机器人时采取任意方式故意推挤机器人，将被判罚技术犯规。一方进球后，应由对方以同样方式，重新开球继续比赛。
下半场，参赛双方互换场地及开球权。
5.计时：常规赛：分上下两个半场，各5分钟，中场休息2分钟。比赛开始前，每队有2分钟的准备时间。比赛时钟将持续计时（两个5分钟半场。“被破坏机器人”除外）。计时器由裁判来控制。由于坠球、替补、处理伤员、延误时间及其他原因损失的时间在比赛中进行相应的补时。
加时赛：双方在10分钟比赛中打成平局，且比赛需有胜负时，进行加时赛。加时赛分上下两个半场，各2分钟，中间不休息。加时赛中每个参赛队只有一个机器人上场，守门机器人不参与比赛。初赛（循环赛、小组赛）阶段没有加时赛。
对于小学组，比赛已经是１对１，所以加时赛与普通比赛相同。
胜负判定：对于加时赛仍然平局的比赛，按照复赛阶段各队的净胜球数进行评判；如果相同，按照各队在复赛阶段的进球数进行评判；如果还相同，按照整个比赛过程中净胜球数进行评判；如果仍然相同，按照整个比赛过程中的进球数进行评判。
6.坠球：由裁判员将足球放在距原位置最近的坠球点上，双方机器人可摆放在距球15cm以外的任意地方；裁判吹哨后，继续比赛。在摆放机器人位置时，如果双方不能友好协商处理，则遵照以下次序：
2对2比赛，防守方离球门较远的机器人最先定位，然后进攻方机器人定位，最后防守方离球门较近的机器人定位；
1对1比赛，进攻方机器人先定位，防守方机器人再定位；
罚任意球时，机器人摆放次序亦照此办理。
7.任意球：获得任意球的一方可以在球附近(2-5cm)放置一个机器人，其他参赛机器人应放置在离球15cm以外。
由裁判员将球放在发生犯规的地方，如果犯规地点距墙壁小于15cm，则将球放在距墙壁15cm处。
出界球时，判对方在最近的坠球点罚任意球。
裁判鸣哨后，继续比赛。罚任意球的机器人触球后，其他机器人方可触球。
8.参赛队员：在比赛中由参赛选手负责开动、放置、移开机器人，任务完成后应立即退出竞赛场地。
比赛过程中参赛队员不得通过任何形式与场外人员交流，在裁判员警告无效后，取消该参赛队本场比赛资格，比赛结束，判对方3比0胜；如果之前对方净胜球超过3个，按实际比分计算成绩。
9.球的运动：机器人不能“占据”球、不能“持球”，即：机器人不能通过堵死球的移动方向来完全控制球。例如：将球固定在机器人身上（通过盘球装置控制球时不算固定在机器人身上）。或使用机器人身体将球包围，阻止其他机器人触球，或被压在机器人底下。任何时候球都必须是可见的着地运动。
裁判员一旦发现“持球”或“占据”球，将立即取消该参赛队的比赛资格。
比赛期间允许机器人将球踢起，但踢起的高度不能威胁到观众、裁判或队员的安全。
10.计时暂停：如果裁判需要和工作人员讨论某个比赛情况的，可以暂停比赛。
当裁判停止比赛时，所有的机器人必须停止，并且留在赛场上，不得触碰。裁判可以决定到底是按原样继续比赛，或是以开球方式继续比赛。
11.修复机器人：因犯规造成机器人严重受伤不能正常比赛时，队员在征得裁判许可后可将受伤机器人移至场外修理，修复机器人需经裁判允许后再上场比赛。
12.机器人临时下场：非犯规情况下，机器人出现运行中止、部件受损或脱落，影响比赛正常进行时，经裁判允许，参赛队员可拿出机器人在现场修复（修复时间不得少于30秒），经裁判允许后再由参赛队员将修复的机器人放回原在位置。机器人临时下场次数不限，此间，比赛正常进行。
13.换球：比赛过程中，根据足球和场地的损坏及比赛进行情况，可以调整和更换竞赛场地和用球。如果比赛中，足球严重破裂等情况时，则立即中断比赛，将新换的足球放在比赛中断时原球所在地最近的坠球点恢复比赛。
14.技术犯规：出现下列情形之一为技术犯规，犯规机器人将被裁判移出场地30秒或至出现进球。
（1）机器人的任意部分进入球门横梁内侧；
（2）在裁判哨声响起前，违规抢先启动的机器人；
（3）启动机器人时采取任意方式故意推挤机器人；
（4）在比赛中未经裁判允许参赛选手触碰机器人。
15.红黄牌制度：比赛过程中，机器人累计技术犯规满三次将被出示一张黄牌，两张黄牌累计一张红牌。红黄牌不带入下一轮比赛。
在比赛中，如有参赛队员不服从裁判裁决、顶撞裁判，将被出示黄牌警告，情节严重者将被出示红牌驱逐出场，比赛结束，判对方3比0胜；如果之前对方净胜球超过3个，按实际比分计算成绩。
16.计胜方法：在比赛中，进球较多的一方为得胜队。
17.小组赛出线方法：小组比赛中胜1场积3分，平一场积1分，输一场积0分。积分多的队伍进入下一轮比赛。出现积分相同的队伍以净胜球多的队伍排名靠前；净胜球还相同以进球数多的队伍排名靠前；进球数仍然相同则由抽签决定名次。
四、犯规与处罚
1.冲撞犯规：连续在无球状态下冲撞对方不控球机器人三次以上为冲撞犯规，判罚任意球。
2.停赛处罚：初、高中组被罚红牌的机器人停赛90秒，之后可重新回到竞赛场地参加比赛；如果在此90秒内另一机器人也被罚红牌，则比赛结束，判对方3比0胜；如果之前对方净胜球数超过3个，按实际比分计算成绩。小学组被罚红牌则比赛结束，判对方3比0胜；如果之前对方净胜球数超过3个，按实际比分计算成绩。
3.延误开球：开（罚）球时，开（罚）球机器人在5秒钟内未能触及球，判延误开（罚）球。换由对方罚任意球。
4.处罚：出现下列情况之一时，黄牌警告并判罚将机器人移出场地60秒或至出现进球。
（1）严重和重复冲撞对方机器人并导致其不能正常比赛；
（2）累计三次技术犯规；
（3）参赛队员不服从裁判裁决或顶撞裁判。
5.改变竞赛场地和用球：出现这种情况时，比赛将暂停，并马上实施补救措施。如果裁判认定某一队故意破坏竞赛场地和用球，将取消该队参赛资格。
五、裁判
每场比赛由两名裁判员执行裁判任务。裁判员在比赛过程中所作的判决为最后判决。裁判员的职责是：
1.严格按照《竞赛规则》，认真、公正的对比赛进行裁判。
2.避免做出对犯规队有利的判罚。
3.记录比赛成绩和比赛时间，使比赛用足规定的时间或双方同意的时间，并补足由于偶然事故或其他原因所损耗的时间。
4.审查参赛机器人、竞赛场地和足球是否符合相关要求。
5.严格遵守《裁判员守则》。
六、场地平面示意图
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七、通用附则（见附件10）
[bookmark: _Toc536030517][bookmark: _Toc536030830][bookmark: _Toc536031070]附件3  机器人篮球竞赛规则
该规则适用于2对2篮球比赛。在场地中，机器人在对方半场寻找发光的球，避开对方机器人防守并投篮得分。
一、竞赛场地及设备标准
1.场地（内侧）：长240cm，宽160cm，高12cm。
2.墙壁：场地边界有墙壁，墙壁高为12cm，墙壁内侧为黑色（哑光）。 
3.边界：墙壁作为边界。边界四角有等腰（15cm）直角三角形柱（与外框齐高）。
4.篮架及篮筐：篮架宽60cm、高35cm、厚2cm，位于底线中间，在篮架中线25cm高处放置内径为13cm、材料直径≤0.4cm的篮筐。篮筐上每隔15mm扎一根3*100mm标准尼龙扎线带并粘牢，向中间成锥形作为篮网（见下图）。
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5.投篮区：篮筐外围地面有一块半径为35cm的绿色实心半圆为投篮区。
6.基板：基板上铺有场地纸，一半为白色、一半为黑色（用灯箱布制作），黑色区域和白色区域无接缝，基板尽量保持平整和水平。
7.开球点：场地中央处，直径为3cm的红色圆。
8.坠球点：场地中黑白交界线离墙壁3cm处，直径为3cm的红色实心圆。
9.罚球位：距离场地底线中间30cm处，直径为3cm的红色实心圆。
10.照明：场地照明根据实际场地条件确定。参赛者在竞赛前将有时间了解场地及照明条件。竞赛期间照明条件是相对稳定的。
11.机器人：在比赛中允许两台机器人上场，一台投篮机器人和一台防守机器人；投篮机器人（静止和比赛状态）正常置放的垂直投影面积应在直径30cm范围之内，高度不超过40cm，重量不超过2.0kg，机器人用于行动的驱动轮及对应电机不超过2个,启动、停止开关应设于机器人上方。
在相对的上下半场比赛进行中禁止参赛队更换机器人。
防守机器人（静止和比赛状态）正常置放的垂直投影面积应在直径22cm范围之内，高度不超过20cm，重量不超过1.5kg，机器人用于行动的驱动轮及对应电机不超过2个，控球装置深度不超过0.2cm。
机器人除马达以外的部件，禁止使用磁性材料。防守机器人禁止使用任何红外发射装置，也不允许使用红外测距装置。 
无论是投篮机器人还是防守机器人都不能使用粘胶等类似方法将球粘住，机器人的任何装置在比赛中不能占据球，机器人的启动、停止开关应设于机器人上方。
根据机器人电源连接方式不同（串联或并联），一台机器人使用的所有电源的总输出不得超过9V，不得使用升压器。每台机器人必须提供电池组原端的一个接口，以便测量电压，除非该机器人的电源从外观和连接方式能明显看出它的电压。单场比赛期间不允许充电或更换电池，更换机器人需继续使用原来的电池。
12.球：直径为9cm，重量为170±20g，是一个内部装有电池与小电珠的透明发光球（发出的光波长范围为810-700nm；光辐射密度为单个150Lm；光线直接、均匀地覆盖球面，且无盲点）。
二、竞赛规则
1.赛前准备：各参赛队应根据竞赛时间安排，携带好组装机器人必须的基础材料和工具，装于透明整理箱内，提前半小时进入竞赛区域，由裁判员检查器材后按指定区域就坐。
组装器材的携带标准为：结构件不得有人为连接情况，控制器或线路板与其他组装器材应是分离状态不得有电线连接，传感器与电机可以有电线引出。每人限带两组电源（如果参赛队使用干电池，则不限制携带数量），每组电源总输出不得超过9V。每队限带可组装4台机器人所需器材，其中有1套投篮机器人和1套防守机器人器材用于搭建，另有1套投篮机器人和1套防守机器人器材作为备用配件用于机器人修复。
各参赛队待裁判员发令后统一开始现场组装比赛所需机器人，组装完毕后即可进行编程调试工作，机器人组装调试完成后将进行上场找球进攻或防守的实测，整个组装调试和实测环节限时2.5小时内完成。全部完成后机器人将接受裁判员的检录，以确认符合规范。检查时，机器人大小以其最突出部位为准，即最长点为计算点。不符合规则的机器人将被取消参赛资格。实测和检录全部通过的机器人将统一封存，直至准备开始比赛。
2.机器人：参赛机器人须有个性化装饰物或标记，以便区别于其他参赛队的机器人，装饰物或标记被视为机器人的一部分，如对机器人产生影响则由参赛选手负责。禁止使用无线或红外线装置等进行遥控，禁止参赛选手在墙上、地上或其他位置放置“灯塔”或反射物等来帮助机器人导航。每个比赛半场的开始、每次暂停后应由裁判示意参赛者来激活机器人。 
比赛过程中因机器人对抗或者抛出的球将对自己或对方机器人造成损坏，参赛机器人需做好自身的保护措施。禁止参赛队与其他参赛队交换机器人。如发生维修需要时，队员可以使用备用器材进行维修。。
3.猜边：参赛双方用投币方式选场地或者开球，猜中的一方有优先权选择场地或者开球。选定后，参赛双方有3分钟的准备时间。
4.开球：采用防守机器人开球的方式，在整个比赛中所有的防守机器人都必须位于自己的半场，所有的投篮机器人都必须位于对方半场，开球的一方距离球5cm，另一方距离球25cm，所有投篮机器人必须位于对方半场的罚球位。由裁判将球放置在开球点，裁判可以调整机器人的位置，并宣布完成调整。裁判吹哨后，比赛开始。在裁判哨声响起前，抢先启动机器人或启动机器人时采取任意方式故意推挤机器人将被判罚技术犯规。
一方进球后，应由另一方重新开球，继续比赛；比赛中断、死球或出现机器人被动与篮网缠住的情况（计时5秒）时，重新开球继续比赛，开球时双方防守机器人离球的距离均为25cm，所有投篮机器人必须位于对方半场的罚球位；下半场，参赛双方互换场地。
5.竞赛计时
常规赛：分上下两个半场，各5分钟，中场休息3分钟，在此期间参赛队可以调试机器人。上下半场比赛时钟将持续计时。计时器由裁判来控制。由于坠球、替补、处理伤员、罚球、延误时间及其他原因损失的时间在上下半场比赛中均进行相应的补时，补时时间不超过1分钟。
加时赛：双方在10分钟比赛中打成平局，且比赛需有胜负时，进行加时赛。加时赛分上下两个半场，各2分钟，中间不休息。加时赛完成后以得分较多的一方为获胜方。
6.胜负判定：对于加时赛平局的比赛，按照复赛阶段各队的净胜分数进行评判；如果净胜分数相同，按照各队在复赛阶段的分数进行评判；如果还相同，按照整个比赛过程中净胜分数进行评判；如果仍然相同，按照整个比赛过程中的总分数进行评判。
7.计胜方法：在比赛中，得分较多的一方为得胜队，如双方均未得分或得分数相等，则该场比赛视为“平局”。
8.犯规罚球：在比赛中，机器人犯规被判罚球。罚球时，由对方投篮机器人在犯规方罚球位罚球，罚球时由裁判示意选手把防守机器人移出场地，罚球进球后，重新开球；罚球未进，对方防守机器人可以马上进入场地（活动半场的坠球点），继续比赛。从罚球开始计时，10秒内仍末完成罚球，换由对方重新开球。无论机器人在任何位置罚球，罚球时进球均得2分；罚球时出界则重新开球（不累计出界球次数）；全场累积犯规次数。
9.坠球：球出界时，由裁判员进行坠球。
10.参赛队员：在开球前由参赛选手负责放置、启动机器人，比赛过程中未经裁判允许不得再触碰机器人。
比赛过程中参赛队员不得通过任何形式与场外人员交流，在裁判员警告无效后，取消该参赛队本场比赛资格，比赛结束，判对方10比0胜；如果之前对方净胜分超过10分，按实际比分计算成绩。
11.球的运动：机器人在比赛中任何时间都不能“占据”球，即：机器人控球装置不能完全挡住球的光线，导致其他机器人无法发现球。
比赛期间允许球离地，但高度不能威胁到人员的安全。
12.15秒违例：投篮机器人“持球”后开始计时，15秒时间内球未接触到篮筐，视为15秒违例，换由对方重新开球；出界球和15秒违例累计达3次，之后每次违例由对方罚球。
13.破坏篮筐：在比赛中机器人冲撞篮筐造成其倾斜、变形、损坏等无法继续比赛时视为机器人破坏篮筐，判对方罚球。
14.越界：投篮机器人或者防守机器人垂直投影完全越过规定活动半场即视为越界。即在比赛中防守机器人必须位于自己活动半场，投篮机器人必须位于对方活动半场。在无对方机器人冲撞的情况下越界则视为主动越界，否则视为被动越界。主动越界由裁判把机器人罚出场地，30秒后重新放入活动半场的坠球点；被动越界的机器人如5秒内无法返回自己的活动半场则由裁判将其放入对应活动半场的坠球点。
15.出界球的判定：以最后接触球的机器人作为出界球的标准，在双方争球时同时接触到球，球出界则判坠球；全场累积出界球次数。
16.计时暂停：比赛中没有计时暂停。
17.修复机器人：在比赛中机器人因出现运行中止（机器人未能启动不属于此类情况）、部件受损或脱落、犯规所造成机器人严重受伤不能正常比赛等故障时，经裁判允许后可将故障机器人移至场外维修，比赛继续进行；30秒后参赛选手示意裁判，经允许后方可返回竞赛场地相应活动半场，放到出现故障时最近的坠球点继续比赛。机器人下场修复次数不限。
18.更换竞赛场地和比赛用球：比赛过程中，根据球和场地的损坏及比赛进行情况，裁判员可以调整和更换参赛队的竞赛场地和比赛用球。如果比赛中，球发生2个以上电珠不亮或破裂等情况时，应视为比赛中断，将更换的球放在开球点，重新开球。
19.红黄牌制度：在比赛中，如有参赛队员不服从裁判裁决、顶撞裁判，将被出示黄牌警告，情节严重者将被出示红牌驱逐出场，比赛结束，判对方10比0胜；如果之前对方净胜分超过10分，按实际比分计算成绩。
20.小组赛出线方法：小组比赛中胜一场积3分，平一场积1分，输一场积0分。积分多的队伍进入下一轮比赛。出现积分相同的队伍以净胜分多的队伍排名靠前；净胜分相同以总分多的队伍排名靠前；总分相同则由抽签决定名次。
21.5-8名排名方法：前4强产生后，根据淘汰赛成绩决定5-8名的排序，不再进行比赛。淘汰赛中净胜分多的队伍排名靠前，净胜分相同以总分多的队伍排名靠前；总分相同则根据小组赛成绩排定名次，排名方法跟小组赛出线方法相同。

三、名词定义解释
1.出界球：球中心越过场地墙壁。
2.进球：球自上而下穿过篮筐。机器人任一部分垂直投影在投篮区内进球按2分计算；机器人任一部分垂直投影始终处于投篮区外进球按3分计算。
3.死球：球被机器人和墙夹在中间无法移动、或被多个机器人包围卡住不动超过5秒钟时。
4.比赛中断：比赛过程中，在5秒钟内没有任何机器人触到球，而且看上去没有机器人将会触到球。
5.坠球：当发生出界球时所采用的继续比赛的方式，由裁判员将球放入场地离出界处较远的坠球点坠球。
6.占据球：机器人利用装置完全挡住球的光线，导致其他机器人无法发现球。即进攻机器人在控制球时，从防守机器人视角观察（0-20cm水平高度，相距30cm）,在控球装置前方270°范围内的任意角度必须保证正常发光的球内8个发光小电珠至少有1个可被肉眼直接（无任何遮挡）看见。
7.持球：球进入控球装置。
8.控球装置深度：机器人边沿的任一点到控球装置突出的两点之间连线的最远垂直距离。
9.活动半场：白色区域或黑色区域。
四、技术犯规与罚球
1.技术犯规：出现下列情形之一为技术犯规，由对方罚球。
（1）当球并不在有关机器人控制范围之内时，冲撞对方机器人导致对方机器人损坏时；
（2）防守方的任意一个机器人在己方投篮圈不动（对球不产生反应），或防守方任意一台机器人身体的任何部分主动越过己方投篮圈进入投篮圈里面超过5秒钟以上；
（3）在裁判哨声响起前，违规抢先启动的机器人；
（4）启动机器人时采取任意方式故意推挤机器人；
（5）在比赛中未经裁判允许参赛选手触碰机器人；
（6）参赛队员不服从裁判裁决或顶撞裁判。
2.处罚
（1）开（罚）球时，开（罚）球机器人在5秒钟内未能触及球，判延误开（罚）球，换由对方开球；
（2）破坏竞赛场地和竞赛用球时，比赛将暂停，并马上实施补救措施。如果裁判认定某队系故意破坏，将取消该队参赛资格。
（3）若参赛机器人通过使用磁性材料、红外装置等方式干扰对方机器人正常比赛，一经发现将不允许该机器人继续参赛，直至全部比赛结束。
3.罚球：出现下列情况之一时
（1）出界球和15秒违例累计3次，之后每次出界或违例；
（2）破坏篮筐；
（3）技术犯规；
五、裁判
每场比赛由两名裁判员执行裁判任务。裁判员在比赛过程中所作的判决，为最后判决。裁判员的职责是：
1.严格遵守《竞赛规则》，认真、公正的对比赛进行裁判。
2.避免做出对犯规队有利的判罚。
3.记录比赛成绩和比赛时间，使比赛用足规定的时间或双方同意的时间，并补足由于偶然事故或其它原因所损耗的时间。
4. 检查参赛机器人、竞赛场地和球是否符合规则要求。
5.裁判员必须遵守《裁判员守则》。


六、场地示意图

[image: 篮球场地平面图一]






图1：平面图
[image: 16]








图2：立体图

[image: 篮球架子]




 图3：篮架及篮筐（篮筐上有篮网）

七、通用附则（见附件10）


[bookmark: _Toc536030518][bookmark: _Toc536030831][bookmark: _Toc536031071]附件4  人型机器人全能挑战赛竞赛规则
一、任务
要求机器人在规定的时间内完成多项挑战动作。每个动作都有相应的分数，从起始区出发按逆时针方向依次完成挑战动作，完成动作越多、用时越少，得分越高。
在比赛中，参赛队员除了要掌握机器人编程和对物理、力学平衡等知识的应用外，还要考虑如何面对一个多任务的项目,在有限时间内取得最好的成绩。

二、竞赛场地说明
竞赛场地的外尺寸是250cm×120cm，上面有机器人跨栏、机器人钻障碍、机器人侧向行走、机器人上下楼梯和机器人滑雪的场地设施。
在场地中粗黑线是机器人做每项动作的起始线，粗红线是机器人做每项动作的终止线。机器人在做每项动作前双脚不能越过本动作任务的起始线和上个动作任务的终止线，在做每项动作时机器人必须从本动作任务的起始线进入，机器人的双脚完全越过本动作任务的终止线才可以视为机器人完成该动作。
五个任务分为技巧类和速度类两种。其中机器人跨栏和机器人钻障碍为技巧类任务，机器人越过本动作任务终止线后必须自动站稳停止，才可视为机器人完成该动作；机器人侧向行走、机器人上下楼梯、机器人滑雪为速度类任务，机器人越过本动作任务终止线后在尚未进入下一个任务区或完全离开场地范围前，可自动停止站稳，也可以通过遥控器使其停止站稳。
竞赛场地光源照度稳定、无明显磁场干扰。但由于一般赛场环境的不确定因素较多，例如，场地表面可能有纹路和不平整，光照条件有变化等。参赛队在设计机器人时应考虑各种应对措施。

三、任务说明和得分
1．机器人跨栏
（1）规则：跨栏尺寸如图所示。要求机器人通过指定高度的栅栏。机器人可以接触栏，但不得碰翻或移动栏（栏的任一部分的垂直投影不得超出起始线、终止线），否则视为动作失败而不能得分。
[image: 跨栏]
（2）记分：机器人成功跨过栏，可获得该项动作的100分，不成功则得0分。
2．机器人钻障碍
（1）规则：障碍物尺寸如图所示。要求机器人从一个具有固定高度的障碍物底下钻过。在障碍物的上面有一个平衡杆,杆的材质为塑胶,直径是1cm。机器人可以接触障碍物，但不得碰翻或移动障碍物（即障碍物的任一部分的垂直投影不得超出起始线、终止线），否则视为动作失败而不能得分。机器人若钻过障碍物，但碰落了上面的平衡杆，将按照规则罚分。
[image: 2011人形场地.JPG]
（2）记分：机器人成功钻过障碍物，可获得该项动作的100分，不成功则得0分。
3．机器人侧向行走
（1）规则：跑道长度如图所示，中间有一条线。要求机器人在最短的时间内走完全程。机器人必须侧向行走，若正向行走视为犯规不能得分；机器人不得走出规定区域（双脚接触到规定区域边线），否则视为动作失败不能得分。
[image: 短跑]
（2）记分：得分是T = 400/t，式中t为机器人侧向完成任务的时间（秒），例如机器人完成侧向行走的时间为4秒，则得100分,不成功则得0分。
4．机器人上下楼梯
（1）规则：楼梯尺寸如图所示。要求机器人以最快的速度从场地平面起步，完成从一边上台阶、下台阶到另外一边的场地平面上。如果机器人除下肢以外的部分接触任务区域，则任务判定失败。
[image: 上楼梯]
（2）记分：得分是T = 1600/t，式中t为机器人最快完成任务的时间（秒），例如机器人完成上下楼梯的时间为16秒，则得100分, 不成功则得0分。
5．机器人滑雪
（1）规则：滑雪场地尺寸如图所示。要求机器人以最快的速度穿越绕行通过3面旗子。场地上一共有5个旗子放置点，每个放置点相隔20cm，3面旗子将会摆在其中的3个放置点上，具体摆放位置将在比赛开始时现场抽签决定。旗子的尺寸如图所示。机器人在滑雪过程中不能走出规定区域（双脚接触到规定区域边线）或在绕行旗杆时脚底部从绕行方向压到旗杆底座下（场地上）直径为3.5 cm的红色圆圈线，否则视为动作失败不能得分。机器人若在滑雪过程[image: 1]中碰倒旗子将按照规则罚分。
（2）记分：得分是T = 2000/t，式中t为机器人完成任务的时间（秒），例如机器人完成滑雪的时间为20秒，则得100分, 不成功则得0分。
四、竞赛
1．竞赛：同一时间内，每个场地只有一个队伍在场比赛。
要求机器人在5分钟的比赛时间内，尝试完成所有任务以获得更多的分数，比赛时不会中断计时。
机器人在竞赛过程中不得离开竞赛场地（双脚接触到竞赛场地外边线）。
2．任务:机器人为了获得分数而要执行的动作。机器人需按照规定顺序完成任务，可以反复尝试未完成的任务，或者放弃任务。当比赛结束后，裁判根据场地上每个任务完成的结果，给出相应的分数。
3．轮次:比赛进行两轮，参赛队伍在两轮比赛之间可以调整机器人和程序。
[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: OLE_LINK2]4.比赛动作：比赛规定动作为机器人跨栏、机器人钻障碍、机器人侧向行走、机器人上下楼梯和机器人滑雪。在比赛之前抽签决定和公布机器人的出发区。同一组别所有队伍的比赛出发区是一样的，两轮比赛的出发区也都是一样的。机器人在出发区等候出发时，双脚必须位于出发区的白色阴影区域内。
机器人在每项动作之间的切换，如途中绿色的地面部分，可以使用机器人的程序控制器指引机器人到达合适的位置；机器人在执行每项动作的过程中，必须是自动运行。不使用遥控器进行途中指引时，遥控器必须摆放在指定的地面或桌面，脱离参赛学生的双手。
5．竞赛顺序：参赛队通过抽签确定参加比赛的先后次序。
竞赛顺序一旦排好不再改变；所有参赛队必须按照规定的顺序进行比赛；在第一轮比赛全部结束后再开始下一轮的比赛。
6．机器人：参赛机器人应符合以下规则：
（1）机器人的外形必须是类人型，由四肢、躯干和头等几部分组成。
[image: 人形示意1]                                     
（2）机器人必须且只能使用一个可编程处理器。
（3）机器人必须使用电池供电，其电压不超过12.6V。
（4）机器人编程语言不限，编程软件中不可以有任何模块化的程序，所有动作程序均需完全由参赛队员自行编写，参赛队员必须能够解释其程序。                             
（5）在不影响正常比赛的基础上，机器人可进行个性化的装饰，以增强其表现力和容易被识别。
7．比赛安排：参赛选手不得携带U盘、手机等任何具有存储功能的设备进入场地。参赛选手只能携带清空程序及所有参数的机器人和装有中文版操作系统和Windows media Player播放器的电脑进入竞赛场地并交裁判检查程序是否清空；未清空的，将由裁判负责清空，并做上标记。参赛队最多可带两个机器人进入竞赛场地。
编程软件将由组委会统一安装或指派。
在比赛过程中，如检测到参赛选手自带电脑已存储机器人程序（编程软件中有任何模块化的程序）或使用U盘、手机等存储设备、使用非选手现场编写的程序和子程序将取消比赛资格。编程中程序和子程序命名应符合现场裁判给出的命名规则。
现场编程和调试的时间是3个小时。编程和调试好的机器人，由参赛选手贴标记后，统一放置在组委会指定的位置。
在比赛正式开始时，参赛选手才可以取走自己的机器人参加比赛。
8．场地损坏：如场地出现意外损坏，比赛将暂停，裁判应尽快将之修复。如果裁判认定某一队故意破坏竞赛场地，该队将受到警告，严重者将取消其比赛资格。
9.场地恢复：在比赛过程中，选手可以申请重新完成未完成的任务，由裁判尽快恢复该任务场地。
10．规定区域：指机器人侧向行走和机器人滑雪任务的任务区域。
五、评分标准
1．每轮得分=实际得分×完成任务系数+奖励分-罚分。
2．在竞赛中，每个参赛队有两轮比赛机会。最终成绩为两轮得分相加后乘以可靠性系数。
最终以得分最高的机器人胜出。
参赛队伍的得分不能为负分，最低为零分。
3．完成任务系数：如果机器人在规定时间内完成所有规定的动作，则其完成任务系数为1.0；如果机器人在规定动作中完成4个，则其完成任务系数为0.8，如果机器人在规定动作中完成不足4个，其完成任务系数为0.6。
4．奖励分：如果机器人在规定时间内完成所有规定的动作，每提前1秒钟奖励1分（每1秒钟为1个分值，精确到百分之一秒），此为奖励分。
5．可靠性系数：两轮指定任务都成功的可靠性系数为1.1，其他情况为1.0。
6.关于罚分
（1）机器人在竞赛场地上（从开始比赛到比赛结束）每跌倒一次，罚10分。
（2）机器人钻障碍过程中，碰落上面的平衡杆，罚50分，罚分不累计。
（3）机器人滑雪过程中，每碰倒一面旗子，罚10分，罚分累计，但每轮比赛不超过30分。
（4）机器人在执行一项任务时，其垂直投影部分不能进入下一个动作的任务区域，每违反一次，罚50分。
（5）机器人在竞赛场地上，参赛队员不能触摸机器人，每违反一次，罚50分，且机器人必须回到比赛起始区。
六、场地平面示意图
单位：cm
[image: 1]
七、通用附则（见附件10）
[bookmark: _Toc536030519][bookmark: _Toc536030832][bookmark: _Toc536031072][bookmark: _Toc428459588][bookmark: _Toc428287826][bookmark: _Toc408313338][bookmark: _Toc429664560]附件5  WER能力挑战赛——“人工智能”竞赛规则
一、主题简介
机器人是当代高新科技的综合产物，机器人技术也应与时俱进。本届WER能力挑战赛的主题为“人工智能”。
1956年，美国达特茅斯学院中的计算机研究人员首次提出了“人工智能”一词。2006年，人们在以计算机视觉和语音识别为代表的智能感知研究中取得了关键性突破，推动人工智能迈向新一轮发展高潮。2017年，AlphaGo的升级版Master以3:0战胜了当时排名世界第一的中国围棋选手柯洁。同年，国务院发布了《新一代人工智能发展规划》，由此标志发展人工智能正式上升为我国的国家战略。
人类不断地从研究自然界的过程中汲取智慧，其中最复杂的研究对象就是人类本身。人工智能是指利用计算机技术及生物学知识搭建的人工智能系统，是对人的意识、思维的信息处理过程的模拟，实现对人类行为的模仿或研究。近年来，人工智能蓬勃发展，在问题求解、博弈、演绎逻辑及机器自动证明理论和技术等方面突飞猛进。相信在不久的将来，人类能创造出机器艺术家、音乐家、工程师和服务员。
在此次WER能力挑战赛中，参赛队员要像软件工程师、算法科学家、机器人工程师等一样，制造机器人、编写代码，使机器人能够自主地帮助自己完成预期比赛任务。
二、比赛场地与环境
2.1场地
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\图片PS\图1.jpg]一层“基地”
斜坡：42*140cm
二层“基地”
二层：204*116cm
一层：240*210cm

图1 场地
比赛场地分上下两层（如图1所示），支架为金属材质，两层之间通过斜坡相连，斜坡与一层场地夹角为30度(±1度)，二层场地护栏为木板（高度10cm，厚度1-2cm）。在一层场地、二层场地、斜坡上各铺有场地膜。
[bookmark: _Toc428287838]场地上共有2个基地，一层基地大小为30*30cm（长*宽）；二层基地位于斜坡顶端黑色横线以上及二层场地西北角，大小为64*40cm（长*宽）。比赛过程中，机器人可以选择从任一基地离开或返回。
2.2赛场环境
[bookmark: _Toc428459593]机器人比赛场地环境为冷光源、低照度、无磁场干扰。但由于一般赛场环境的不确定因素较多，例如，场地表面可能有纹路和不平整，边框上有裂缝，光照条件有变化等等。参赛队在设计机器人时应考虑各种应对措施。
三、任务及得分
 比赛任务分预设任务和附加任务。预设任务的内容在本规则中公布，但部分模型位置、方向是可以变化的，在赛前准备时公布。附加任务只在赛前准备时公布，参赛队员应据此现场设计机器人结构及程序。
[bookmark: _Toc428459594][bookmark: _Toc404172631]小学/初中组：同时采用高、低难度得分；高中组：仅采用高难度得分。
以下描述的预设任务只是对生活中的某些情景的模拟，切勿将它们与真实生活相比。
3.1组装机器人
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8983.JPGIMG_8983]二层操作台
控制核心
一层操作台
移动底盘

图2-组装机器人模型初始状态图
任务模型初始状态：
组装机器人模型固定在场地上，机器人的控制核心和移动底盘分离，如图2所示。
得分标准及分值：
将组装机器人模型的上半部分“控制核心”和下半部分“移动底盘”组装在一起。如图3所示，当组装机器人的模型位于一层操作台到比赛结束，得40分；当组装机器人的模型位于二层操作台到比赛结束，得60分。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8985.JPGIMG_8985][image: IMG_8986]
[bookmark: _Toc428459595]图3-组装机器人任务完成状态图
3.2信息读取
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8964.JPGIMG_8964]文件夹
硬盘
信息

图4-信息读取模型初始状态
任务模型初始状态
信息读取模型固定在场地上，文件夹模型与硬盘模型可分离，如图4所示。
任务的得分标准及分值
机器人提取文件夹，使文件夹和信息模型完全脱离硬盘，并保持到比赛结束，得40分。【低难度得分】 
机器人提取文件夹并将其带回基地，在低难度得分基础上，每个信息模型可加得30分。【高难度得分】
若信息模型掉落至场地，由裁判将其收走并存放至比赛结束。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8965.JPGIMG_8965]
图5-信息读取任务完成状态图
3.3信息匹配信息吸附处
信息吸附处

 [image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8977.JPGIMG_8977]信息匹配器
插头插座
插座
底座插座

图6-信息匹配模型初始状态图
  [image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8978.JPGIMG_8978]
[bookmark: OLE_LINK9][bookmark: OLE_LINK8]图7-信息匹配任务工作状态图
任务模型初始状态
信息匹配模型固定在场地上，如图6所示。
任务的得分标准及分值
机器人必须将信息匹配模型转至工作状态（插头与插座接触），得40分。【低难度得分】
机器人必须将信息匹配模型转至工作状态（插头与插座接触）且将信息读取任务中获得的信息吸附在信息吸附处进行匹配，并保持到比赛结束，在低难度得分基础上，每个信息可加得30分。【高难度得分】
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8979.JPGIMG_8979]
图8-信息匹配任务完成状态图
3.4概率模型
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8938.JPGIMG_8938]拨动装置
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图9-概率模型初始状态图
任务模型初始状态
概率模型固定在场地上，数据位于拨动装置里面，如图9所示。
得分标准及分值
机器人需触发拨动装置，使数据经过筛选器落入地址内，落入左右地址得50分，落入中间地址的80分。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8942.JPGIMG_8942]
图10-概率模型任务完成状态图
3.5信息选型  
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0799.JPG]压杆

[bookmark: OLE_LINK4][bookmark: OLE_LINK3]图11-信息选型模型初始状态图
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0800.JPG]
图12-信息选型任务完成状态图
任务模型初始状态
信息选型模型固定在场地上，彩瓶放置在磁铁下方的底座上，不与磁铁接触。如图11所示。
任务的得分标准及分值
[bookmark: _Toc428459598]信息的选型方式由概率模型任务的结果决定。若落入左地址，则选择绿色信息；若落入右侧地址，则选择黑色信息；若落入中间地址，则选择两种信息。
机器人通过操控压杆使得对应彩瓶完全脱离底座，得 60 分。（央馆19.01.24修订，原文为““机器人通过按动压杆使得对应彩瓶完全脱离底座，得 60 分。”）
3.6能源装载
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8970.JPGIMG_8970]  机械爪
能源装置
转柄[image: C:\Users\1\AppData\Local\Temp\SGPicFaceTpBq\160\007A1C1A.png]

图13-能源装载模型初始状态图  
  [image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8971.JPGIMG_8971]  
图14-能源装载模型运行过程图
任务模型初始状态
能源装载模型固定在场地上，转轴方向为水平方向，模型上放有一个能源装置，如图13所示。
任务的得分标准及分值
机器人通过转动转柄使机械爪抓起能源装置，并使能源装置完全脱离任务模型，得50分。【低难度得分】
机器人通过转动转柄使机械爪抓起能源装置，并使能源装置完全脱离任务模型，然后将能源装置带回基地，得80分。【高难度得分】
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8973.JPGIMG_8973]
图15-能源装载任务完成状态图
3.7早餐机器人
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0797.JPG]餐盘
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图16-早餐机器人模型初始状态图
任务模型初始状态
早餐机器人模型固定在场地上，如图 16所示。
任务的得分标准及分值
机器人通过按压开关将餐盘完全脱离餐台，且餐盘模型垂直高度高于桌沿，得50分。
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0798.JPG]
[bookmark: _Toc428459597]图17-早餐机器人任务完成状态
3.8搬运机器人操作杆

[image: IMG_3152] [image: ]台子
货物

图18-搬运机器人模型初始状态图
任务模型初始状态
搬运机器人模型固定在场地上，货物位于D点，台子位于C点，如图18所示。
任务的得分标准及分值
机器人必须通过操作杆将货物从D点搬运至台子上，货物垂直投影与台子部分重叠且不与地面接触，得60分。
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\任务套装\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\1-规则\IMG_0897.JPG]
图19-搬运机器人任务完成状态图
3.9智能仓储
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0819.JPG][image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0821.JPG]储物箱
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图20-智能仓储模型初始状态图
任务模型初始状态
智能仓储任务模型固定在场地上，如图20所示。
任务的得分标准及分值
机器人需转动转柄打开储物箱，并将物料完全脱离任务模型，得60分。【低难度得分】
机器人需转动转柄打开储物箱，并将物料带回基地，在低难度得分基础上，每个物料可加得40分。【高难度得分】
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8952.JPGIMG_8952]
图21-智能仓储任务一阶完成状态图
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8953.JPGIMG_8953]
图22-智能仓储任务二阶完成状态图



3.10物料存放
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8947.JPGIMG_8947]1级放置台
2级放置台

图23-物料存放模型初始状态图
任务模型初始状态
物料存放模型固定在场地上，如图23所示。
任务的得分标准及分值
	机器人需要将智能仓储任务中获得的物料运送至放置台上（物料垂直投影必须完全处于红色得分区域内）。放置于1级放置台上，得30分；放置于2级放置台上，得40分。每个放置台只能放置一个物料。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8949.JPGIMG_8949]
图24-物料存放任务完成状态图 
3.11 维修智能时钟
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0806.JPG][image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0807.JPG]压杆
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图25-维修智能时钟模型初始状态图
任务模型初始状态
智能时钟模型固定在场地上，如图 25 所示。（央馆19.01.24修订，原文为“智能时钟模型固定在一层场地上，如图25所示。”）
任务的得分标准及分值
机器人按动压杆，装载齿轮将时钟修复，此时转柄水平，然后转动转柄，使红色指针指向21点到3点区域，得60分。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8945.JPGIMG_8945]
图26-维修智能时钟任务一阶完成状态图
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8946.JPGIMG_8946]指针
区

图27-维修智能时钟任务二阶完成状态图
3.12 铺设高架桥
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8980.JPGIMG_8980]机械爪
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图28-铺设高架桥模型初始状态图
任务模型初始状态
铺设高架桥模型固定在场地上，石板被机械爪抓住，如图28所示。
任务的得分标准及分值
机器人必须推动装配台至合适位置，并转动初始位置为水平的转柄使石板落至桥墩上且与其他石板无接触，得50分，如图30-铺设高架桥任务二阶完成状态图。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8981.JPGIMG_8981]
图29-铺设高架桥任务一阶完成状态图[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8982.JPGIMG_8982]
图30-铺设高架桥任务二阶完成状态图
3.13 网盘防盗
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0808.JPG][image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0811.JPG]推杆
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图31-网盘防盗模型初始状态图
任务模型初始状态
网盘防盗模型位于一二层之间的横梁上，模型的垂直投影位于下方黑线上，如图31所示。
任务的得分标准及分值
	机器人需拨动推杆打开密码锁，且金手指完全脱离密码锁，得40分。
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0810.JPG]
图32-网盘防盗任务完成状态图
3.14捕获金手指
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0814.JPG]转柄
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图33-捕获金手指模型初始状态图
任务模型初始状态
捕获金手指模型位于二层固定位置上，数据链与网盘防盗模型接触，如图33所示。
任务的得分标准及分值
机器人需转动转柄通过数据链捕获金手指（金手指模型高于二层护栏顶端），得40分。
参赛选手必须先完成“网盘防盗”任务模型，然后才可完成此任务模型，否则，会损坏任务模型。
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\IMG_0818.JPG]金手指
护栏顶端

图34-捕获金手指任务完成状态图
3.15对象分类
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8961.JPGIMG_8961]白色元组
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[bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK6]图35-对象分类模型初始状态图
任务模型初始状态
对象分类模型固定在一层场地上，如图35所示。
任务的得分标准及分值
[bookmark: _Toc428459603]机器人需推动存储器，使实例对象落入相应元组内，每个实例对象得30分。
[image: D:\shengyj\Desktop\电教规则文档\2019电教任务模型照片\IMG_8963.JPGIMG_8963]
图36-对象分类任务完成状态图
3.16任务模型位置
3.16.1 有些任务模型位置是固定的，但方向是可以变化的；有些任务模型位置和方向都是可以变化的。任务模型位置、方向以赛前准备时抽签决定为准。
3.16.2 “3.16.2 组装机器人、信息匹配、信息选型、
能源装载、智能仓储、物料存放、维修智能时钟、铺设高架
桥位置可变，方向不变（方向 1）。（央馆19.01.24修订原文为“信息匹配、智能仓储、物料存放、铺设高架桥位置可变，方向不变（方向1）。”） 搬运机器人、网盘防盗、捕获金手指位置和方向都不变。
3.16.3 对象分类在一层场地位置是固定的，方向可以变化的；概率模型在二层场地位置是固定的，方向可以变化的。
3.16.4其他任务模型的位置和方向都是可变化的，放置在场地上的各处可变位置。
3.16.5 附加任务位置会出现在场地图中的可变位置，每个附加任务分值为100分。
[image: ]
[image: ] [image: ]
[image: F:\2019 竞赛资料\学校赛制\积木教育机器人赛（电教赛制）【小学组、初中组、高中组】(C201SK903)\图片PS\图1.jpg]
图37 场地示意图（含任务模型）
四、机器人
本节提供设计和构建机器人的原则和要求。参赛前，所有机器人必须通过检查。为保证比赛的公平，裁判会在比赛期间随机检查机器人。对不符合要求的机器人，需要按照本规则要求修改，如果机器人仍然不符合要求，将被取消参赛资格。
4.1尺寸：每次出发前，机器人尺寸不得大于30*30*30cm（长*宽*高）；离开基地后，机器人的机构可以自行伸展。
4.2 控制器：单轮比赛中，不允许更换控制器。每台机器人只允许使用一个控制器。控制器的闭环电机独立接口允许4个，舵机独立接口（如果有）允许1个，输入输出独立接口允许12个。
4.3执行器：当电机用于驱动轮时，只允许单个电机独立驱动单个着地的轮子。比赛过程中使用电机的数量及方式：a)4个电机；b)3个电机加1个舵机；c)3个电机d)2个电机加1个舵机。允许使用直径为60±2mm到70±2mm的轮胎。
4.4传感器：每台机器人允许使用的传感器种类和数量不限，但不得使用传感器探头做成的集成传感器。用于循迹的传感器不得超过7个。
4.5结构：机器人必须使用塑料材质的拼插式结构，不得使用扎带、螺钉、铆钉、胶水、胶带等辅助连接材料。
4.6软件：为了鼓励学生自主编程及真实考察学生的编程水平，参赛队应充分尊重知识产权，使用正版授权的编程软件；参赛队不得使用遥控调试并记录数据的方式完成编程。
4.7电源：每台机器人必须自带独立电池，不得连接外部电源，电池电压不得高于9V，不得使用升压、降压、稳压等电路。
[bookmark: _Toc434303342][bookmark: _Toc434306174]五、比赛
5.1 参赛队
5.1.1每支参赛队应由2名学生组成。学生必须是截止到2019年6月仍然在校的学生。
5.1.2 参赛队员应以积极的心态面对和自主地处理在比赛中遇到的所有问题，自尊、自重、友善地对待和尊重队友、对手、志愿者、裁判员和所有为比赛付出辛劳的人，努力把自己培养成为有健全人格和健康心理的人。
5.2 赛制
5.2.1 WER能力挑战赛按小学、初中、高中各组别分别进行。
5.2.2 比赛共进行2轮，每轮比赛前将有2个小时调试时间，每轮的模型位置和方向重新抽签确定。每场比赛时间为180秒。比赛开始、结束时裁判均有哨声，以开始、结束计时。
5.2.3 即使参赛队选择了附加任务，该场比赛时间不延长。
5.2.4 所有场次的比赛结束后，以每支参赛队各场得分之和作为该队的总成绩，按总成绩对参赛队排名。
5.2.5 竞赛组委会有可能根据参赛报名和场馆的实际情况变更赛制。
5.3 比赛过程
5.3.1搭建机器人与编程
5.3.1.1搭建机器人与编程只能在准备区进行，测试程序时可使用准备区中的练习台，在裁判员的同意下也可使用比赛区中空闲的赛台。
5.3.1.2 参赛队的学生队员经检录后方能进入准备区。裁判员有权对参赛队携带的器材进行检查，所用器材必须符合组委会相关规定与要求。参赛队员可以携带已搭建的机器人进入准备区。队员不得携带组委会明令禁止使用的通信器材进场。所有参赛学生在准备区就座后，裁判员把场地任务模型分布图和比赛须知发给各参赛队。
5.3.1.3参赛队应自带便携式计算机、维修工具、替换器件、备用品等。参赛选手在准备区不得上网和下载任何程序，不得使用照相机等设备拍摄比赛场地，不得以任何方式与教练员或家长联系。
5.3.1.4赛前有2小时的准备时间，参赛队可根据现场环境修改机器人的结构和编写程序。
5.3.1.5赛场采用日常照明，参赛队员可以标定传感器，但是大赛组委会不保证现场光照绝对不变。随着比赛的进行，现场的照明情况可能发生变化，对这些变化和未知光线的实际影响，参赛队员应自行适应或克服。
5.3.1.6进入赛场后，参赛队员必须有秩序、有条理地调试机器人及准备，不得通过任何方式接受教练的指导。不遵守秩序的参赛队可能受到警告或被取消参赛资格。准备时间结束前，各参赛队应把机器人排列在准备区的指定位置，然后封场。
5.3.2赛前准备
5.3.2.1准备上场时，队员领取自己的机器人，在志愿者带领下进入比赛区。在规定时间内未到场的参赛队将被视为弃权。
5.3.2.2上场的2名参赛学生队员，站立在基地附近。
5.3.2.3参赛队员将自己的机器人放入基地。机器人的任何部分及其在地面的正向投影不能超出基地范围。
5.3.2.4到场的参赛队员应抓紧时间（不超过2分钟）做好机器人启动前的准备工作。完成准备工作后，队员应向裁判员示意。
5.3.3启动
5.3.3.1裁判员确认参赛队已准备好以后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。随着倒计时开始，队员可以用一只手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一个字起，队员可以触碰按钮或者给传感器一个信号去启动机器人。
5.3.3.2在裁判员发出“开始”命令前启动机器人将被视为“误启动”并受到警告或处罚（计一次重启）。
5.3.3.3机器人一旦启动，就只能受机器人自带的程序控制。队员一般不得接触机器人（重启的情况除外）。
5.3.3.4启动后的机器人不得故意分离出部件或把机械零件掉在场上。偶然脱落的机器人零部件，由裁判员随时清出场地。为了竞争得利而分离部件属于犯规行为，机器人利用分离部件得分无效。分离部件是指在某一时刻机器人自带的零部件与机器人主体不再保持任何连接关系。
5.3.3.5启动后的机器人如因速度过快或程序错误将所携带的物品抛出场地，该物品不得再回到场上。
5.3.4重启
5.3.4.1机器人在运行中如果出现故障或未完成某项任务，参赛队员可以用手将机器人拿回对应基地重启。记录一次“重启”，重试前机器人已完成的任务得分有效，但机器人当时携带的得分模型失效并由裁判代为保管至本轮比赛结束；在这个过程中计时不会暂停。
5.3.4.2机器人自主运行奖励：在整个比赛过程中， 0次重启，奖励40分；1次重启，奖励30分；2次重启，奖励20分；3次重启，奖励10分；4次及以上重启，不予奖励。
5.3.4.3每场比赛机器人的最多重启次数为6次，第7次重启时比赛自然结束，但加分依照5.3.4.2执行。
5.3.4.4重启期间计时不停止，也不重新开始计时。
5.3.5机器人自主返回基地
5.3.5.1机器人可以多次自主往返基地，不是重启。
5.3.5.2机器人自主返回基地的标准是机器人的垂直投影部分在基地范围内，参赛队员可以接触已经返回基地的机器人。
5.3.5.3机器人自主返回基地后，参赛队员可以对机器人的结构进行更改或维修。
5.3.6比赛结束
5.3.6.1 每场比赛的时间为180秒钟。
5.3.6.2参赛队在完成一些任务后，如不准备继续比赛或完成所有任务后，应向裁判员示意，裁判员据此停止计时，作为单轮用时予以记录，结束比赛；否则，等待裁判员的终场哨音。
5.3.6.3 裁判员吹响终场哨音后，参赛队员应立即关断机器人的电源，不得再与场上的机器人或任何物品接触。
5.3.6.4裁判员填写记分表并告知参赛队员得分情况。
5.3.6.5参赛队员将场地恢复到启动前状态，并立即将自己的机器人搬回准备区。
六、记分
6.1 每场比赛结束后，按完成任务的情况计算得分。完成任务的记分标准见第4节。
6.2完成任务的次序不影响单项任务的得分。
6.3有些任务需要将模型带回基地才算得分，其必须同时满足：①机器人自主返回基地的标准；②机器人的投影与该模型的投影部分或完全重合,或机器人与该模型接触。
七、犯规和取消比赛资格
7.1未准时到场的参赛队，每迟到1分钟则判罚该队10分。如果超过2分钟后仍未到场，该队将被取消比赛资格。
7.2第1次误启动将受到裁判员的警告，机器人回到待命区再次启动，计时重新开始。第2次误启动将被取消比赛资格。
7.3为了竞争得利而分离部件是犯规行为,视情节严重程度可能会被取消比赛资格。
7.4如果由参赛队员或机器人造成比赛模型损坏，不管有意还是无意，将警告一次。该场该任务不得分，即使该任务已完成。
7.5比赛中，参赛队员不得接触基地外的比赛模型；不得接触基地外的机器人；否则将按“重启”处理。
7.6不听从裁判员的指示将被取消比赛资格。
7.7参赛队员在未经裁判长允许的情况下私自与教练员或家长联系，将被取消比赛资格。
八、成绩排名
参赛队的最终得分为2轮场地任务竞赛得分总和，每个组按总成绩排名，最终得分高的排名靠前。如果出现局部并列的排名，按如下顺序决定先后：
   （1）2轮用时总和少的排名在前；
（2）重启次数少的排名在前；
（3）所有场次中完成单项任务(得分为满分)总数多的排名在前；
（4）机器人重量轻的排名在前。
九、通用附则（见附件10）











央馆19.01.24关于计分表修订如下：
1.记分表分成小初组、高中组。
2.小学、初中组有递进得分关系的任务项中，将“或”改为“并”。
3.高中组中递进得分关系的任务项中，低难度记分栏状态
涂阴影。完成低难度基础上，高难度得分后，低难度得分自
动加上。高中组中“能源装载”任务，直接将低难度得分栏
删除。


WER能力挑战赛记分表
参赛队：                       组别：小初组               
轮 次：
	[bookmark: _Hlk529436452]事项
	分值
	数量
	得分

	组装机器人
	机器人组装完成且位于一层操作台
	40
	
	

	
	机器人组装完成且位于二层操作台
	60
	
	

	信息读取
	文件夹与信息模型完全脱离硬盘【低难度得分】
	40
	
	

	
	并，机器人提取文件夹并将其带回基地【高难度得分】
	30/个
	
	

	信息匹配

	转至工作状态【低难度得分】
	40
	
	

	
	并，转至工作状态并吸附信息【高难度得分】
	30/个
	
	

	概率模型
	数据经过筛选器落入左地址内
	50
	
	

	
	数据经过筛选器落入中间地址内
	80
	
	

	
	数据经过筛选器落入右地址内
	50
	
	

	信息选型
	完成指定选型方式，且彩瓶被磁铁吸引，完全脱离底座
	60
	
	

	能源装载
	机械爪将能源装置抓起使其完全脱离任务模型【低难度得分】
	50
	
	

	
	并，将能源装置抓起并带回基地【高难度得分】
	80
	
	

	早餐机器人
	机器人将餐盘完全脱离餐台，且餐盘垂直高度高于桌沿
	50
	
	

	搬运机器人
	通过操作杆使货物垂直投影与台子部分重叠且不与地面接触
	60
	
	

	智能仓储
	打开储物箱，并将物料完全脱离任务模型【低难度得分】
	60
	
	

	
	并，将物料完全脱离任务模型并带回基地【高难度得分】
	40/个
	
	

	物料存放
	将物料放置1级放置台上且物料垂直投影不超出放置台边缘
	30
	
	

	
	将物料放置2级放置台上且物料垂直投影不超出放置台边缘
	40
	
	

	维修智能时钟
	装载齿轮，并使指针指向21点到3点区域
	60
	
	

	铺设高架桥
	将装配台推至安放点并安放石板，且石板与其他石板无接触
	50
	
	

	网盘防盗
	拨动推杆打开密码锁，且金手指完全脱离密码锁
	40
	
	

	捕获金手指
	通过数据链捕获金手指且金手指模型高于二层护栏顶端
	40
	
	

	对象分类
	推动存储器，使实例对象落入相应元组内
	30/个
	
	

	附加任务
	详见赛场公告
	100/个
	
	

	自主运行奖励
	40-（重启次数）*10，且大等于0
	
	
	

	总分
	

	单轮用时
	



关于取消比赛资格的记录：
裁判员：＿＿＿＿＿＿＿＿  记分员：＿＿＿＿＿＿＿＿
参赛队员：＿＿＿＿＿＿＿
裁判长：＿＿＿＿＿＿＿＿  数据录入：＿＿＿＿＿＿＿








WER能力挑战赛记分表
参赛队：                       组别：高中组               
轮 次：
	事项
	分值
	数量
	得分

	组装机器人
	机器人组装完成且位于一层操作台
	40
	
	

	
	机器人组装完成且位于二层操作台
	60
	
	

	信息读取
	文件夹与信息模型完全脱离硬盘【低难度得分】
	40
	
	

	
	或，机器人提取文件夹并将其带回基地【高难度得分】
	30/个
	
	

	信息匹配

	转至工作状态【低难度得分】
	40
	
	

	
	或，转至工作状态并吸附信息【高难度得分】
	30/个
	
	

	概率模型
	数据经过筛选器落入左地址内
	50
	
	

	
	数据经过筛选器落入中间地址内
	80
	
	

	
	数据经过筛选器落入右地址内
	50
	
	

	信息选型
	完成指定选型方式，且彩瓶被磁铁吸引，完全脱离底座
	60
	
	

	能源装载
	将能源装置抓起并带回基地（删除低难度得分）
	80
	
	

	早餐机器人
	机器人将餐盘完全脱离餐台，且餐盘垂直高度高于桌沿
	50
	
	

	搬运机器人
	通过操作杆使货物垂直投影与台子部分重叠且不与地面接触
	60
	
	

	智能仓储
	打开储物箱，并将物料完全脱离任务模型【低难度得分】
	60
	
	

	
	或，将物料完全脱离任务模型并带回基地【高难度得分】
	40/个
	
	

	物料存放
	将物料放置1级放置台上且物料垂直投影不超出放置台边缘
	30
	
	

	
	将物料放置2级放置台上且物料垂直投影不超出放置台边缘
	40
	
	

	维修智能时钟
	装载齿轮，并使指针指向21点到3点区域
	60
	
	

	铺设高架桥
	将装配台推至安放点并安放石板，且石板与其他石板无接触
	50
	
	

	网盘防盗
	拨动推杆打开密码锁，且金手指完全脱离密码锁
	40
	
	

	捕获金手指
	通过数据链捕获金手指且金手指模型高于二层护栏顶端
	40
	
	

	对象分类
	推动存储器，使实例对象落入相应元组内
	30/个
	
	

	附加任务
	详见赛场公告
	100/个
	
	

	自主运行奖励
	40-（重启次数）*10，且大等于0
	
	
	

	总分
	

	单轮用时
	



关于取消比赛资格的记录：
裁判员：＿＿＿＿＿＿＿＿  记分员：＿＿＿＿＿＿＿＿
参赛队员：＿＿＿＿＿＿＿
裁判长：＿＿＿＿＿＿＿＿  数据录入：＿＿＿＿＿＿＿

















[bookmark: _Toc536030520][bookmark: _Toc536030833][bookmark: _Toc536031073]附件6  IER智能挑战赛——“九宫智运”竞赛规则
一、任务简述
参赛的选手通过现场搭建、修改调试程序，在单个“九宫”场地中使用2台机器人，完成一系列模拟智能运输场景中的任务。参与竞赛的过程中，选手不仅学会机器人的搭建方法、调试过程及控制原理，同时也使机器人成为他们共同成长的伙伴。这既是本届智能挑战赛的任务，也是国际教育机器人联盟（IER）倡导的基本理念。  
二、场地说明
2.1 场地规格
[image: ][image: ]由9块45*45cm 的单元格拼接而成的“九宫”场地，如图2-1所示，图中不同颜色的单元格，代表不同的任务，具体任务由裁判现场公布。央馆19.01.24修订


	单元格编号
	1号
	2、4号 
	5、6、7号
	3、9号
	自选

	任务区
示意色
	蓝色区域
	绿色区域
	橙色区域
	咖啡色区域
	自选

	任务区说明
	起点区
	初级任务区
	中级任务区
	高级区
	自选任务





2.2单元格
45*45cm单元格，内有若干个Φ5 RGB全彩灯。场地由9个单元格组成，每个单元格都有相应的任务，现场经裁判使用“九宫竞赛管理”计算机选择规定任务图拼接而成。
2.3场地编号标准
[image: ][image: ]场地单元格上的箭头标识朝一个方向，以场地箭头方向开始，按从左往右，从上往下的顺序对单元格进行编号依次为1-9，如图2-2示。编号顺序和机器人完成任务的先后顺序无关。
[image: ]2.4引导线
引导线所组成的图案即机器人寻迹的路线，使用Φ5 RGB全彩灯形成，采用RGB三种颜色任意组合，选手在现场根据实际情况对机器人进行调试，以完成所要求的任务。引导线两侧可能有装饰图案，但不会影响到机器人识别引导线。
2.5环境条件
比赛场地尽可能为冷光源，低照度，低磁场干扰，场地尽可能保持平整。由于单元格拼接时存在误差，可能会有一定偏差和间隙，参赛选手应考虑比赛现场存在各种实际情况的可能性，具备适应比赛现场的能力。
[bookmark: _Toc238352163][bookmark: _Toc238356726][bookmark: _Toc240184118]三、机器人与系统环境
3.1机器人尺寸与规格
机器人最大尺寸：静止状态下垂直投影不超过直径为30CM的圆(起始区)内，机器人重量（含电池）不超过1.5千克。
3.2机器人（单台）设计要求
3.2.1.限定使用1个可编程处理器，驱动电机（减速电机、舵机）不超过5个（5V电压下，转速不超过250转/分钟）。
3.2.2.机器人不限传感器个数及种类，机器人配置无线蓝牙功能，以便与九宫竞赛管理计算机进行通讯。
3.2.3.根据机器人电源连接方式不同（串联或并联），机器人使用的所有电压不得超过5V。
3.2.4.结构：机器人必须使用塑料或航空铝材质的成型件搭建。
3.2.5. 每支参赛队可以携带2-3台机器人部件（最多不能超出3台）用于本届竞赛。在比赛时，每支参赛队可以搭建2台机器人（最多不能超出2台），两名选手各使用一台符合规则要求的机器人参赛，可相互协助。中途不能更换机器人，可允许携带部件对机器人进行现场维护。
3.2.6.在不影响正常竞赛和公平竞争的基础上，各参赛队的机器人可进行个性化装饰，以增强其表现力和辨识性。
3.3系统环境
采用《九宫竞赛管理软件V1.0》，用于竞赛的自动计时及评分。由九宫竞赛管理软件发出开始指令，自动计时，机器人结束后应发送结束指令。裁判根据选手完成任务的实际情况，在竞赛管理计算机上或纸质表格中记录选手成绩，并显示参赛队伍的最终成绩。

四、任务模块
4.1任务说明（道具信息详见4.2道具说明）
	任务
区域
	任务
名称
	任务说明

	出发
	开始/结束
	开始任务：通过蓝牙模块与竞赛管理计算机建立通讯，在接收到竞赛管理计算机发出的[开始]指令后出发，并成功离开此单元格(机器人的垂直投影完全离开此单元格)。
结束任务：通过标准指令格式发送【结束】命令到竞赛管理计算机上且在机器人屏幕上显示并保留该字符(便于裁判评分时确认)；
开始任务得分：20分；
评分说明：机器人的垂直投影完全离开此单元格，得20分；否则不得分。
结束任务得分：10分；
评分说明：机器人屏幕上显示并保留该字符正确，得10分；否则不得分。
指令标注格式：[开始]\[结束]

	
	
	 [image: ]起点区
 (单元格中的圆圈部分)


	初级
任务
	基本
道路
	任务说明：基本道路任务为以下参考图形，由裁判使用竞赛管理计算机生成二个图形（基本道路四边要有出口，且出口两两相通）。机器人从一个路口进入，沿连续引导线行走，从另一路口走出且离开此单元格。
得分说明：成功走出一个基本道路任务得20分，同一单元格重复走不加分。
特别说明：下图为参考图。

	
	
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]

	
	
	参考图一
	参考图二
	参考图三
	参考图四

	中级
任务
	露天
装车
	任务说明：将散落在单元格内的1个汽车模型运送到汽车收集中心，并正确送入到集装箱的3号位。
得分说明：此任务总得30分。
评分说明：将汽车模型送到汽车收集中心等待区(机器人底盘的任意部分垂直投影进入到等待区)，得10分；送到收集中心入口处放下，且不掉落，得10分；正确送入汽车集装箱3号位，得10分； 
小学组：汽车模型无车位架，位置4选1。
中学组：汽车模型有车位架，位置4选1。
道具位置：
汽车模型的位置在方框内，以引导线(蓝点)为中心线放置，车头朝向红点处。
[image: ]汽车模型位置

收集中心和集装箱位置如下图所示，以引导线为中心线放置，集装箱尾部与9号单元格的边缘对齐。
[image: ]入口
等待区
集装箱
汽车收集中心


	
	
	任务过程：取车——选定装车位（推杆）——送入收集中心

	
	
	[image: ]
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	初始位（小学组）
	初始位（初中组）
	送入收集中心

	
	库房
装车
	任务说明：将单元格内“库房”里的汽车模型运送到汽车收集中心，并正确送入到集装箱的4号位。
得分说明：此任务总得40分。
评分说明：完全打开“库房”(两侧挡板接触场地)，得10分；将汽车模型送到汽车收集中心等待区(机器人底盘的任意部分垂直投影进入到等待区)，得10分；送到收集中心入口处放下，且不掉落，得10分；正确送入汽车集装箱4号位，得10分；
小学组：“库房”位置固定（正对收集中心入口）。
中学组：“库房”位置为2选1。
道具位置：
“库房”位置如下图所示，以引导线为中心线放置，与单元格外侧边缘线齐平，汽车模型放置在“库房”中心线上，车头朝本单元格外侧。收集中心和集装箱的位置参照露天装车任务道具说明。
[image: ]“库房”位置


	
	
	任务过程：
打开“库房”—取车—选定装车位（推杆）—送入收集中心
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	初始状态
	中间状态
	送入收集中心

	
	汽车
加油
	任务说明：推动加油杆到指定位置(黄色积木杆最低位)以上，且成功离开此单元格。
得分说明：总得分30分。
评分说明：油表指示在指定高度（以上），得20分；成功离开此单元格，得分10分。
道具位置：加油站模型位置如下图所示，放置在区域中心内，外侧与单元边缘线齐平（固定在九宫场地上）。
[image: ]加油站位置


	
	
	任务过程：移动到加油站—推动加油杆到指定位—离开此单元格
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	初始状态
	最终状态

	高级
任务
	送入4S店
	任务说明：将集装箱送入到4S店停车库。
得分说明：总分50分； 
评分说明：集装箱在4S店停车库上不掉落，得30分，集装箱上面每辆车得5分。
道具位置：4S店停车库位置如下图所示，在指定区域中心。
[image: ]4S店停车库


	
	
	任务过程：取下集装箱——运到4S店——放下离开
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	初始状态
	最终状态

	终极
任务
	胜利
回归
	任务说明：两台机器人一起完成胜利回归展示动作，以横幅的方式展示(做过所有初级任务、中级任务与高级任务，才可以选择此任务)，横幅内容初始状态应为完全不可见，打开方式必须两台机器人配合完成。
得分说明：总得分50分。
评分说明：配合打开，显示内容5个字以上，得50分；否则不得分。
道具说明：自制道具
横幅展开后尺寸297x155mm(半张A4纸竖着对折)，显示内容应与学校有关，不少于5个字，字的大小至少应为2x2cm，字体能便于识别，横幅的打开结构应为纯机械方式打开。
例如：xxx小学、xxx中学等。

	
	
	任务过程：机器人相逢——胜利回归——结束


4.2任务道具说明（参考，以比赛现场公布为准）
	说明
	图例
	要求

	集装箱
1个
	[image: ]央馆19.01.24修订
4
3
2
1

	可以放置4辆汽车模型，左图标号即为车位号。   

	4S店停车库
 1个
	[image: ]
	总高度为16CM

	加油站模型
1个
	[image: ]标尺：黄色积木杆

	标尺高度为12CM

	车位架
1个
	[image: C:\Users\Kaiser Wang\Desktop\纳英特IER智能挑战赛\停车架4个.gif]
	只适用于中学组
高度约为3CM

	“库房”
1个
	[image: ]
	总高度为15CM

	汽车收集中心与集装箱装车架
1套
	[image: ]
	尺寸:
长度为66厘米（底面），
宽度为23厘米，高度为27厘米
重量≥2.4KG

	汽车模型
4辆
	[image: ][image: ]
[image: ][image: ]
	尺寸：
长度为8-12厘米，宽度为3-5厘米，高度为2-5厘米
重量：40-150克


五、竞赛流程
5.1搭建、编程、调试
参赛选手经裁判检录合格后，可进入封闭的比赛场地，由裁判启动《九宫竞赛管理软件V1.0》设计任务场地并公布，选手在接下来的150分钟内现场独立搭建、修改程序、调试机器人。
比赛开始时，机器人的初始状态为带电部分分离状态(即任意两个电气元件不得连接)，待裁判发出开始指令后，即可开始进行机器人的组装。
5.2 赛制流程
赛前根据各参赛队报名顺序将队伍分别编为1、2、3……号,比赛时，应抽签决定出场的次序。
5.3 启动
每队选手自己定义机器人编号如1号、2号，但只能1号机器人在“起点区”内待命并与“九宫竞赛管理软件”计算机进行通讯，由计算机发出开始指令后，计时开始，同时1号机器人自动开始运行。若机器人不运行则改由手工启动，评分由裁判手工评分，则该轮比赛得分系数为手工启动系数。后续机器人在前面机器人离开“起点区”后(机器人的垂直投影完全离开起点区)可放入场地，手动运行出发。
5.4 结束
（1）1号机器人选手示意裁判结束时，则该轮比赛结束，计时停止，计算所有机器人已完成的任务得分；否则计时不停止，直至5分钟时间到，计时停止。
（2）比赛过程中，未经裁判允许参赛队员接触机器人，则该机器人比赛提前结束，之前得分有效，其他机器人可继续完成任务。
5.5 合作奖励
两台机器人参赛，且每台机器人都完成(任务得分为满分)2个及以上任务（开始/结束任务不算），总分加40分。
5.6 重试
比赛过程中，每台机器人有1次重试的机会，启用重试之后，该机器人之前得分清零，重试时机器人必须从起点区出发且采用手动启动，期间计时不停止。采用重试后，若10秒内不能手动启动，则取消重试，计时停止，得分按重试前得分计算。
5.7 处罚
故意破坏场地者将取消比赛资格。
六、评分标准
每组参赛选手有两轮比赛机会（两轮比赛场地一致），如果时间允许，可由组委会决定在两轮比赛间适当增加调试时间。每场比赛，均按赛场上的实际状态记录成绩，由竞赛管理计算机统计得分，得分精确到0.1分。
6.1得分
得分系数：使用《九宫竞赛管理软件V1.0》启动机器人得分系数为1.2，人工手动启动机器人得分系数为1.0。无论机器人重试与否，得分系数都按第一次启动方式计算。
扣分：比赛期间应保持相关道具的相对完整。若损坏道具或将道具(任意部分垂直投影)移至该任务所在单元格之外，则该任务不得分，且从该轮任务总分中扣除10分，不同任务累计扣分。
任务总分 =各个任务分值之和 -扣分。
总成绩 = 得分系数×任务总分。
总得分为两轮成绩之和。
6.2成绩评判
总得分高者排名靠前，总得分相同时以结束时间短者排名靠前。
6.3其它
比赛期间，凡是规则中没有说明的事项由裁判委员会决定。竞赛组委会委托裁判委员会对此规则进行解释与修改，在竞赛中，裁判有最终裁定权，他们的裁决是最终裁决。
七、通用附则（见附件10）



成绩统计表（小学组）

参赛队：                      日期：     年   月   日
	区域
	任务
	分值(分)
	实际得分
	备注

	起点
	开始
	20
	
	

	任意
	结束
	10
	
	

	初级任务
	基本道路1
	20
	
	

	
	基本道路2
	20
	
	

	中级任务
	露天装车
	10/20/30
	
	

	
	库房装车
	10/20/30/40
	
	

	
	汽车加油
	20/30
	
	

	高级任务
	送入4S店
	30/35/40/45/50
	
	

	终极任务
	胜利回归
	50
	
	

	合作
	合作奖励
	40
	
	

	犯规
	罚分
	10/次
	
	

	得分系数
	自动\手动
	1.2\1.0
	
	

	比赛时间
	
	总分
	


关于取消比赛资格的记录：
原因：
裁 判 员：               记 分 员：                        
参赛队员：               参赛队员：                        
裁 判 长：               数据录入：                 


成绩统计表（中学组）
参赛队：                      日期：     年   月   日
	区域
	任务
	分值(分)
	实际得分
	备注

	起点
	开始
	20
	
	

	任意
	结束
	10
	
	

	初级任务
	基本道路1
	20
	
	

	
	基本道路2
	20
	
	

	中级任务
	露天装车
	10/20/30
	
	

	
	库房装车
	10/20/30/40
	
	

	
	汽车加油
	20/30
	
	

	高级任务
	送入4S店
	30/35/40/45/50
	
	

	终极任务
	胜利回归
	50
	
	

	合作
	合作奖励
	40
	
	

	犯规
	罚分
	10/次
	
	

	得分系数
	自动\手动
	1.2\1.0
	
	

	比赛时间
	
	总分
	


关于取消比赛资格的记录：
原因：
裁 判 员：               记 分 员：                        
参赛队员：               参赛队员：                        
裁 判 长：               数据录入：                 












[bookmark: _Toc536030521][bookmark: _Toc536030834][bookmark: _Toc536031074]附件7  Botball——“城市救援”竞赛规则
一、任务
巨大的风暴袭击了Botguy的家乡。伴随而来的闪电引发了多起建筑火灾，洪水使Botopia城的居民陷入困境。强风和龙卷风对建筑物造成了严重的破坏并引发了大面积停电和严重的天然气泄漏。
Botguy需要与联邦应急管理署的负责人一起担负起协调指挥工作，确保救援车辆和救援人员能够及时前往灾区扑灭火灾，并将被困的市民解救出来。救援人员需要将受伤的市民送往医院接受紧急治疗，将未受伤的市民送往避难所。Botguy指挥的救援机器人需要运载消防队员前往失火的建筑物前，熄灭火灾。还需要协助其他救援人员关闭天然气阀，恢复市区的电力供应。同时还需要利用救援机器人收集尽可能多的水、食物和医疗用品送往避难所。
[image: ]

[bookmark: _Toc532387846]二、竞赛场地
比赛场地底板由四块1.2m×1.2m(可重复使用)的木板组成，上面覆盖方形鹅卵石纹白色聚酯玻璃钢板(FRP)。一个完全组装的场地大小为2.4m×2.4m。底板相接的缝隙将根据场地设置覆盖黑色或白色胶带。比赛场地和场地道具误差范围在1%或正负1.3cm。
在两轮淘汰赛中，由裁判随机分配两支队伍使用A或B场地。除Create机器人之外，允许其他机器人从一侧的场地移动到对方场地。
赛台分区如下:
· 场地：场地指赛台的表面部分，由PVC管的内沿和胶带边沿界定，但不包括启动区、公共设施区、消防站、医疗中心、洪灾区以及其他贴有胶带的部分。
· 集水装置：两个内径90mm,壁厚5mm的PVC双通头容积部分。
· 避难所（启动盒）：尺寸为61cm×38.1cm×30.5cm高在每一侧赛台中间位置，由PVC管内沿和黑色胶带内沿划定。
· 公共设施区、消防站和医疗中心：在赛台上由PVC管材内沿和黑色胶带内沿划定。
· 每个场地（A和B）包括1座消防站和2座医疗中心。
· 医疗中心顶部得分区：医疗中心顶部有内凹的边长8.9cm、高2.5cm的方形区域。
· 消防滑杆：内径76.8mm，壁厚6.6mm，高度20.3cm的PVC管，以及其垂直投影。
· 洪灾区：蓝色胶带围住的区域，但不包含蓝色胶带。摩天大楼（3座）和过街天桥（4座）在洪灾区内。
· 摩天大楼顶部得分区：摩天大楼顶部有内凹的长18.1cm,宽12.7cm,高2.5cm的方形区域。
· 过街天桥：长20.3cm，宽14.2cm架在洪灾区的PVC管上，2座在摩天大楼之间，2座在摩天大楼一侧。		


[bookmark: _Toc532387847]赛台场地
[image: ]
图 1 比赛场地


三、场地道具
· 1个	Botguy
· 1个	联邦应急管理署负责人（5cm × 5cm × 10cm蓝色长方体海绵块）
· 12个消防员（5cm × 5cm × 5cm的黄色立方体海绵块）
· 12个未受伤市民（绿色木人）
· 12个受伤市民（红色木人）
· 8个医疗物资（2.54cm × 2.54cm红色立方体海绵块）
· 8个食品物资（2.54cm × 2.54cm绿色立方体海绵块）
· 1个消防车（5cm × 5cm × 10cm黄色长方体海绵块）
· 1个救护车（模型）
· 2个天然气阀（贴有橙色胶带的PVC双通内径50mm , 壁厚3mm）
· 2个	大水箱（10cm × 10cm × 10cm蓝色立方体海绵块）
· 4个	电缆（垂直的线和垫片组成）
· 40个水（蓝色绒球）
四、道具初始位置
1.	场地中的一栋摩天大楼和一栋医疗中心建筑将被使用5cm×5cm黄色卡片随机标记为失火状态，标记位置如图2-图4所示。失火标记卡将在比赛开始离手后由裁判随机放置。
2.	Botguy将在比赛开始离手后由裁判随机摆放在一座没有标记失火的摩天大楼上，朝向随机。联邦应急管理署负责人：将在比赛开始离手后由裁判随机摆放在一座没有标记起火的摩天大楼上。
3.	1名消防队员必须摆放在启动盒内，比赛选手也可以将这名消防队员放置在本方机器人上。另外5名消防队员将在消防滑杆就绪。
[image: ]
图 2失火大楼及市民（受伤/未受伤）摆放位置
[image: ]消防滑杆

图 3医疗中心及消防站示意

[image: ]




图 4市民、Botguy和联邦应急管理署负责人摆放位置

4.	市民：图4标记的绿色和红色的木块摆放的位置。
5.	过街天桥上表面：过街天桥上的市民将以绿色（未受伤）、红色（受伤）、绿色（未受伤）的顺序从左至右摆放在黑色胶带上。
6.	洪灾区：市民将以红色（受伤）、绿色（未受伤）、红色（受伤）的顺序摆放在洪灾区的蓝色胶带上，且排列方向与过街天桥的市民排列方向垂直（如图4所示）。
7.	食品和医疗物资：将以1份食品物资、1份医疗物资、1份水源为一组摆放在黑色和灰色胶带上，一共4组食物和医疗物资。物资将和洪灾区的蓝色胶带对齐，物资摆放顺序：靠近医疗中心位置黑色胶带为医疗包、灰色胶带为食物包，上方为水源。后续摆放食物和医疗包交替变化。如图5所示
[image: ]






图 5 食品和医疗物资摆放示意
8.	消防车（黄色海绵块）将摆放在消防站靠近避难所（启动区）一侧，不贴靠任何PVC管材，且两边与消防站黑色胶带贴靠。
9.	救护车：在比赛开始前由比赛队员摆放在启动区黑色胶带的任意位置上。
10.天然气阀：贴有橙色胶带的PVC双通，套在市中心与黑色胶带相交处的垂直天然气管道（PVC管）上。
11.电缆：起始时不相连，由细线和垫片组成，不与任何物体靠磁性相连。
12	.水：
1份水源将由比赛队员放在启动区黑色胶带任意位置。
4份水源将和食品物资与医疗物资组成救灾资源放置在相应位置。
15份水源将每3个1组被放置在洪水区的蓝色胶带上，其中四组放在洪灾区四角，其余6组放置在三栋摩天大楼与过街天桥垂直方向的两侧。
13.集水装置：由参赛选手放在本方场地任意不接触胶带的位置，且垂直赛台摆放。初始位置将摆放在赛场天然气管道和电力管道连接的角落处，与PVC管材接触。
14.大水箱：放在消防站靠近避难所一侧的黑色胶带内侧，紧贴黑色胶带和PVC管材，与消防车排成一列。
[image: ]
图 6 场地道具初始摆放位置
[bookmark: _Toc532387848]五、任务说明记分表
5.1积分表
表格 1 任务记分表
[image: ]
[bookmark: _Toc532387849]5.1得分规则
· 黑色胶带：在比赛结束时任何场地道具接触黑色胶带均不
得分。
· 洪灾区：除消防员外，任何场地道具在洪灾区，包括接触到洪灾区的蓝色胶带均不得分。
· 通用得分规则：除电缆、天然气阀、医疗中心和摩天大楼顶部之外，其余场地道具必须接触场地表面得分区才能得分。
· 电缆得分：电缆需要连接上，（细绳上的垫圈与磁铁吸合）才可得分。
· 天然气阀得分：天然气阀必须与垂直的天然气管道（PVC管）分离才可得分，分离后机器人可以与天然气阀保持接触状态。
· 医疗中心和摩天大楼得分：表示水的蓝色小绒球和大水箱必须在失火的医疗中心和摩天大楼顶部得分区内才算得分。
· 最高得分规则：若场地道具同时接触多个得分区，且没有接触黑色胶带，取对总分贡献最大的情况记分(只记基本得分不再乘以奖励倍数)。 
· 机器人规则：每个机器人必须至少有1个控制器，并连接有至少2个电机或与Create底盘相连。有2个控制器的机器人，或是2个连接到一起的机器人，只算1个。 
· 最终位置得分：得分由道具和机器人在比赛结束时的最终位置决定，而不论它们如何到达该位置。裁判在2分钟比赛时间结束后会等待所有道具静止然后开始计分。 
· 淘汰赛igus©使用规则：若某一队的igus©拖链进入对方场地，且igus©拖链触碰对方机器人，则该使用igus©拖链的队伍将被判负。 
· 淘汰赛干扰判定规则：如任何不包含机器人控制器的结构进入或其垂直投影进入到对方场地，例如某个部件进入对方场地，干扰且影响对方机器人通过该区域，则该队判负。
· 集水装置额外得分：如果将2个集水装置放置在本方场地区域内，则可获得额外得分。集水装置必须接触场地表面才可得分。

如果参赛队伍不同意计分结果，必须在离开桌前之前且赛台上任何场地道具被移动之前立即告知裁判员。若队员不同意裁判的裁决，那么队员可要求裁判长仲裁。裁判长每次仲裁不超过5分钟。在离开赛台之前，团队将被要求提供签名后的评分表，表示接受裁决。若参赛队员不同意该裁决，裁判长有权签名并通知下个队伍继续下一轮比赛。


[bookmark: _Toc532387850]5.3特殊计分规则
· 如果一个队的机器人从来没有离开启动区(任意机器人的部分离开启动区均算离开，包括从高度上)则判负。
· 如果两队的机器人都离开了启动区，但一个队的机器人在比赛结束时不能停止驱动器或伺服 电机则判负。允许舵机为保持特定位置而产生的微小震动。
· 在平分的情况下,如果以上条件不适用，那么按以下顺序判断胜利所属方: 
1.	医疗包和食物包堆叠得分最高的队伍。
2.	在天然气阀上取得分数的队伍。
3.	将Botguy和联邦应急署负责人送到启动区的队伍。
4.	在集水装置中收集更多水资源的队伍。
5.	将更多伤员救助回应急救灾区的队伍。
6.	在摩天大楼顶部得分区获得更多分数的队伍。
7.	在医疗中心顶部得分区获得更多分数的队伍。
8.	在天桥上放置更多消防员的队伍。
9.	在场地上得分更多的队伍。
10.在抓取Botguy的机器人中离Botguy最近的队伍。
[bookmark: _Toc532387851]六、比赛方式
[bookmark: _Toc532387852]6.1预备 (“离手”前)
· 每队由两名选手将机器人带至比赛桌，并执行比赛相关的预备操作，预备操作的时间为90秒。
· 比赛开始前，每支队伍将机器人摆放至启动区内，并自行摆放救护车、消防车和1个水源。
· 比赛开始前，每支队伍将集水装置放置在本方场地不接触黑色胶带的位置。
· 比赛开始之前，每支队伍调节本方的2台启动灯位置，启动灯必须位于本方的比赛场地外，不可进入到 PVC 的内沿投影以内。
· 队伍不能在“离手”后再次接触启动灯或场地中的任何道具。
· 场地上有 2 台启动灯，每支队伍的2个 Wallaby 控制器可以有各自的启动灯，但启动灯必须同时启动和停止。
· 当双方队伍都已准备就绪或者裁判认为准备时间已到，各队须激活己方机器人，随后进入“离手”阶段。

[bookmark: _Toc532387853]6.2比赛开始前(“离手”之后)
· “离手”后，双方队员不可再碰触机器人，双方队员应站立于本方半场的启动盒外。
· 参赛队员不允许用自己的身体遮挡机器人的传感器以避免传感器受到环境干扰。
· ”离手”后，在比赛开始前，机器人的任意部分不可以离开启动盒，否则将被判犯规，
· 犯规 2 次的队伍将丧失此轮比赛资格。
· “离手“后，任何队伍成员不得以任何方式给予机器人信号以重启机器人或实现其它操作，否则本轮判负。
· 由裁判同时开启双方启动灯，并开始比赛。
· 比赛开始后(亮灯后)
· 一旦启动灯点亮，则比赛正式开始。一旦启动灯点亮，机器人即允许离开启动盒。比赛持续时间为 120 秒。灯光次序为:
· 0 秒:点亮。
· 15 秒:灯灭。
· 115秒:闪烁5秒。
· 120秒:熄灭，比赛结束，机器人必须停止所有直流电机和伺服电机的运动。
[bookmark: _Toc532387854]6.3比赛结束
· 比赛结束时，机器人必须立即停止所有电机(伺服电机有负载时保持位置的微小运动是被允许的)，否则即被判负(除非对手场上的机器人自始至终没有超出启动盒的容积)。计分基于比赛结束时道具的位置完成。
· 如果两队的所有操作在120秒前均已结束，裁判可以询问双方是否已经完成比赛，如果是的话可以即时结束回合(两队都必须同意)。
· 任何关于得分的问题必须在两支比赛队伍同时在本场比赛桌上时得到解决。一旦两队都同意裁判的评分且团队成员在评分表上签名后，此成绩即为最终成绩，不可更改。
· 在比赛双方离开赛台后，裁判不接受使用视频等方式作为证据的后续申诉。
· 
[bookmark: _Toc532387855]6.4犯规和处罚
连续2次犯规的队伍将被取消本轮比赛资格，以下为犯规的判罚:
· 比赛“离手”前，如果比赛一方的准备时间超过90秒，他们将被给予30秒的警告。
· 在30秒警告结束后，如果此方还没有准备好，这只队伍将被判为犯规。时钟将被重置，两队将再有90秒时间进行准备。
· 比赛“离手”后，启动灯点亮前，机器人不允许离开启动区，否则将被判犯规。
· 比赛“离手”后，选手不允许碰触机器人或场地内的任何道具，否则本轮判负。
· 在比赛中不允许机器人之间或选手与机器人之间进行任何外部无线通信(如红外、蓝牙、无线或其它信号)，违反此项规则的团队将直接被取消比赛规则。
[bookmark: _Toc532387856]七、机器人搭建规则
1. 参赛队伍用于搭建机器人的器材数量不得超过器材清单数量。
2. 参赛队伍不得采用多套器材进行机器人搭建。盒子、包装袋、填料、充电器、下载线(包括白色的iRobot Create 电缆)、扳手、螺丝刀和标签贴纸不可用于机器人搭建。USB摄像头是比赛时唯一允许被连接到机器人的USB设备。
3. 可多次重复揭帖的水晶贴、蓝丁胶允许用于机器人的快速搭建，但不允许用于粘贴任何其它无关物体(如粘贴到场地、粘贴到其它机器人、粘贴道具等)。其他粘接剂如热熔胶、双面胶和速干胶都禁止在机器人搭建过程中使用。
4. 裁判可能会要求选手移除过多使用的胶贴。请尽量使用机械连接，并将使用上述规则内的粘合材料作为搭建的最后选择。
5. 舵机和电机附件中的舵盘和螺钉，只能用于固定安装舵机和电机，和/或将其它零件固定到舵盘上。
6. 舵机和电机可以使用螺钉固定到结构件上。
7. 传感器接头的灌封材料可以修剪。
8. 舵机的舵盘可以修剪。
9. 以下附件是被允许添加到机器人中的，包括:
a) 最长100cm的棉线或尼龙线(最大直径1mm)，如用
于滑轮系统中，但不可用于拦截或缠绕对方机器人。
b) 1 张A4打印纸(不超过 80g)，可裁剪成多片。
c) 1 张A4大小、厚度不超过0.48cm的泡沫板，可裁剪
成多片。
d) 最多使用10个标准橡皮筋，直径不超过0.1cm，长度
不超过9cm。
e) 最多使用10个29 mm曲别针，曲别针可以弯折成任
意形状但不能切断，不能插入线缆和控制器中。
f) 用于配重的硬币。
g) 裁判可以要求队伍演示如何以1张A4大小的材料制作搭建的结构。纸和泡沫板的颜色只能是黑色或白色，只允许使用灰色进行图案的打印。可以在纸上打印二维码和灰度的赞助商LOGO。
h) 橡皮筋可以被切断，但不允许熔化它们。连接在一起的
橡皮筋不能超过 5个。
i) 可使用吸管、纸、绝缘胶带、锡箔制作灯光传感器的导光器(仅可用于灯光启动)。
j) 不允许使用任何物体在场上或场外遮挡机器人。使用摄像头的队伍在比赛时可以要求穿着鲜艳颜色的人员远离赛台。
k) 可以使用最多10根10cm长的扎带，它们可以被用于任何用途。可以使用同等尺寸的黑色或白色扎带替换耗损的扎带。
l) 不可以切断或熔断乐高器件。
m) 金属条和金属板可以被折弯，但是不允许切断。金属条不包含在补充包中。
n) 可以从Create上拆下顶盖、尘盒、条刷盒，拆下的部件不能用于机器人搭建。
o) 每队最多允许在场上有4个不由控制器控制的独立结构，独立结构包括:机器人、路障等。机器人抛射或弹射出的器件也算做独立结构。
p) 不允许多支队伍共用一个机器人或独立结构，每个独立结构上需要用用明显的标记(至少2.5cm × 2.5cm)注明队伍编号。
q) 除了场地道具和Lego球,不允许抛射或弹射任何没有缆绳的物体;即使有缆绳，也不允许抛射或弹射金属物体;不允许高速转动金属器件。
r) igus©拖链需要连接在机器人上，不允许用于弹射或作为独立机构使用。
s) 不允许对 Wallaby, Create, 传感器和电机进行任何形式的改造。
t) 只允许使用4根延长线，不允许使用铝箔。
u) 不允许投射缠绕网，违反此规则将直接判负。

违反上述搭建规则的队伍，将被判犯规，并被裁判要求改装。如果改装后依然有违反搭建规则的情况出现，将被取消比赛资格。
八、通用附则（见附件10）
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[bookmark: _Toc536030522][bookmark: _Toc536030835][bookmark: _Toc536031075]附件8  “太空之旅”工程挑战赛竞赛规则

一、主题 
当人类进行像太空旅行这样的挑战时，我们会学到各种新事物，有助于我们在地球上更好地生活，我们可以揭示有关太阳系的奇特科学知识。会看到，还有许多有趣的问题要解决。
二、比赛场地
场地：建议木质外框的内长约为236cm、内宽约为 115cm、内高约为 9cm，外框厚度约2cm，实际提供的赛台尺寸可能有所差异，场地内居中铺有一张场地纸，场地纸上摆有相应的道具模型，其中一些模型需要使用子母扣固定在场地上。场地纸放在较为平坦光滑的表面上，与底板无需采用粘结方式，会用边框将所有的区域围住。
[image: ]
















三、任务说明及得分
	任务名称
	任务模型
	任务内容及得分条件
	分值

	启动太空旅行
	[image: M01]
	在到达第一个轨道连接处时，小车必须是独立行进的。
	车辆载荷： 
	22分

	
	
	
	补给载荷： 
	14分

	
	
	
	乘员载荷： 
	10分

	调整太阳能电池板
	[image: M02]
	两队的两个太阳能板偏向同一块场地： 
	两个队都得22 分。

	
	
	你的太阳能电池板偏向另一队场地： 
	18分

	3D打印
	[image: M03-3]
	2X4砖块被弹出，且完全在东北部行星区内： 
	22分

	
	
	2X4砖块被弹出，但不完全在东北部行星区内： 
	18分

	穿越陨石坑
	[image: M04-1]
	机器人通过方向必须是从东到西，且完全通过闸门
	20分

	取样
	[image: M05-4][image: ]
	移动所有四个岩芯，使它们不再接触取样点模型中固定它们的轴
	16分

	
	
	放置含气岩芯，使它接触场地膜，并且完全在着陆器目标区中
	12分

	
	
	或将含气岩芯完全置于基地中
	10分

	
	
	放置含水岩芯， 使其仅由食品生长室支撑
	8分

	更换空间站模块
	[image: M06-2]
	将锥状模块完全移动到基地
	16分

	
	
	将管状模块型插入生活舱西侧
	16分

	
	
	将对接模块转移到生活舱东侧
	14分

	太空紧急行走
	[image: M07-2]
	格哈德的身体完全进入生活舱的气密室。
	22分

	
	
	格哈德的身体部分进入生活舱的气密室
	18分

	有氧运动
	[image: M08-2]
	指针顶端完全在橙色区，或者部分覆盖橙色区的末端边界
	22分

	
	
	或指针顶端完全在白色区
	20分

	
	
	或指针顶端完全在灰色区，或者部分覆盖灰色区的末端边界
	18分

	力量锻炼
	[image: M09-1]
	齿条的第四个孔至少部分可见
	16分

	生产食品
	[image: M10-2]
	绿色颜色块处于顶部得分区域
	16分

	达到逃逸速度
	[image: M11-2]
	航天器停在发射架的顶端
	24分

	入轨
	[image: M12-1]
	将卫星的任何部分均移动到外轨道的两条线之间或上方的区域
	8分/个

	使用望远镜
	[image: M13-3]
	指针顶端完全处于橙色区，或者部分覆盖橙色的末端边界
	20分

	
	
	或指针顶端完全处于白色区
	18分

	
	
	指针顶端完全处于灰色区，或者部分覆盖灰色的末端边界
	16分

	捕捉流星体
	[image: M14-3]
	流星在捕捉器中心处
	12/颗

	
	
	流星在捕捉器边侧处
	8/颗

	着陆
	[image: M15-5][image: M15-1]
	着陆器完好无损地与场地膜接触，并完全进入着陆器目标区
	22分

	
	
	着陆器完好无损地与场地膜接触，并完全进入东北部行星区
	20分

	
	
	将着陆器的两部分完全移动到基地
	16分

	中断处罚
	裁判放在场地东南角白色三角形中的盘状红色积木（最多6个）
	-3/个



[image: ][image: ]除特别说明的任务外，完成任务的结果必须一直保留到比赛结束，即，所要求的结果在场上仍能看到，这是得分的必要条件。机器人要完成的任务虽然是独立的，但是，如果在完成任务B时破坏了已经完成过的任务A的得分条件，任务A将不能得分。
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四、现场挑战任务
在两轮场地任务赛后，现场公布挑战任务（任务数量，模型设置和得分位置）。现场挑战任务的总分为300分。
任务要求：在60秒时间内，完成现场公布的任务，在场地上设置4-5个基本任务，如运送物品，回收物品，激活装置等；机器人从基地出发，在一次出发过程中，完成全部任务；完成每个任务获得相应分数。
准备时间：120分钟。在规定时间内，需完成机器人和手臂装置的设计，并编写好挑战任务程序。
五、场地任务赛方式
1.竞赛：两个标准场地并排放置，两队同时上场比赛。比赛前队员将有1分钟时间准备自己的参赛机器人（机器人不许离开基地），确认场地道具，并在裁判允许下在规则许可范围内自己调整模型，然后在裁判发令后开始比赛。比赛连续记时150秒时间，机器人要尝试尽力完成各项任务。
2.任务：场地任务挑战比赛时，机器人为了获得分数而要完成的工作。机器人必须从基地出发，可以多次往返于基地和场地之间，每次出基地后可以尝试完成1个或多个任务。当轮比赛可以按照任意的顺序去完成，在规则允许的情况下可以反复尝试去完成任务，或者放弃任务。当比赛结束计时后，裁判根据场地上每个任务完成的结果，给出相应的分数，而接触处罚罚则可在计时比赛的过程中提醒并记录。
3.轮次：每次抽签决定任务进行比赛为一轮，比赛进行2轮。每轮任务被抽签确定后，有不少于1小时的调试时间，时间截止后，机器人在候场区内由学生自行保管，编程用的电脑统一上缴封存，直至当轮比赛结束后发还。
4.成绩排名：以每支队两轮的比赛总分做排序依据，如总分相同，看所有轮次完成的总时间做排序依据（精确到秒，采用去尾法计入）；若还相同，则并列最终名次。
5.机器人：机器人尺寸、任务模型和完成任务的策略物体从基地出发和返回时均不能超过基地范围。出发完全离开基地后，机器人可做展开动作。
任务模型和完成任务的策略物体不属于机器人。机器人设计中不允许使用金属结构部件，不得使用定制产品或3D打印的复合型零件。电子系统在每轮比赛过程中最多使用1个控制器,控制器的输入接口和输出接口不得超过各4个。即最多使用4个马达和4个单一回馈值的传感器，传感器范围仅限触动传感器，光电传感器，颜色传感器，角度传感器，超声波传感器，陀螺仪传感器的任意组合，同时电池电压不能超过10v，容量不得超过2200mAh。
6.基地：基地是场地纸西南角较大的一道四分之一圆弧（半径约565mm）和赛台南、西边墙内沿围成的闭合图形向上无限延伸所包含的空间。注意：基地是一个空间而不是平面，作为准备机器人、出发和维修机器人的区域，机器人不得超出基地范围，有时基地是得分物体的目标位置，基地是每支参赛队所用全部器材的唯一合规储存位置。机器人在完成任务后不一定回基地，在比赛结束时也不需要赶回基地。
7.自动控制：机器人必须自动运行，即机器人离开基地后自动地去完成任务，然后根据需要自动返回基地。大多数机器人需要多次执行任务。
8.设备管理：整个比赛过程中参赛队员的所有准备使用和使用后返回的物品都不能存放在基地以外，如果有此类设备无法收纳入基地，则将取消当轮比赛成绩。
9.合作：在比赛期间，队伍中的两名队员需要密切合作，共同完成任务。
10.操作定义：为了避免在词语理解上发生争执，下面对任务、规则和物体（机器人）的位置进行定义。
  ●在里面／进入／到（把区域作为目标）：物体的任何一部分只需要越过目标的外边缘。
  ●在里面／进入（把容器作为目标）：物体被容器所包住，至少有五个方向不能移动。
  ●在外面（把区域和容器作为目标）：物体的任何一部分都不在目标里面（这表示物体必须完全在外面）。
  ●在上面／到上面（把物体作为目标）：目标物体必须能够支撑物体的所有重量。当物体也被其他物体支撑时，由裁判来评判移开其他支撑物体时，目标物体是否能够支撑物体的所有重量。
  ●脱离／拿走（把物体作为目标）：目标物体在任何方向上都不能支撑被取物体的重量。
  ●接触（针对任何目标）：物体本身必须要与目标直接接触。
  ●完全：物体的任何一部分都要满足条件。
11.机器人携带物：凡是机器人所携带的物品都被定义为参赛队的设备。可以在准备模式期间手动处理，或者由机器人自动使用。
12.得分物体：根据他们所在位置能够获得分数的物体。要得到分数，每个得分物本身必须满足任务得分的要求，与机器人或任何策略物体的位置无关。禁止包住、连接或者互相连接得分物体，但可以把得分物放到策略容器里。
13.散落物体：所有在比赛过程中由于机器人运行造成散落在场地上的物品在比赛过程中都不得用手对其进行移动、恢复、改变，包括裁判在内。
14.失去接触：如果机器人处于自主模式，并且与物体失去接触，那么该物体将保留在原地。
15.预备模式：在比赛开始前或在每次启动前，机器人处于预备模式。这个时候，机器人必须完全处于基地内，队员可以用手进行必要的处理，如维修、更换附加装置、安装或卸载物体、调整机械结构、按开关、给传感器信号以及瞄准。
16.出发位置：机器人启动时，机器人的每一部分及与它相连的任何物体必须完全在基地里。
17.启动程序：允许参赛队用以下三种方式启动机器人：按下按钮、给传感器信号、等待一个正在运行或停止的程序继续运行。在整个启动过程中不允许队员以其它方式操作机器人。启动后，机器人进入过渡模式。
18.过渡模式：启动后到出机器人完全驶出基地前，机器人处于过渡模式中。此时，机器人不能进行任何操作但可以携带与机器人已经有接触的物体离开基地（机器人携带物）。在机器人处于自主模式前，不允许与物体失去接触或与物体接触。在过渡模式中，如队员碰到机器人，那么必须进入预备模式，这时队员可以对任何物体进行操作，但不会进行接触处罚。
19.自主模式：当机器人在基地外面时，机器人处于自主模式，在机器人完全返回基地前，可以自由的执行任务。如果队员在自主模式中接触机器人（称为“营救”），必须进入预备模式；同时获得接触处罚。
当机器人的所有部分回到基地范围后（掉落和释放在场地上物体除外），机器人才能解除自主模式，转为预备模式。
20.肌肉动作：机器人启动后在完全离开基地前不允许非用于驱动机器人前进的电机转动，违者可由裁判强制退回预备模式。
21.机器人损坏：在比赛过程中，机器人部件掉落而导致机器人损坏，本届比赛不允许任何人在比赛过程中手动取回掉落的部件。
22.场地损坏：除了规则中允许的，参赛队不允许触碰基地外的任务模型，不允许机器人毁坏任务模型，队员不可以用手按压基地以外的场地纸，以辅助完成任务。参赛队必须使用比赛提供的任务模型，而不能携带相同的复制品到比赛区域，不能动手修复场地模型。如果有其它人为情况引起的模型破坏、故障、移动、激活（而非机器人的正常动作引起的），裁判可应队员申请将其恢复，并根据情况确定得分情况。有意损坏场地的行为将受到警告，并将导致失去得分。
23.干扰：除了需完成跨在两个场地中间的任务时，双方机器人可能碰面，其它任何情况下机器人不允许以任何方式干扰对方的机器人、场地和策略。
24.分数判定：为减少争议，比赛结束后，再根据场地上情况来判定分数。如果已经完成的任务被机器人在比赛结束前意外破坏了，就无法得到该分数。
25.比赛结束：每场比赛结束后，裁判未完成计分前,除原位关闭正在运行的机器人外，不允许任何人去碰场地上的东西，裁判独立逐一核对场地上任务得分情况并口头通报参赛队员，队员不得带走任务模型。然后后由裁判督促队员恢复场地模型。
26.比赛任务确定：本届“太空之旅”的比赛每场比赛每轮次需要完成的任务不确定，将在开赛检录完毕后抽签决定。每轮比赛在所有备选任务中抽取3个任务为当轮取消的任务，有至少1个小时时间给予相应的调试，然后所有编程调试用电脑集中封存，主机各自保管。在比赛中完成当轮比赛被未被取消的任务可以有效得分，被取消的任务，与其直接相关的得分道具（不论是否与其它任务有关）都将不会出现在比赛赛场上，扣分用品将在基地，水晶胶钩纸仍旧在原位。
六、通用附则（见附件10） 
工程挑战赛——“太空之旅”计分表

队伍编号：__________  组别：____________ 
	任务
	分值
	状态
	得分

	任务01—启动太空旅行

	车辆有效载荷通过第一个轨道连接
	22
	是/否
	

	补给有效载荷通过第一个轨道连接
	14
	是/否
	

	乘员载荷通过第一个轨道连接
	10
	是/否
	

	任务02—调整太阳能电池板

	两队的两个太阳能板偏向同一块场地
	22
	是/否
	

	你的太阳能电池板偏向另一队场地
	18
	是/否
	

	任务03—3D打印

	2X4砖块被弹出，且完全在东北部行星区内
	22
	是/否
	

	2X4砖块被弹出
	18
	是/否
	

	任务04—穿越陨石坑

	机器人及携带的所有物品必须完全从塔架之间通过，通过方向必须是从东到西，且完全通过扁平门
	20
	是/否
	

	任务05—取样

	移动所有四个岩芯，使它们不再接触取样点模型中固定它们的轴
	16
	是/否
	

	放置含气岩芯，使它接触场地膜，并且完全在着陆器的目标区中
	12
	是/否
	

	将含气岩芯完全置于基地中
	10
	是/否
	

	放置含水岩芯，使其仅由食品生长室支撑
	8
	是/否
	

	任务06—更换空间站模块

	将锥状模块完全移动到基地
	16
	是/否
	

	将管状模块型插入生活舱西侧
	16
	是/否
	

	将对接模块转移到生活舱东侧
	14
	是/否
	

	任务07—太空紧急行走         

	移动格哈德，使他的身体完全进入生活舱的气密室
	22
	是/否
	

	移动格哈德，使他的身体部分进入生活舱的气密室
	18
	是/否
	

	任务08—有氧运动

	指针顶端完全在橙色区，或者部分覆盖橙色区的末端边界
	22
	是/否
	

	指针顶端完全在白色区
	20
	是/否
	

	指针顶端完全在灰色区，或者部分覆盖灰色区的末端边界
	18
	是/否
	



	任务
	分值
	状态
	得分

	任务09—力量锻炼 

	抬起加力杆，使齿条的第四个孔至少部分可见
	16
	是/否
	

	任务10—生产食品   

	灰色、褐色和绿色颜色块按顺序旋转，绿色颜色块处于顶部得分区域
	16
	是/否
	

	任务11—达到逃逸速度

	航天器获取足够的速度停在发射架的顶端
	24
	是/否
	

	任务12—入轨

	在外轨道两线之间的区域或以上的卫星0、1、2、3
	8/个
	0-3
	

	任务13—使用望远镜

	指针顶端完全处于橙色区，或者部分覆盖橙色的末端边界
	20
	是/否
	

	指针顶端完全处于白色区
	18
	是/否
	

	指针顶端完全处于灰色区，或者部分覆盖灰色的末端边界
	16
	是/否
	

	任务14—捕捉流星体

	流星在捕捉器中心处  0、1、2
	12/颗
	0-2
	

	流星在捕捉器边侧处  0、1、2   
	8/颗
	0-2
	

	任务15—着陆

	着陆器完好无损地与场地膜接触，并完全进入着陆器目标区                
	22
	是/否
	

	移动着陆器，使其完好无损地与场地膜接触，并完全进入东北部行星区
	20
	是/否
	

	将着陆器的两部分完全移动到基地
	16
	是/否
	

	处罚

	在东南角的白色三角形区域   0/1/2/3/4/5/6次
	-3/次
	
	

	场地道具复原
1*提供有效载荷，1*乘员有效载荷，1*车辆有效载荷，1*码头模块，1*圆锥模块，1*管模块，1*流星体环，1*水岩心样品，2*风化岩心样品，1*气体岩心样品，1*卫星V 1*卫星C 1*卫星X 1*卫星X ，1*宇航员格哈德 2*着陆器部件，1*2x4砖，6*惩罚圆盘，1*流星体环，2*流星体。





裁判员签字：

队员签字：
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一、参赛范围
1.参赛组别：小学组、初中组
2.参赛人数：每队由一名学生组成
3.指导教师：每队限报一名指导教师
二、竞赛主题
“一带一路”（The Belt and Road Initiative；或 One Belt And One Road，简称“OBAOR”；或 One Belt One Road，简 称“OBOR”；或 Belt And Road，简称“BAR”）是“丝绸之路经济带”和“21世纪海上丝绸之路”的简称，来源于2013年9月和10月，中国国家主席习近平分别提出建设“新丝绸之路经济带”和“21 世纪海上丝绸之路”的战略构想。
今天的陆上、海上丝绸之路共有五条线路。
[image: ]
1.北线 A：北美洲（美国，加拿大）—北太平洋—日本、韩国—东海（日本海）—海参崴（扎鲁比诺港，斯拉夫扬卡等）—珲春—延吉—吉林—长春—蒙古国—俄罗斯—欧洲（北欧，中欧，东欧，西欧，南欧）。 
2.北线 B：北京—俄罗斯—德国—北欧。 
3.中线：北京—郑州—西安—乌鲁木齐—阿富汗—哈萨克斯坦—匈牙利—巴黎。 
4.南线：泉州—福州—广州—海口—北海—河内—吉隆坡—雅加达—科伦坡 —加尔各答—内罗毕—雅典—威尼斯。
5.中心线：连云港—郑州—西安—兰州—新疆—中亚—欧洲。
本届机竞赛的主题为“一带一路”。在“一带一路”机器人比赛中，各队选手在有限的时间里设计和制作出机器人来完成“一带一路”的穿越、交流等任务。
通过这一跨越时空的宏伟构想，从历史深处走来，融通古今、连接中外，顺应和平、发展、合作、共赢的时代潮流，承载着丝绸之路沿途各国发展繁荣的梦想，赋予古老丝绸之路以崭新的时代内涵。
三、竞赛场地及设备标准
（一）竞赛场地
比赛场地采用彩色喷绘布，尺寸2m*5m。从场地上的起点区域出发，有一条20mm至25mm宽的轨迹线引导到终点区域。此条轨迹线由起止线、直线、虚线、折线、圆弧等组成，具体形状由组委会在赛前公布。此外，在轨迹上将随机分布不同数量的竞赛模型组成的“场地任务”。下图是有可能出现的一种场地图形（该图仅供示例参考用，实际场地以比赛公布为准）：
[image: C:\Users\elegant\Documents\Tencent Files\284995747\Image\C2C\Image1\{EJB7)YAH]6`]]3LW4XF9A3.png]

（二）设备标准
1、任务区
场地上每段赛道将可能成为任务区。搭建、编程开始前，抽签决定哪一个赛道上出现什么任务，任务道具主体框架参考任务说明示意图，实际比赛道具搭建可能有所出入，例如实际用的梁、销等结构颜色不同，或尺寸、高度稍有不同，参赛选手应具备根据实际情况调整的能力，模型所在的位置一旦确定，各场比赛均尽量做到相同。
2、脱线运行
机器人必须沿着轨迹线向前运行，当机器人的主体结构投影全部脱离了轨迹线，就被认为是脱线运行，视为挑战失败，结束比赛。当机器人沿着轨迹线相反的方向走时，视为挑战失败，结束比赛。
但做 “走出国门”、“组装动车”、“跨境物流”任务时机器人以完成任务为目可以短暂脱离黑线和倒车，脱离轨迹线任务运行之后,机器人需要在脱离轨迹线的地方返回线上继续后续比赛 (机器人任意部件投影能压回脱线位置) ,该过程不算脱线运行。
3、光电系数
为了突出参赛选手算法编程能力，鼓励使用更少的传感器完成任务，超级轨迹赛加入光电系数。光电系数从一开始就有效，按照机器人在完成任务过程中所安装的最大光电数量系数计入任务得分。光电系数以5个地面检测传感器为基数，每减少一个，系数变化如下表所示：
	使用光电数量
	光电系数

	5光电
	1.0

	4光电
	1.05

	3光电
	1.10

	2光电
	1.15

	1光电
	1.20


四、竞赛规则
（一）机器人
1.机器人数量：1个。
2.尺寸：机器人在起始位置（包括出发区和接力区）的最大尺寸为30cm×30cm×30cm（长×宽×高），离开出发区后，机器人的机构可以自由伸展。
3.控制器：每台机器人只允许使用一个控制器，控制器电机端口不得超过4个（含4个），输入输出端口不得超过8个（含8个），内置2.4寸彩色液晶触摸屏。
4.电机：当电机用于驱动时，只允许使用闭环编码电机（额定电压6v，空转转速：≤280转/分钟），驱动轮直径65±2 mm，单个电机独立驱动单个着地的轮子，提供驱动力的电机只能有两个。其它作辅助任务的电机数量不限。
5.传感器：机器人禁止使用集成类传感器，如循迹卡、灰度卡等，不能多于一个接收探头。禁止使用带危险性传感器，如激光类传感器。相同类型的传感器数量不超过5个（含5个），例如无论是光电传感器、光感、黑标还是颜色传感器，只要用于检测地面黑线，都会被认为是相同类型的传感器。
6.结构：机器人必需使用塑料积木件搭建，不得使用螺丝、螺钉、铆钉、胶水、胶带等辅助连接材料。设计尺寸是基于标准的10毫米积木。
7.电源：每台机器人电源类型不限，但电源输出电压不得超过10V。
（二）竞赛任务说明
不同组别任务分配
小学组：基础任务、包含至少轨迹赛任务4个、驿站；
初中组：基础任务、包含至少轨迹赛任务6个、驿站、基础任务最后一段轨迹线为彩色线段；
比赛任务包含‘基础任务’、‘轨迹赛任务’和‘驿站’。在整个竞赛中，机器人需要沿轨迹线完成遇到的各种任务。
机器人以自主控制的方式沿着轨迹线每完成一个任务即可获得相应任务的分数（具体分数查看本节第7点的‘超级轨迹赛任务分值表’）。但无论何种任务，在比赛中有任何一个任务没有完成，后面的任务就算全部失败，本轮比赛结束。
1.基础任务——丝绸之路
任务描述：在整个场地的轨迹线上，有若干条垂直于轨迹线的直线，将整个丝绸之路分割成多个区域，在直线的旁边以“A、B、C”等英文字母标记。
任务完成的标志：机器人投影接触到垂直于轨迹线的标记直线。
[image: E3MQO4E]E27OT(PHAU}0_M6]
丝绸之路示意图
2.轨迹赛任务
轨迹赛任务在轨迹线上设置一些障碍或道具，机器人需要按照要求穿越或完成任务模型，获得相应得分。
（1）走出国门
任务描述：在丝绸之路上，有可能会出现一个国门模型，以示已到达国家边界。
完成任务的标志：机器人需要打开门闸通过，并且机器人不可撞倒门闸模型。（下图左边主模型不可撞倒，撞倒则视为任务失败；在完成任务的过程中无论是左模型还是右模型都不可以被带走，失败的标志是带到下一个得分任务点）
[image: ]  [image: ]
门闸闭合示意图          门闸打开示意图
（2）穿越冰川
任务描述：在丝绸之路上，有一些区域为冰川。在冰川的这段轨迹线上，用代表冰川的贴纸，覆盖在这段轨迹线上, 将轨迹线断开出一段20~30cm的没有轨迹线的道路。要求机器人在没有引导线的情况下顺利通过该段道路。冰川将以抽签的形式决定分布在哪个赛道上。
完成任务标志：机器人脱离引导线后顺利从另一端的引导线进入接下来的赛道。脱离后无法进入后面的引导线则判定为失败。
[image: VDYX7GZ}%6C]A~~A@PSOIIW]
示意图
（3）清理障碍
任务描述：在场地的任何一段线上，有可能出现一块障碍，障碍物周围有20cm~40cm的虚线框围着，机器人在通过这个区域时，需要将障碍从引导线上移开，且障碍物不能完全离开虚线框。
完成任务标志：障碍的任何垂直投影不在赛道的引导线上，并且没有完全脱离虚线框。
[image: ]
障碍物示意图
[image: IMG_256]
实物模型
（4）荒芜之地
任务描述：在丝绸之路上，有一段区域的引导线上，存在长30cm*宽30cm的荒芜之地。荒芜之地中间没有黑色引导线，要求机器人通过这段路。
完成任务的标志：机器人脱离引导线后顺利走出荒芜之地，且机器人能从另一端的引导线进入接下来的赛道，不脱线。（实体道具铺上沙石，以现场情况为主）
[image: C:\Users\elegant\Documents\Tencent Files\284995747\FileRecv\QQ图片20181114105639.png][image: C:\Users\elegant\Documents\Tencent Files\284995747\Image\C2C\Image1\3@W$02X7V4DK}K8_L4NAI(V.png]
荒芜之地示意图
（5）组装动车组
任务描述：途中可能会出现一节车厢模型，旁边摆放动车组模型。机器人需要识别车厢型号，并根据型号装在对应的动车模型上完成动车组装(模型前有黑白相间的横线，用于区分型号，型号有单、双数两种，单数装入动车模型左边车架，双数装右边)。
[image: ]
车厢模型
[image: ]
车厢型号
[image: ]
  动车模型
[image: ]
型号识别区示意图
[image: ]
任务成功示意图
注意：组装动车组与跨境物流任务不能在驿站的同一侧，如果组装动车组在驿站前，那么跨境物流就必须在于驿站后面。
（6）挑战任务
任务描述：在场地的任何一段线上，有可能出现一个挑战任务，机器人在通过这个区域时，需要完成挑战任务。挑战任务由裁判现场公布。
（7）跨境物流
任务描述：有一批快件需要从A区运送到B区，机器人到达A区获取快件，运送到B区。
任务完成标志：任务分两个阶段
①接收快件  （将A区货物装载在机器人身上）
②投递快件  （货物投递到B货物区）
完成每个阶段都可获得相应分数。
[image: ] [image: ]
接收快件模型（左为初始状态，右为货物卸落时的状态）
[image: ]
投递快件模型（将货物投入框内）
注意：跨境物流与组装动车组任务不能在驿站的同一侧，如果跨境物流在驿站前，那么组装动车组就必须在于驿站后面。
3.驿站
在丝绸之路的线路上、在多个轨迹赛任务中间，会有一个30cm×30cm的驿站区域，机器人可以在此区域内修整，更换零部件去完成下一任务。此间不停表，计时继续。
当机器人到达驿站后，需在该区域进行修整，必须再次更换驱动轮轮胎，同时可更换除了控制器、电池之外的一切符合规则要求的零件。
如果出现机器人冲过驿站或者只在驿站中停留未完成更换驱动轮轮胎等修整工作的，视为任务失败，比赛结束。
[image: C:\Users\elegant\Documents\Tencent Files\284995747\Image\C2C\W%K]}3_B9BB67P@IL983A%5.png]
到达驿站标准：机器人的两个驱动轮完全进入驿站区域（驱动轮完全越过虚线）；机器人进入驿站后才能用手接触机器人。
（三）竞赛赛制
1.比赛顺序
赛前会抽签确定参赛顺序，严格按照抽签确定顺序进行比赛。比赛中，上一队开始比赛时，会通知下一队候场准备。在规定时间内没有准备好的参赛队将丧失本轮比赛机会，但不影响下一轮的比赛。
2.搭建编程
参赛队在第一轮开始前有60分钟的搭建、编程时间。
第一轮结束后，有30分钟时间进行第二轮调试。参赛队员需要按照赛场秩序，有序地排队进行编程及调试，不遵守秩序的参赛队可能会被取消参赛资格。编程调试结束后，机器人由裁判封存，参赛队员未经允许不得再接触机器人，否则将被取消参赛资格。
裁判有权根据现场实际情况调整第一轮和第二轮的调试时间。
3.正式比赛
比赛共分两轮，单轮比赛时间为 3分钟，3分钟计时周期为裁判的开始哨声到裁判的结束哨声。参赛队的机器人出现下列情况，将停止计时,终止比赛，并记录所用时间。
（1）参赛队的机器人提前到达终点；
（2）参赛队主动结束比赛；
（3）机器人脱线运行,参考脱线运行标准；
（4）任务失败；
（5）计时到达3分钟;
其中裁判终点计时的判断标准是：当机器人顺利完成所有任务，冲向终点时，机器人的任何垂直投影部分接触到终点时裁判结束计时，记录时间分和任务分，机器人之后的状态不影响比赛结果。
竞赛成绩统计时，取两轮的总和为最终比赛成绩。如果总成绩相同时，按以下顺序决定排名：
（1）机器人电机和传感器数量合计较少者排名靠前。
（2）单轮成绩较高者排名靠前。
（3）两轮用时总和较少者排名靠前。
4.任务随机性 
场地上的任务模型的位置并不固定，在第一轮比赛前的封闭调试开始时会抽签确定任务和模型的位置。位置一旦确定比赛的两轮中所有任务位置不再发生变化。
不同组别的任务数量不相同,先抽签确定具体任务.然后再确定任务位置。
5.现场环境 
（1）现场的电源 
比赛现场提供当地标准电源接口，如果参赛队需要任何电压或者频率的转换器，请参赛队自行准备。距离参赛队最近的电源接口可能距离参赛队的指定调试桌有一定的距离，请参赛队自行准备足够长的电源延长线，同时在现场使用延长线时请注意固定和安全。 
（2）现场的光线 
比赛现场为日常照明，正式比赛之前参赛队员有时间标定传感器，但是大赛组织方不保证现场光线绝对不变。随着比赛的进行，现场的阳光可能会有变化。现场可能会有照相机或摄像机的闪光灯、补光灯或者其他赛项的未知光线影响，请参赛队员自行解决。 
6.场地平滑度 
 现场比赛的场地铺在地面上，组委会会尽力保证场地的平整度，但不排除场地褶皱等情况。 
7.竞赛争议 
竞赛期间，规则中如有未尽事项以竞赛裁判委员会现场公布为准。
五、评分标准
（一）竞赛评分
机器人得分 = 本轮所获的任务分×光电系数
最终得分 = 机器人得分 + 时间分
（二）时间得分
只有完成所有“基础任务”、 “轨迹赛任务”和“驿站任务”，才有时间加分。
（三）时间计时器
在赛场里放置一个公开时间计时器，记录完成所有任务的时间。从启动时开始计时，到机器人完成所有任务或比赛终止停止计时。
[image: C:\Users\elegant\Documents\Tencent Files\284995747\Image\C2C\Image1\%$YM9L$Z]%8RNZPZQ3CE]X1.png]
六、通用附则（见附件10）
超级轨迹赛任务分值表
	任务类型
	任务名称
	任务分值

	基础任务
	丝绸之路
	10分/个

	轨迹赛任务
	走出国门
	15分

	
	穿越冰川
	10分

	
	清理障碍
	15分

	
	荒芜之地
	20分

	
	组装动车
	20分

	
	挑战任务
	25分

	
	跨境物流
	接收快件
	20分

	
	
	投递快件
	20分

	驿站
	修整
	10分

	时间分数
	时间得分
	1分/秒
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“一带一路”超级轨迹赛记分表
参赛队：___________________                               组别：_________________
	丝绸之路任务

	赛道
	A
	B
	C
	D
	E
	F
	G
	H
	I
	J
	K
	L
	M
	N

	分数
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10
	10

	第一轮得分
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	第二轮得分
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	丝绸之路第一轮总分
	

	丝绸之路第二轮总分
	

	

	轨迹赛任务

	任务
	分值
	第一轮
	第二轮

	走出国门
	15分
	
	

	穿越冰川
	10分
	
	

	清理障碍
	15分
	
	

	荒芜之地
	20分
	
	

	组装动车
	20分
	
	

	挑战任务
	25分
	
	

	跨境物流
	接收快件
	20分
	
	

	
	投递快件
	20分
	
	

	        轨迹赛任务总分
	
	

	

	驿站
	10分
	
	

	

	光电系数
	
	

	任务得分（（丝绸之路总分+轨迹赛任务总分+驿站分）×光电系数）
	
	

	完成时间（0.01秒）
	
	

	时间得分（180-完成时间）
	
	

	总分（任务得分+时间得分）
	
	

	两轮总分
	


裁判员：______________________________ 参赛队员：______________________________

[bookmark: _Toc536030524][bookmark: _Toc536030837][bookmark: _Toc536031077]附件10  通用附则
1.所有自愿报名参加“全国中小学电脑制作活动”机器人竞赛项目的学生和指导教师，都应仔细阅读《竞赛规则》和本通用附则，了解其含义并严格遵守。
2.有关竞赛规则的最终解释权属于“全国中小学电脑制作活动”组委会，并授予本届机器人竞赛仲裁委员会行使。
3.为公正检验参赛队员的独立调试能力和水平、保障竞赛场地的安全和竞赛的公平性，除参赛选手、工作人员及相关裁判外，一律不允许其他人员进入本届机器人竞赛的检测区域和竞赛场地区域。
4．参赛选手进入检测区域和竞赛场地区域时，必须佩带（挂）表明选手身份的号码薄及证件并随时接受工作人员或裁判员的核查。
5.参赛选手在比赛中有义务看管好自己的机器设备及贵重财物，一旦发生损坏或丢失，由参赛选手自行承担相应责任和后果。
6.参加机器人竞赛的选手，对其同场竞赛对手的机器人是否符合规则要求，可以在有效时间内（比赛开始前）向现场裁判员提出异议。现场裁判检测确有不符的，要求该选手在规定时间内（10分钟）调整修改合格后方参加比赛；超时不能完成修改的，视为延误参赛时间，按弃权处理；修改后的机器人仍不符合规则要求将被取消比赛资格。现场裁判员只是告知检查确认的结果，不需要进行详尽解释。如提出该次异议的选手仍不认同现场裁判员的审核，而拒绝参加该场比赛，也将视为自动弃权。
现场裁判不接受任何非现场参赛选手的该类异议。但现场裁判由此引起注意并做检查确认和处理，也是被允许并有效的行为。
7.参赛选手对于现场裁判的任何指令和决定必须无条件服从。比赛成绩由现场裁判和参赛选手在该场比赛结束后签字确认。现场比赛结束后的签字是对现场裁判所宣布的结果的确认。如有异议也必须先签名确认之后再简单注明“有异议”，退出竞赛场地后再将该次异议以书面形式提出申诉。参赛选手无故延误2分钟内不签字确认，将视为默认该场比赛结果，并将视为无任何异议，机器人竞赛仲裁委员会也不再接受此后的异议申述。
8.对于现场比赛的异议，在该场次赛后可以书面形式向机器人竞赛仲裁委员会提出申述。在竞赛场地，现场裁判完全可以不接受任何口头上的异议争执。现场裁判现场做出的适当、简要、安抚性的口头说明，这只是该裁判良好职业素养的体现，并不能作为相关选手以及其他任何人提出异议或追加异议或不满的依据。
9.机器人竞赛仲裁委员会对于参赛选手书面提出的异议的仲裁决定是最终的。凡是正式自愿报名参加本次竞赛活动的选手及其指导教师，在报名后即表明其已经明确地知道这一规则的含义和服从这一规则的义务。
10.特别重申，任何参赛选手或指导教师以及其他相关人员，在竞赛活动期间有任何干扰竞赛正常秩序的不良言行，活动组委会将直接取消相关参赛选手的参赛资格和成绩。言行严重失当并影响竞赛活动的，将取消相关人员下一年的报名参赛资格并书面告知所属省级教育部门和相关单位。
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