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附件3-1
EDR机器人工程挑战赛

VEX机器人工程挑战赛 Spin Up

VEX EDR赛局说明
EDR机器人工程挑战赛 在 3.6 x 3.6米的正方形场地上进行，如下图和本手册中的其他图示。
在对抗赛中，两支联队（红队和蓝队）各由两支赛队组成，在包含前 15 秒自动赛时段和后 1 分 45 秒手动控制时段的赛局中竞争。
赛局目标是通过使用 Disc 得分，占据 roller 和赛局结束时覆盖场地泡沫垫, 以获得比对方联队更高的得分。自动赛时段结束时，任意联队占据两个 Rollers, 且有至少两个 Discs 在 High Goal 得分，将获得自动获胜分。
在自动赛时段得分最高的联队将获得自动时段奖励分。
赛队也可以参加技能赛，技能赛是一台机器人尽可能多的得分。

[image: ]
图 1 场地初始布局俯视图



赛局
[bookmark: _TOC_250012]赛局说明
赛局在如图 1 所示的场地上进行。两支联队（红队和蓝队）各由两支赛队组成，在赛局中竞争。赛局的目标是通过用Disc 得分，占据 roller 和赛局结束时覆盖场地泡沫垫, 以获得比对方联队更高的分数。
自动赛时段结束时，任意联队占据两个 Rollers, 且有至少两个 Discs 在与其联队同色的 High Goal 得分，将获得自动获胜分。
在自动赛时段得分最高的联队将获得自动时段奖励分。
注：本节的说明意在提供对赛局的基本了解。关于准确的场地尺寸、完整的场地材料清单、场地搭建的详述，赛队应查阅附录 A 中的官方场地规格说明。
[image: ]
场地概览
EDR机器人工程挑战赛的场地包含如下要素：
· 60 个 Discs
· 8 个作为初始预装，双方联队各 4 个
· 14 个作为赛局导入物，双方联队各 7 个
· 38 个在场地上的初始位置
· 4 个 Rollers
· 2 个 High Goals，双方联队各 1 个
· 2 个导入台，双方联队站位区前各 1 个

[image: ][image: ]图 2 场地俯视图，标示出了 Discs（绿色）、High Goals（黄色）和 Rollers（橙色）

图 3 联队站位（黄色），Low Goals（绿色）和自动时段分界线（橙色）的俯视图


9

赛局定义
成人 – 任何身份不是学生的人。
联队 – 预先指定的两支赛队组成的团队，在一局比赛中配对。
联队站位 – 在一局比赛中，供上场队员站立的指定区域。
自动时段奖励分 – 自动赛时段结束时得分最多的联队获得奖励分值，详见<SC6>。
自动获胜分 – 每局资格赛的自动赛时段结束时，完成一系列规定任务的联队获得的奖励分值，详见<SC6>。
罚停 – 对违反规则的赛队给予的处罚。被罚停赛队在赛局剩余时间不得操作其机器人，上场队员必须将遥控器应放在地上。
取消资格（DQ） – 对违反规则的赛队给予的处罚。在资格赛中被取消资格的赛队，获胜分（WP）、自动获胜分，自动环节排名分（AP）、对阵强度分（SP）均为零。在淘汰赛中，某赛队被取消资格，则整个联队也被取消资格，并输掉该赛局。经主裁判的判定，屡次犯规和被取消资格的赛队可能被取消整个赛事的资格。（见<T13>）
上场队员 – 赛局中，每支赛队在联队站位内的学生。成人不得成为上场队员，见<G7>，<G8>和<G9>。
纠缠 – 机器人的一种状态。如果一台机器人抓住，钩住或附着于场地要素或对方的机器人，就会被认为纠缠，见<G12>和<SG3>。
场地要素 – 构成赛场的所有要素，包括泡沫垫、围栏、白色胶带、High Goal, Net, Roller, Barrier，及所有支撑结构或附件（如场控支撑架，计时屏等）。
赛局 – 一个设定的时间段，包含自动赛时段和手动控制时段，在这段时间内，赛队使用特定版本的 Spin Up
规则通过比赛获取分值，见第四章。
自动赛时段 – 这是一局比赛开始时的一个时段，此时机器人的运行和反应只能受传感器输入和学生预先写入机器人主控器的命令的影响。


手动控制时段 – 由上场队员通过遥控器控制机器人运行的一个时段。
	赛局类型
	参赛队
	相关规则
	自动赛时段（分：秒）
	手动控制时段（分：秒）

	对抗赛
	两个联队（红/蓝）， 分别由两支赛队组成，
每支赛队一台机器人
	第 2-4 章
	15 秒
	1 分 45 秒

	手控技能赛
	2.0 版
	附件 B
	无
	1 分钟

	自动技能赛
	2.1 版
	附件 B
	1 分钟
	无

	VEX U
	4.0 版
	附件 C
	45 秒
	1 分 15 秒



机器人 – 通过验机的机器，被设计用于自动地和/或在上场队员遥控下执行单个或多个任务。
学生 – 同时符合下列要求的人视为学生：
1. 任何在 VEX 世锦赛前 6 个月内已经或正在取得高中或同等学位证书的人。高中之前获得足够课程学分满足该要求。
2. 任何晚于 2003 年 5 月 1 日出生的人（如在 2023 年 VEX 世锦赛时满 19 岁或更小的人）。因残疾延误就学至少一年的人，也符合资格。
· 初中生 – 任何晚于 2007 年 5 月 1 日出生的人（如在 2022 年 VEX 世锦赛时满 15 岁或更小的人）。初中生可以高中生身份“越级”参赛。
· 高中生 – 任何具有本定义中学生资格，但不符合初中生身份的人。
赛队 – 由一个或多个学生组成的团队。
· 如果一个赛队的所有成员都是初中生，此赛队被视为初中队。
· 如果任一成员是高中生，或者赛队由初中生组成但注册为高中队并以高中生身份“越级”参赛，此赛队被视为高中队。
· 一旦宣告以高中队参赛，该赛队不可在本赛季剩余时间再改为初中队。一支赛队可来自于学校、社区/青少年组织、或互为邻居的学生。
在本竞赛手册中，赛队包含包括三个与机器人搭建、设计和编程相关的学生职责。更多信息，详见<G2>和<G6>。成年人不得履行这些职责。





· 搭建员 – 赛队中搭建机器人的学生，成人不能作为赛队的搭建员。允许成人传授搭建员相关概念，但决不能在没有搭建员在场且积极参与的情况下制作机器人。
· 设计员 – 赛队中设计竞赛机器人的学生，成人不能作为赛队的设计员。允许成人传授设计员相关概念，但决不能在没有设计员在场且积极参与的情况下设计机器人。
· 程序员 – 赛队中编写下载到机器人的电脑代码的学生，成人不能作为赛队的程序员。允许成人传授程序员相关概念，但决不能在没有程序员在场且积极参与的情况下编写机器人的代码。
围困 – 机器人的一种状态。如果一台机器人将对方机器人限制在场上的狭小区域（不大于一块泡沫地板的尺寸），没有逃脱的路径，就视为围困。围困可以是直接的（例如，将对方蓄意阻拦在场地围栏）或间接的（例如，阻止机器人从场地的角落逃走），见<G15>。注：若某个机器人未试图逃脱，则该机器人未被围困。
违规 - 违反竞赛手册中规则的行为。
· 轻微违规 – 不会导致 DQ 的违规。
· 意外的、短暂的或其他不影响赛局的违规通常是轻微违规。
· 轻微违规通常会导致主裁判在赛局期间发出口头警告，这是在违规升级为重大违规之前通知赛队他们正在违规。
· 重大违规 - 导致 DQ 的违规。
· 除非另有说明，所有影响赛局的违规均为重大违规。
· 如规则中有相关说明，严重或或故意的违规行为也可能是重大违规行为。
· 在一场赛局或赛事中的多次轻微违规可能会由主裁判决定升级为重大违规。
· 影响赛局 – 在赛局中改变胜负方的违规。
· 一场赛局中的多次违规行为可能会逐渐影响赛局。
· 在评估违规是否影响赛局时，主裁判主要关注与违规直接相关的任何机器人的动作。
· 只有在赛局结束并计算分数后，才能确定违规是否影响赛局。
一些规则包含红色的违规注释，用于说明特殊情况或进一步的澄清。如在特定规则中未发现违规注释，则应假定适用上述“默认”定义。

要确定违规是否影响赛局，请查看违规的赛队是否赢得或输掉了赛局。如果未赢得赛局，则违规行为不影响赛局，因此可能是轻微违规。
更多信息见图 4 中的流程图。
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图 4 用于确定某个犯规是否为重大违规或轻微违规的流程图


特定赛局定义
自动时段分界线 – 一对斜穿场地对角的白色胶带线，详见<SG8>。
边界条 - 标记每个 Low Goal 边缘的场地要素。边界条由红色或蓝色挤塑件和黑色塑料接头制成。
[image: ]
图 5 边界条

覆盖 – 一块泡沫垫的状态，详见<SG5>。
Disc – 可以由机器人操控的黄色泡沫物体。Disc 的外形尺寸如下，公差为 0.02”：
· 直径：5.512” (140mm)
· 厚度：0.787” (20mm)
· 重量：60g ± 7g
[image: ]
图 6 两个角度的 Disc 视图

赛局末段 – 赛局的最后 10 秒。
Goal – 机器人可用Disc 得分的地方。
High Goal – 机器人可用 Disc 得分的个篮框形状的场地道具。High Goal 由顶部和底部彩色塑料件、链条以及将顶部和底部连接在一起的垂直管子组成。用于将篮框组件连接至场地的水平支撑结构和框架不是 High Goal 的一部分。联队用Disc 在与其同色 High Goal 中得分。



图 7 红和蓝 High Goal

[image: ]Low Goal - 机器人可用Disc 得分的场地上某块区域。Low Goal 为每个 High Goal 正下方场地的角落区域，由白色胶带线、场地围栏及边界条围成。白色胶带线和边界条是 Low Goal 的一部分，联队在与其同色的边界条围成的 Low Goal 内用 Disc 得分。
[image: ]
图 8 Low Goal 的高亮视图

导入台 – 一个金属坡道。双方联队各 1 个，用于引入赛局导入 Disc，详见<SG6>。
[image: ]
图 9 没有和已经导入 Disc 的导入台
赛局导入Disc – 14 个 Disc 之一，双方联队各 7 个，在赛局初始时放置在联队站位区内，可在赛局期间导入，详见<SG6>。



网 - 两个编织尼龙网结构之一，位于 High Goal 后面。
[image: ]
图 10 网和 High Goal

占据 – Roller 的得分状态，详见<SC4>。
预装 – 赛局开始前，每台机器人的 2 个 Disc。如使用，须按<SG1>和<SG2>的要求放置。如不使用，可用作额外的赛局导入 Disc。
持有 – 机器人/Disc 的一种状态。某台机器人携带、把持、或控制某个 Disc 的移动，在机器人改变方向时， Disc 随机器人一起移动的情况，视为这台机器人持有该 Disc。推、拨 Disc 不视为持有，但是如果使用机器人上凹陷的部分来控制Disc 的移动，则会被视为持有。

Roller - 四（4）个安装在场地围栏上的场地要素之一，可通过占据它来得分。每个Roller 都有两对指针， 从上方看，可示出该 Roller 由哪方联队占据。在对抗赛中，Roller 从中间位置起始。Roller 由标称 2”的40 PVC 管制成，长 9.843”（250mm），直径 2.375”（60.3mm），详见<SC4>。
[image: ]
图 11 Roller

得分 – Disc 的一种状态，详见得分章节。
起始线 – 四（4）条垂直于场地围栏的白色胶带线之一，用于确定机器人的起始位置，详见<SG1>。

记分

	每个在 High Goal 内得分的 Disc
	5 分

	每个在 Low Goal 内得分的 Disc
	1 分

	每个被占据的 Roller
	10 分

	每块被覆盖的泡沫垫
	3 分

	赢得自动时段奖励分
	10 分



<SC1> 所有得分状态的评判赛局结束后立即开始。除非另有说明，应在自动赛时段结束后立即评判所有得分状态，以确定自动时段奖励分及自动获胜分。
a. 本规则中，“立即开始”指的是所有 Disc、场地要素和场上的机器人都停止的时刻。
<SC2> 如 Disc 符合以下标准，则视为在与联队同色的 High Goal 内得分：
a. 不接触与 High Goal 同色的机器人。
b. 不接触 High Goal 下方灰色或黑色支持结构。
c. 至少部分包含在 High Goal 底部“篮框”最宽部分的垂直投影内在大多数情况下，这即是指，“Disc 须由 High Goal 和/或由 High Goal 完全支撑的其他Disc 完全支撑”。但是，如果一堆得分的 Disc 底部的一个 Disc 不符合定义（例如，它被一台机器人接触，因此它不是被完全支撑的），则应忽略该未得分的Disc。它与 High Goal 中的其他 Disc 没有任何关系。

[image: ]
图 12 Disc 可在 High Goal 内得分的三维空间示意图
[image: ]
图 13 有 Disc 的 High Goal 的示例 1
[image: ]
图 14 有 Disc 的 High Goal 示例 2
图 13 中的所有Disc 均在红方联队的 High Goal 中得分。
图 14 中，Disc A 在 High Goal 中得分。Disc B 不得分，因为它接触了 High Goal 下面的一根支撑结构。
<SC3> 如 Disc 符合以下标准，则视为在与相邻的边界条同色联队的 Low Goal 内得分：
a. 不被与 Low Goal 同色联队的机器人完全支撑。
b. 至少部分包含在 Low Goal 的垂直投影内（即，穿过 Low Goal 的边界面）。
c. 不接触 Low Goal 外的任何泡沫垫。
d. 不接触网。
e. 不接触 High Goal，或 High Goal 下方的任何支撑结构。
注：在 High Goal 内得分的 Disc 不再视为在 Low Goal 内得分。
在图 15 中：
· Disc B, D, E, F, G,和 I 均在 Low Goal 中得分。
· Disc H 不得分，因为它被与 Low Goal 同色联队的机器人完全支撑。
· Disc A, C, J, 和 K 不得分，因为它们接触 Low Goal 外的灰色泡沫垫。
[image: ]
图 15 高亮显示 Low Goal 内得分的 Disc

<SC4> 如果从上方俯视Roller，两对指针之间的区域完全是某联队的颜色，则 Roller 被该联队占据。
图 16 中，Roller A 被蓝方队占据，因为指针之间的颜色只有蓝色。Roller B 不被任何一方联队占据，因为指针之间的颜色有红蓝两色。
[image: ]
图 16 Roller 状态的示例
<SC5> 如赛局结束时，一台机器人接触场地泡沫垫，则该地垫被视为覆盖。
a. 一块地垫可被双方联队覆盖。
b. 每方联队只会获得一次覆盖某块地垫的分值，无论有多少台该联队的机器人接触此地垫。
c. Low Goal 内的地垫不计算覆盖的分值（即，它们不会被双方联队覆盖）。
d. 覆盖的地垫仅在手动控制时段结束时计算分值。自动赛时段结束时不得分。
为清楚起见，以下图示呈现类似场景。在图示情况下，蓝方联队得 15 分，红方联队得 6 分。
[image: ][image: ]<SC6> 自动赛时段结束后，得到最多 Roller 和Disc 分值的联队获得自动时段奖励分。自动赛时段结束后， 占据两个Roller 并在与其联队同色的 High Goal 中至少有两个得分的 Disc 的联队获得自动获胜分。
a. 自动时段奖励分的计算不包含覆盖的地垫。
b. 如果自动赛时段以平局结束，包括 0 比 0 平局，双方联队各获得五（5）分的自动时段奖励分。
[bookmark: _TOC_250007]安全规则
<S1> 安全第一。任何时候，如果机器人的运行或赛队的行为有悖于安全、或对场地要素或Disc 造成损坏， 主裁判可判处违规赛队罚停甚至取消资格。该机器人再次进入场地前必须重新验机，见<R3e>。
注：赛队在与网互动时须谨慎行事，详见<SG3>。
<S2> 留在场地内。如果一个机器人完全越出场地边界（处于场地之外），该机器人将在赛局剩余时间内被罚停。
注：此规则无意处罚在正常赛局中机械结构碰巧越过场地围栏的机器人。但当与导入台互动时和/或赛局末段，反复或故意越过场地围栏，可被主裁视为违反<S1>。
<S3> 佩戴护目镜。赛局中联队站位内的所有上场队员必须佩戴护目镜或者带侧护板的眼镜。强烈建议赛队的所有队员在准备区佩戴护目镜。

通用赛局规则
<G1> 尊重每个人。在 VEX VRC 挑战赛中，各赛队都应具备可敬和专业的言行。
如果一支赛队或其成员（包括学生或与该队相关的任何成人）对竞赛工作人员、志愿者或其他参赛者不尊重或不文明，就可能根据其严重程度，被取消该局或后续赛局的资格。赛队与<G1>相关的行为也可能影响赛队参与评审奖项的资格。反复或严重违<G1>，根据严重程度，可导致赛队被取消整个赛事的资格。
<G2> VEX VRC 挑战赛是以学生为中心的项目。紧急情况下，成人可以协助学生，但是，成人不应在赛队无学生在场或学生积极参与时搭建机器人或编程。学生必须准备好向评审或者赛事工作人员阐述他们对机器人搭建和编程的充分理解。
<G3> 适用基本常识。阅读和使用本手册里的规则时，请记住，在 VEX VRC 挑战赛里，基本常识永远适用。
<G4> 机器人赛局启动尺寸限制。赛局开始时，每台机器人不得超出 18” (457.2mm) 长、18” (457.2mm)
宽、18” (457.2mm) 高的立体空间。使用场地要素，如场地围栏，来保持启动尺寸，只能在机器人满足
<R5>的规定，且无场地要素也能通过验机时才可接受。
违规注释：本条的任何违规，都将导致机器人在赛局开始前被移出场地，规则<R3d>和<T5>将适用， 直至合规
<G5> 保持机器人的完整。赛局过程中，机器人不得蓄意分离出零件或把机构留置在场上。
注：无意散落的部件属于轻微违规，不再被视为“机器人的一部分”，在任何涉及机器人接触 (例如，覆盖地垫、接触 Low Goal、水平伸展等) 或者机器人大小的规则时应被忽略。
违规注释：本条的重大违规应该很少，因为机器人不应被设计成故意违反此规则。轻微违规通常是由于机器人在比赛过程中被损坏，例如轮子脱落。
<G6> 机器人必须代表赛队的技能水平。每个赛队必须包含上场队员、程序员、设计员和搭建员。在整个赛季中，一名学生不能在超过一支 VEX VRC 挑战赛的赛队中担任这些角色。在赛队中，同一学生可以担任多个角色（如设计员也可以是搭建员、程序员和上场队员）。
a. 队员可能出于非战略性的超出赛队可控范围的情况下，从一个赛队转入另一个赛队。
i. 允许转队的情况包括但不限于疾病、学校变更、赛队内部冲突或合并/拆分赛队。
ii. 违反此规则的战略性转队包括但不限于一名程序员“转换”赛队，以便为多台机器人编写同样的程序，或者一名学生为多个赛队撰写工程笔记。
iii. 如一名学生离开某支赛队加入另一支赛队，则<G6>仍适用于之前该赛队中的剩余学生。例如，当一名程序员离开某支赛队，则该赛队的机器人仍须在没有这名学生的情况下代表此赛队的技能水平。符合此要求的一种情况是确保程序员指导或培训“替补”程序员，在其缺席时作为后补。
违规注释：本条违规将根据<G2>所述的组委会“以学生为中心”规定和<G1>所述的 组委会行为准则逐一进行评估。
<G7> 只有上场队员且只能在其联队站位。赛局中，每支赛队最多有三名上场队员在其联队站位内，所有上场队员在赛局期间须始终在其联队站位内。
禁止上场队员在赛局中进行以下动作：
a. 在联队站位区内携带或使用任何通讯设备。关闭通讯功能的设备（如处于飞行模式的手机）允许携带。
b. 在赛局中站在任何物体上，无论赛台是在地面上还是被抬高。在赛局中携带/使用额外的物料来降低竞赛难度<G7c>是指直接影响比赛过程的与机器人无关的物料，例如使用风扇影响对方空中飞行的Disc。如果不违反其他规则，以下示例不被视为违反<G7>：
· 赛前或赛后使用的物料，如赛前辅助校准设备或收纳机器人/控制器的便携箱。
· 辅助沟通策略的工具，如白板或剪贴板。
· 耳塞、手套或其他个人配件。

注：赛局中，只有赛队的上场队员允许在联队站位。
注2：赛局中，根据 <R25>和 <G8>，机器人只能由上场队员操控或由机器人主控器中的软件控制运行。违反或拒绝遵守此规则会视为违反<G1>，由主裁判裁定。
违规注释：本规则的重大违规不一定影响赛局，但可能会触发其他规则的违规，如<G1>、<G2>或<G6>。
<G8> 遥控器须与场控保持连接。每局比赛开始前，上场队员须将己方的主遥控器的竞赛端口与场控系统进行连接。该电缆在赛局中须始终保持连接，直到上场队员得到明确指令取回己方机器人。关于场控系统的更多信息，见<T22>。
违规注释：此规定旨在确保机器人遵守赛事软件发出的指令。在赛事相关工作人员的在场协助下，因检查赛局中的故障而临时拔掉电缆，不会被视为违规。
<G9> 不接触场地。赛局中，上场队员不得蓄意接触任何Disc、场地要素或机器人，<G9a>描述的接触除外。
a. 在手动控制时段，只有机器人完全未动过，上场队员才可以接触其机器人。允许的接触仅限于：
i. 开或关机器人。
ii. 插上电池。
iii. 插上 V5 天线。
iv. 触碰 V5 主控器的屏幕，如启动程序。
b. 赛局中，上场队员不得越过场地围栏边界构成的立面，<G9a>描述的动作除外。
i. 本规则也包含了从导入台引入赛局导入 Disc 的动作。
c. 传导接触，例如接触场地围栏使其与场内的场地要素或 Disc 接触，可被视为违反本规则。
注：任何对场地要素或Disc 初始位置的疑问应在赛局开始前向主裁判提出；队员不允许擅自调整Disc
或场地要素的位置。
<G10> 自动及无人介入。在自动赛时段，上场队员不允许直接或间接地与其机器人互动。这包含但不限于：
· 操作其 V5 遥控器上任意操控钮。
· 以任何方式拔掉或干扰场控连接。
· 以任何方式触发传感器（包括视觉传感器），即使没有接触传感器。违规注释：见<G11>。
<G11> 所有规则适用于自动赛时段。赛队须始终对其机器人的行为负责，包括自动赛时段。自动赛时段的任何影响自动时段奖励分的违规，无论是否影响赛局，都将导致自动时段奖励分将自动给予对方联队。如果双方联队在自动赛时段均有影响自动时段奖励分的违规，则均不获得自动时段奖励分。
违规注释：本规则旨在惩罚自动赛时段不影响赛局的违规行为，这些行为不是重大违规，但确实影响自动时段奖励分的结果。
<G12> 不要损坏其他机器人，但要准备好防御。任何旨在毁坏、损伤、翻倒、或纠缠机器人的策略，都不属于 VEX 机器人竞赛的理念，所以是不允许的。
a. EDR机器人工程挑战赛被设定为具有进攻性的比赛（即，赛队应该专注于如何积极得分）。只有防御性或破坏性策略的赛队，将不会受到<G12>的保护（见<G13>）。但是，无破坏性或违规策略的防御性行为仍符合此规则的意图。
b. Spin Up 是一项互动性的比赛。某些非犯规的偶然的翻倒、纠缠和损伤可能会发生，这是正常比赛过程的一部分。由主裁判决定互动是否为偶然或蓄意。
c. 赛队要始终（包括在自动赛时段）对他们机器人的行为负责。这既适用于鲁莽操作机器人和可能造成损伤的赛队，也适用于拥有小尺寸底盘机器人的赛队。赛队应把他们的机器人设计成不至于稍有接触就翻倒或损伤。
d. 在赛局末段，机器人应预期到与对方机器人激烈互动的可能性。在赛局末段中由于推搡、倾倒或纠缠而无意造成的损坏将不被视为对<G12>的违规。蓄意的损坏或危险的机械结构，仍可视为对<R4>，<S1>或<G1>的违规，由主裁判决定。
<G13> 判定偏向进攻性机器人。当裁判不得不对防御性机器人和进攻性机器人之间的破坏性互动，或有疑问的违规做出裁决时，他会偏向于进攻性机器人（即，积极得分的机器人）。
<G14> 不能迫使对手犯规。不允许蓄意导致对手犯规的策略，此种情况下不会判对方联队犯规。
违规注释：在大多数情况下，如果某个机器人导致对方犯规，主裁判不会处罚对方，只会将过错方赛队的行为视作轻微违规。但是，如果迫使对方犯规的行为影响赛局而使过错方赛队受益，则该赛队的行为将被视为重大违规。
<G15> 围困不能超过5秒。在手动控制时段，机器人不得围困对方机器人超过5秒钟。
a. 一旦围困方离开被围困方 2’（约一个泡沫垫距离），围困结束。
b. 围困结束后，该联队的机器人 5 秒钟内不得再围困对方同一台机器人。如果 5 秒钟内该联队继续围困对方同一台机器人，计时将从围困方机器人上次开始后退的时刻累计。
注：在赛局末段的围困不受惩罚。
<G16> 不要将机器人锁定在场地上。机器人不得有意抓住、勾住或附着于任何场地要素。用机械结构同时作用于任一场地要素的多重表面，以图锁定该要素的策略是不允许的。此规定的意图是既防止赛队损坏场 地，也防止他们把自己锚固在场上。
<G17> Discs 用于进行比赛。机器人不能试图用其机械装置控制Disc 完成违规操作。（例如，干扰对方自动赛时段，参照<SG8>）
此规则旨在禁止赛队将Disc 作为“手套”合规地进行规则中提及“机器人禁止执行的某些动作”。此规则并不是如其字面描述只在极端情况下才适用，任何 Disc 与机器人之间的互动都应将两者视为同一台机器人而被以同样的尺度评判。

违规注释：如果某条违规由 Disc 造成，而非某台机器人的机械装置，需评估该违规是否由该机器人的机械装置造成。


特定赛局规则
<SG1> 开始赛局。赛局开始前，机器人须按如下要求放置：
a. 接触至少1块灰色场地泡沫垫，该泡沫垫须与场地围栏相邻，且在自动时段分界线的本方联队侧的一对起始线之间，见图19。
b. 不接触任何其他灰色场地泡沫垫。
c. 除预装以外，不接触任何Disc。
d. 不接触其他机器人。
e. 不接触任何场地要素，如边界条或网。
i. 可以接触场地围栏，但不是必须的。
f. 接触不超过 2 个预装，见<SG2>。
g. 不接触 Low Goal 内的任何灰色场地泡沫垫。
h. 不超过规定的起始体积。见<G4>。
违规注释：赛局在所有场上的机器人符合本规则的条件后开始。如果某台机器人不能及时满足这些条件，该机器人将被从场上移出，规则<R3d>和<T5>将适用，直至情况得到纠正。
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图 19 场地俯视图，高亮显示了双方联队合规的起始地垫
<SG2> 机器人有 2 个预装。赛局开始前，预装须按如下要求放置：
a. 只接触一台机器人。
b. 完全在场地围栏内。
c. 不得放置在任何被视为得分的位置（如图 15 中的 Disc I）。
如某赛队不打算使用一个或多个预装，或者某台机器人不在赛局现场，则预装按照<SG6>用作赛局导入Disc。违规注释：见<SG1>。
<SG3> 远离网。与网纠缠视为违反<S1>和/或<G16>，将被罚停。导致对方联队与网纠缠的行为，视为违反<G14>，至少罚停双方相关的两支赛队。
违规注释：
· 不会导致纠缠的瞬间或偶然接触，如与导入台对准时，是可预期的且不视为违规。
· 与此规则相关的罚停不视为重大违规。这是主裁判预防安全问题和/或网损坏的一项措施。
· 故意、策略性或重复的轻微违规和/或罚停可能升级为重大违规，由主裁判决定。
<SG4> 机器人的水平展开尺寸受到限制，直至赛局末段。每局比赛的赛局末段前的任意时刻，机器人的水平展开尺寸都不得超过 18” (457.2mm) × 18”(457.2mm)。
赛局末段无水平展开尺寸的限制。违规注释：
· 赛队可通过立即采取行动纠正违规行为和/或退出赛局（例如，在不影响其他机器人比赛的情况下，将机器人停在场地的一角）来防止因意外或瞬间展开造成重大违规。
· 即使展开是意外的，如果主裁判判定展开是故意、策略性的和/或影响赛局，仍可视为重大违规。
重大违规的例子包括但不限于：
· 机器人利用展开机构操纵 Discs。
· 翻倒的机器人挡住了对方联队的 Low Goal。
· 机器人放弃手动控制时段的比赛（即“意外”提前展开），以便在赛局末段时抢先一步。
<SG5> 垂直展开受到限制。机器人可在如下条件内垂直展开：
a. 机器人不得接触双方 Low Goal 内的灰色场地泡沫垫。
b. 机器人任何部分的总高度不得超过 24” (609.6mm)。这个高度限制是一个“虚拟天花板”，即无论机器人的方位如何，其任何部分都不得超过泡沫地垫上方 24” (609.6mm)。
超过 18” (457.2mm)的伸展部件或伸展部件的组合须可置于直径为 2” (50.8mm) 的垂直圆柱体内。
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图 20 High Goal 的垂直尺寸
Roller 由标称 2”的 40 PVC 管制成，平均内径为 2.067”(52mm)。可以使用 Roller 或任何其他 2”的 40 PVC 管检查机器人是否符合本规则第 c 项的要求。如果垂直伸展机构接触PVC 管的内壁，则其宽度过大。
见图 20，该高度限制的目的是防止机械装置伸展到 High Goal 的下半部分之上，High Goal 距离泡沫垫约 25”。如果某个机构伸展到该场地要素的顶部以上，则该机构太高。同样，未垂直伸展的机器人应能够在 High Goal 的支撑结构下穿行，而不与之接触。
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违规注释：
· 反复发生的涉及干扰比赛进行的轻微违规，如在接触 Low Goal 时阻挡对手发射的 Disc，由主裁判判定，可升级为重大违规。
· 可能会发生短暂的轻微违规，如机器人进入 Low Goal 的同时缩回机构。如果没有干扰比赛进行，则只会警告。
<SG6> 在特定条件下，赛局期间可以安全地引入赛局导入Disc。本规则中，“引入”指的是当赛局导入Disc 不再与人接触、穿过场地围栏构成的立面且不再与导入台接触的时刻。
a. 仅可在手动控制时段开始后引入赛局导入Disc。
i. 在自动赛时段及自动赛时段与手动控制时段之间，赛局导入Disc 不得越过场地围栏构成的立面。
b. 须由上场队员将赛局导入 Disc 轻放在导入台上。再由机器人从导入台上取下，或由上场队员轻推入场内。有关如何引入赛局导入 Disc 的示例，见图 22。
i. 该规则允许赛队在赛局中向赛局导入 Disc 使出足够的力气，使之直接滑到导入台前面的地垫（或机器人）上。 使用“投掷”、“滚动”或以其他方式向 Disc 使力并使其离开相应的地垫，或违反本规则中的其他项，是不允许的。
c. 赛局导入Disc 不得接触上场队员的同时也接触机器人。
d. 当正确使用导入台时，上场队员的手不会越过场地围栏构成的立面。因此，规则<G9>仍适用此种互动。
e. 当正确使用导入台时，机器人不会越过场地围栏构成的立面。因此，规则<S1>和<S2>仍适用此种互动。[image: ]
图 22 从导入台引入 Disc 的安全方式
<SG7> 最多持有三（3）个 Disc。机器人一次持有的 Disc 不得超过三（3）个。违反此规则的机器人须立即停止所有动作，除了视图移除多余的 Disc。
注：本规则适用于故意和意外的持有。违规注释：
· 联队为赢得赛局的任何蓄意违规行为都视为影响赛局。
· 严重违规行为，如在赛局的大部分时间中未曾尝试移除多余的 Disc 而是继续比赛（如操纵Roller或在赛局末段继续比赛），或“意外”持有大量Disc，可由主裁判判定为重大违规。

<SG8> 自动赛留在己方区域。自动赛时段，机器人不得接触自动时段分界线对方联队侧的场地泡沫垫、Disc 或 Roller。
a. <G17>不适用于此规则，除非为了战略利益而被过分利用。作为自动赛的一部分正常发射 Disc 接触对方场地一侧的泡沫地垫，不是违规行为。然而，在自动时段分界线上方持有一个 Disc 以操纵对方的 Roller 仍视为违规。
b. 起始位置在自动时段分界线上的十四（14）个 Disc 不属于任何一方。在自动赛时段，双方均可使用。如果试图使用这些Disc，赛队应该知晓对方机器人可能会有同样的行为。当机器人的此类互动发生时，应考虑<G11>、<G12>、<G14>和<G17>。赛队还应准备好接受主裁判的额外检查，以确保与这些Disc 互动的任何机械结构不会接触到自动时段分界线另一侧的泡沫垫。
违规注释：
· 违反此规则（轻微或重大）将使对方联队获得自动时段奖励分。
· 蓄意的，策略性的或极端的违规，如故意完全越过自动时段分界线接触对方机器人，将被视为重大违规。
<SG9> 保持 Disc 在场地内。赛队不得蓄意将Disc 移出场地。
a. 尽管 Disc 可能偶然离开场地，但蓄意或反复地这样做会视为违反此规则。
b. 赛局过程中，Disc 偶然或被蓄意离开场地，将返回到场地上距离其离开场地处最近的位置。裁判会在其空闲并且认为安全的时候，将 Disc 放回场地。除了公然蓄意违反<G14>的情况外，任何持有三个以上 Disc 的机器人都违反了本规则，不考虑意图、状况或场景。很难推断限制对方联队接触竞赛道具（即使是暂时的）会对赛局产生怎样的影响。因此，总体而言，赛队有责任确保：
a.机器人的设计应尽可能减少争议裁决（例如，它们不具备实际持有超过允许数量 Disc 的功能）。
b.竞赛策略应尽可能减少争议裁决（例如，他们持有四个或更多Disc 时不视图得分）。


验机规则
<R1> 每支赛队一台机器人。每支赛队只允许使用一台机器人参加 VEX 机器人竞赛的某场赛事。虽然赛队可以在比赛期间修改这台机器人，但一队只能有一台。基于此规则，参赛的 VEX 机器人具有如下子系统：
· 子系统 1： 移动式机器人底盘，包括车轮、履带、腿或其它可使机器人在平坦的比赛场地表面运动的结构。对于静止不动的机器人，没有车轮的底盘也视为子系统 1。
· 子系统 2： 动力和控制系统，包括一个合规的电池，一个合规的主控器和使移动式机器人底盘运动的电机。
· 子系统 3： 操作得分道具或穿梭于场上障碍的附加结构（和相应的电机）。
基于上述定义，参加 VEX 机器人竞赛（含技能挑战赛）的最小的机器人必须由上面的 1 和 2 组成。因此， 如果你打算换掉整个子系统 1 或 2, 你就构建了第二台机器人且违反了这条规则。
a. 赛队不得用一台机器人参赛，同时又在修改或组装第二台机器人。
b. 赛队不得有另一台已组装好的机器人，用于为第一台机器人维修或更换零件。
c. 赛队不得在一场赛事中来回轮换多台机器人。这包括在技能挑战赛、资格赛、淘汰赛中使用不同的机器人。
d. 多支赛队不得使用相同的机器人。一旦一台机器人在一场赛事中使用某个赛队队号参赛，它即为“他们”的机器人 — 其他赛队不得在赛季中使用此机器人参赛。
<R1a>, <R1b>和<R1c>的目的是为保证所有赛队公平竞争。欢迎（且鼓励）赛队在多个赛事之间改进或修改其机器人，或与其他赛队合作开发最佳竞赛策略。
然而，赛队在同一赛事中携带和/或使用两台独立的机器人比赛，会削弱其他赛队的努力，他们花费更多时间设计并确保其唯一的机器人能够完成所有竞赛任务的赛队。同个组织中的多赛队组织共享一台机器人，也同样导致其他花费更多精力独立设计机器人的单个赛队的不公平。
为确定机器人是否为“独立机器人”，请使用<R1>子系统的定义。综上，使用<G3>中提到的基本常识。如果你将两台机器人一起放在桌子上，它们看起来像两个独立的合法/完整机器人（例如，各自有<R1>中定义的 三个子系统），那么它们是两台机器人。试图用更换一个螺丝，一个轮子或一个主控器来确定独立机器人的方式不符合此规则意图和精神。

<R2> 机器人必须代表赛队的技能水平。机器人的设计、搭建和编程须由本赛队成员完成。成人可以指导并传授设计、搭建和编程的技巧给赛队的学生，但不得亲自设计、搭建和编程赛队的机器人，见<G2>和<G6>。在比赛中，我们期望成人传授学生不同的联动，传动和操控装置，然后允许学生们自行决定将哪种设计应用在他们的机器人上。
鼓励成人教学生如何使用合适的传感器编写程序实现各种功能，然后由学生们利用所学的知识为机器人编程。

<R3> 机器人须验机合格。每台机器人在参赛前必须通过全面验机。验机会保障机器人符合所有机器人规则和规定。首次验机会在赛队注册/练习时进行。
a. 机器人做了重大改动，如部分或全部更换子系统 3，它必须被重新验机才能参赛。
b. 所有机器人的配置在赛前都要经过验机。
c. 赛队可能在赛场被工作人员随机要求抽查。拒绝随机抽查将导致取消资格。
i. 如果一台机器人在一场比赛开始前确认违反了某项机器人规则，该机器人将被移出场地。一名上场队员可能留在场上，这样该赛队就不会被判为“未参赛”（根据<T5>）。
d. 未验机合格的机器人（如违反一条或多条机器人规则），将不允许比赛，除非机器人验机合格。机器人验机合格前，<T3>适用于任何进行中的赛局。
e. 如果机器人验机合格，但在后续赛局中发现违反了机器人规则，则将此赛局取消资格。在此违规得到改正和该赛队复检前，<R3d>一直适用。
f. 赛事中，所有验机规则都将在主裁判的判定下强制执行。机器人在某场赛事中的合规性不会自动适用于后续其他赛事。依靠对主观规则的 "边缘案例 "解释的机器人，如一个装饰物是否为 "非功能性"， 应该在验机时额外的检查。
<R4> 机器人必须安全。不允许使用下列机构和零件：
a. 可能损坏场地要素或 Discs。
b. 可能损坏其它参赛机器人的。
c. 具有不必要纠缠风险的。
<R5> 机器人须符合尺寸限制。机器人须能够满足<G4>，赛局开始时，机器人须小于 18" (457.2mm)×18" (457.2 mm)×18" (457.2 mm)。
a. 合规检验须使用官方的现场机器人扩展尺寸测量工具来检查。
b. 任何用于维持启动尺寸的约束（如，扎带、橡皮筋，等等），在比赛中都必须一直附着在机器人上， 根据<G5>。
c. 此规则旨在假设机器人将在平坦的标准场地泡沫垫上被检查并开始每局比赛。官方尺寸测量工具在制造时有意将公差稍稍调大。因此，在测量时，任何与尺寸测量工具的接触（如 "纸张测试"）都应被明确视为机器人超出允许尺寸。这个公差也为轻微的突出物提供了一点 "回旋余地"，如螺丝头或扎带。
其他工具，比如自定义的尺寸测量箱或原来的非扩展 VEX 尺寸工具（276-2086），可被用于非正式验机。但是，如果在有争议或 "关键时刻"的赛事中，则以官方的 现场机器人扩展尺寸测量工具为准。
尽管<R5>中未要求，赛事的验机过程可能也会检验机器人任何可能的伸展状态，以满足
<SG5>中<SG4>的要求。此检验旨在帮助赛队在赛前发现任何潜在的违规风险。

<R6> 机器人使用VEX V5 系统搭建。除非另有说明，只能使用组委会认可的零件来搭建机器人。赛事中对零件有疑问时，赛队有责任提供证明零件为正版的文件。如发票、零件编号、VEX官网或其它印刷的文件。
a. VEXpro，VEX EXP，VEX IQ，VEX GO，VEX 123 或赫宝 VEX 产品线的产品，不能用于搭建机器人，除非<R7>特别提及允许使用或同时被列入 VEX V5 产品线中才是合规的。例如，传动轴基础合装(228-3506)是可在 VEX“传动轴”页面找到的 VEX IQ 零件，那么此零件就是合规的
b. 不允许使用 VEX Cortex 控制系统的电子设备，这包括 VEXnet 遥控器、VEXnet 副手遥控器、基于VEX ARM® 的 Cortex 主控器、VEXnet 1.0 和 2.0 天线、393 两线电机以及与 VEX V5 系统不兼容的任何其他电子部件。
c. VEX IQ 销钉仅在用于固定 VEX 赛队的号牌时是允许的。
d. V5 测试项目的零件，包括 V5 测试固件用于竞赛是不合规的。
i. 所有 V5 测试硬件可由其预生产的浅灰色识别。V5 测试版的机器人主控，机器人电池，遥控器和视觉传感器上印有“BETA TEST”标记。智能电机和天线没有此标记，但仍可通过颜色识别。
e. 在普通 VEX V5 套装中无法找到的来自 VEXplorer 套装的零件也不允许使用。包括（但不限于）电子件，车轮，非标准齿轮，或塑料转角连接头。
<R7> 特定的非VEX 零件允许使用。机器人可以使用下列非 VEX 零件：
a. 只用来作为 VEX 光学传感器或视觉传感器的滤色片或色标的材料。
b. 各种非气溶胶基润滑脂或润滑剂，可用于不与场地围栏、泡沫垫表面、Disc 或其它机器人接触的表面和位置。
c. 适度使用防静电化合物。（如场地围栏，泡沫垫表面，Disc 或其他机器人上无此残留物）。
d. 固定电缆接头可使用热熔胶。
e. 不粗于 1/4”（6.35mm）绳索，不限量。
f. 允许使用只为集束或包裹 2 线、3 线、4 线或 V5 智能电缆或气管的物品。这些物品必须完全用于电缆的保护和管理，包括（但不限于）电工胶带、电缆支架、线槽等。由验机员判定一个零件是否有保护和管理电缆以外的作用。
g. 3D 打印的非功能性队牌，根据<R12>和<R24>是允许的。这包括那些仅用于保持，安装或展示一个官方队号牌的任何支撑结构。
h. 长度及厚度与 VEX V5 产品线完全相同的橡胶带(#32 及 #64 和 117B)。
i. 与 VEX 官网所列有相同的 SMC 产品编号的气动元件。
j. 长度及厚度与 VEX V5 产品线完全相同的扎带（1/10”宽，4”或 11”长）。
<R8> 给天线留些空间。V5 天线安装时，必须确保 V5 天线上的无线电标志周围没有金属围绕。
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图 23 V5 天线
<R9> 允许限量使用定制塑料。机器人可使用不易粉碎的塑料定制零件。机器人上的所有塑料零件须从12”× 24”、厚度不超过 0.07”的单块板材上切割。
a. 面积/厚度限制的目的，是对机器人搭建中的自制塑料板限量，而不是定义一个绝对体积。例如，使用厚度为 0.035”的板材时，不允许总量有两块 12”×24”此类板材的部件。
b. 塑料零件不一定要从同一块 12”x24”的板材上切割。但是，所有单独的零件必须能够“嵌入”或重新排列成 12”x24”的区域。允许机器人的结构中适度封装 V5。此规则旨在通过减少 VEXnet 设备间的障碍物以减少通讯问题。如果天线包裹在机器人内部，会因连接不畅导致 VEXnet 和机器人通讯出问题。

i. 一组理论上总表面积为 288 平方英寸的零件，但不能全部嵌入一块 12”×24”的板材上，将不合规，见图 24。
c. 塑料可切割、钻孔或弯曲等，但不能进行化学处理、熔化或浇铸。在弯曲聚碳酸脂板时可适当加热。
d. 合规的塑料类型包括聚碳酸脂(Lexan)，乙缩醛单聚物（Delrin），乙缩醛共聚物 （Acetron GP）， POM（乙缩醛），ABS，PEEK，PET，HDPE，LDPE，尼龙（所有等级），聚丙烯，FEP 等。
e. 禁止使用易粉碎塑料，如 PMMA（也被称为树脂玻璃、有机玻璃或亚克力）。
[image: ]
图 24 自制塑料件须可容纳于单块 12”x24” 的塑料板内
<R10> 允许限量使用胶带。机器人由于以下目的，可使用少量胶带:
a. 为了加固任意两个 VEX 电缆接头间的连接。
b. 给电线和电机加标记。
c. 遮挡号牌背面（如“错误的颜色”）
d. 防止气动接头螺纹处的泄漏，仅可使用特氟龙带。
e. 其他可视为“非功能性装饰”的应用，参考<R12>。
<R11> 允许使用特定的非 VEX 紧固件。机器人可以使用下列市售硬件：
a. #4、#6、#8、M3、M3.5、或 M4 螺栓，长度不超过 2.5”（63.5mm）
b. 任何市售的可与这些螺栓相配的螺母、垫圈、撑柱和/或长度不超过 2.5”（63.5mm）的无螺纹轴套。
此规定的目的是允许赛队采购他们自己的硬件而不增加标准 VEX 设备中没有的附加功能。这些非 VEX 硬件是否增加了附加的功能，由验机员来确定。
如果机器人设计的某个关键部件依赖于说服验机员该部件 "技术上是一颗螺栓"，那么它很可能超出了本规则的精神和意图。

<R12> 允许使用装饰物。赛队可以使用非功能性装饰，前提是这些装饰不显著影响机器人的性能和赛局的结果。装饰必须符合竞赛精神。验机员会最终认定装饰是不是“非功能性”。除非下文另有说明，非功能性装饰受所有标准机器人规则的约束。
为了符合“非功能性”，任何贴花装饰必须背靠具有相同功能的合规材料。例如，如果机器人有一个防止Disc 从机器人上掉下来的特别大的贴花，它就要背靠能防止 Disc 掉落的 VEX 材料。一个检验的简单方法是确定如果移除该装饰将影响机器人的任意某种性能。
a. 电镀和刷漆会被认为是合规的非功能性装饰。
b. 不具有信息传送和无线通讯功能的小型摄像机可被视为非功能性装饰。但不允许将大型摄像机做为配重使用。
c. VEX 电子件不可用做非功能性装饰。
d. 视觉上模仿场地要素或可能干扰对方视觉传感器的装饰被认为是功能性的，是不允许的。这包括灯光，如 VEX 闪光灯。验机员和主裁判将最终决定特定装饰或装置是否违规。
e. 允许使用内部电源（如闪光的小灯），只要不违反其他规则，且这种电源只给非功能性装饰供电（如不直接或间接地影响机器人上任何部分的功能）。
f. 如果装饰物提供反馈信号给机器人（如：通过影响合规的传感器），则视为是功能性的，这是不允许的。
g. 如果装饰物提供视觉反馈给上场队员（如：装饰灯）是允许的，假设该装饰物未违反其他规则且无其他功能（如：结构性支撑）。
<R13> 新的 VEX 零件合规。在赛季内在上推出的其它 VEX 零件都是合规的。
某些“新”零件在推出时可能有某种限制。这些限制会在竞赛手册更新或其产品网页上公布。
<R14> 机器人使用一个主控器。机器人仅能用一个 VEX V5 主控器（276-4810）。任何其他主控器或处理器不允许使用，即使作为非功能性装饰。
这包括其他 VEX 产品线的主控器（如Cortex，VEXpro，VEX EXP，VEX RCR，VEX IQ，VEX GO，或赫宝VEX 机器人）, 还包括非 VEX 设备，如树莓派或 Arduino 设备。
<R15> 机器人须使用VEXnet。所有的机器人通信，必须只用 VEXnet 系统。
a. 不得使用Cortex，VEXpro，VEX EXP，VEX RCR，VEX IQ，VEX GO，赫宝 VEX 机器人产品线的电子产品。
b. V5 遥控器只能与 V5 主控器配合。
c. 允许赛队在准备区或赛场以外的区域使用 V5 主控器或 V5 遥控器的蓝牙功能。但是，赛局中必须使用 VEXnet 的无线通讯功能。
d. 允许赛队在准备区或非比赛期间使用视觉传感器的 Wi-Fi 功能。但是，赛局中须禁用视觉传感器的无线传输功能。
<R16> 电机有限制。机器人可使用最多 8 个 V5 智能电机。
a. 用于 V5 主控器的电机只能为 V5 智能电机，且只能通过 V5 主控器的智能端口连接。3 线端口不能通过任何方式控制电机。
b. 来自 V5 Workcell 系统的 5.5W V5 智能电机，不合规。
<R17> 气缸有限制。赛队在一台机器人上可使用最多 2 个 V5 合规的 VEX 储气罐。气动装置的充气压力最高可达 100 psi。
此规则旨在限制赛队在两个储气罐中储存压缩空气的气压，且机器人上的气管、气缸的压力应正常。赛队不得使用其它元件储存或产生气压。仅为额外的储气而使用气缸或额外的气 管，违反了此规则的精神。

<R18> 仅允许VEX 电池作为电源。机器人可使用 1 个 V5 机器人电池（零件号 276-4811）为 V5 主控器供电。
a. 不允许其他电源，除非根据<R12e>作为非功能性装饰的一部分。
b. V5 机器人电池无合规的电源扩展器。
c. V5 机器人电池仅可使用 V5 机器人电池充电器充电（零件号 276-4812 或 276-4841）。
d. V5 遥控器仅可用内置充电电池供电。
i. 赛局中允许赛队使用外部电源（例如可充电电池组）接入其的 V5 遥控器，只要电源安全连接，且不违反其他规则，如<G8>或<R22>。
ii. 某些赛事中可能为 V5遥控器提供场地电源。如果这是为该赛事的所有赛队提供的，它就是遥控器的合规电源。
<R19> 每台机器人使用一到两个遥控器。不得用两个以上的 VEX V5 遥控器控制同一台机器人。
a. 任何情况下不允许改动这些遥控器。
i. 帮助上场队员握持或操纵 V5 遥控器上的按钮/操纵杆的附件是允许的，假设它们不涉及对遥控器本身的直接物理或电气改动。
b. 不允许用其它方法（光、声，等等）控制机器人。
i. 允许使用传感器反馈（如电机编码器或视觉传感器）来协助上场队员的控制。
<R20> 不允许对电子和气动件进行任何改动。对电机（包括内部的 PTC 或智能电机固件）、主控器（包括V5 主控器固件）、延长线、传感器、控制器、电池组、储气罐、螺线管、气缸及 VEX 机器人设计系统的任何其它电子或气动元件不得以任何方式改变其原始状态。
a. 2 线或 3 线的 VEX 电气零件的外部导线可用焊接、缠绕、压接接头、电工胶带、热缩管修复，以保证其功能和长度不变。
i. 修理中所用的电缆应与 VEX 导线相同。
ii. 赛队的这种修复可能是有风险的，不正确的接线可能导致意想不到的结果。
b. 赛队须使用最新的官方 VEXos 固件，不允许自定义修改固件。
c. 赛队可以对 V5 智能电机做如下修改。不允许做其他未列明的修改。
i. 用其他合规的替换齿轮盒更改或替换齿轮盒。
ii. 更换 V5 智能电机前盖（276-6780）。
iii. 更换螺柱插销（276-6781）。
<R21> 允许自制 V5 智能线缆。使用自制电缆的赛队应知晓不正确的接线可能导致意想不到的结果。
a. 必须使用官方的 V5 智能线缆。
b. 允许使用非 VEX 的 4P4C 线缆接头及 4P4C 电缆压接工具。
<R22> 大部分对非电子件的改动是允许的。允许对 VEX 竞赛合规的金属结构部件或塑料部件进行物理加工，如弯曲或切割。
a. 允许对 VEX 限位和触碰开关做内部或外部的机械修理。
i. 允许修改限位开关的金属弹臂。
ii. 禁止把这些器件中的零件挪作他用。
b. 不允许改造金属的材料属性，如热处理或熔化。
c. 赛队可以按需要的长度切割气管。
d. 熔断/熔化尼龙绳/线的端头（见<R7e>）以防止其散开是允许的。
e. VEX 机器人设计系统中所不提供的电焊、锡焊、铜焊、胶粘或其它任何形式的连结均是不允许的。
f. 可使用乐泰或类似螺纹锁紧产品固定机械紧固件。这只能用于固定硬件，如螺钉和螺母。
<R23> 电源开关易接触。机器人的通/断开关或按钮必须在无需移动或抬起机器人的情况下可以触及。主控器的所有指示灯或屏幕须易见，以便竞赛工作人员诊断机器人的问题。
<R24> 队牌的展示。该队号须至少在机器人的两侧用队牌展示。赛队可选择使用官方队牌，或自己创作。
a. 赛局中，机器人必须使用与本方联队颜色一致的队牌（即，红方联队的机器人在赛局中须挂红色队牌）。机器人属于哪方联队须十分清楚。此规则旨在让主裁判方便知道机器人属于哪方联队及哪个赛队。能够穿过机器人的机械臂看到另一侧错误颜色的号牌，会被视为违反<R24a>。
由主裁判和验机员全权决定自制的队牌是否满足<R24>所列的规则。有意使用自制队牌的赛队须对这种可能的判定做好准备，并保证在被要求的情况下，用 VEX 官方队牌替换自制的队牌。违反<R24>的情况下，没带官方队牌的理由不会被接受。

i. 如果两种颜色的队牌都安装在机器人上，则须遮住错误颜色，使其贴住或挡住，以确保赛局中主裁判可以清晰辨认联队颜色。由于号牌为非功能性装饰，使用胶带是合规的。
b. 队牌被认为是非功能性装饰（根据<R12>），且其须符合所有的机器人规则（例如，它们必须能纳入 18”立方体内, 不能引起纠缠，不改变机器人的刚度和稳定性等。）
c. 队号必须是白色字体。
d. 队牌尺寸须至少为 2.48" (63.2 mm)高，4.48" (114 mm)宽，即不小于 VRC 队牌包中的队牌。
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<R25> 使用“竞赛模板”编程。机器人的编程须遵循由 VEXnet 场地控制器发出的指令。
在自动赛时段，不允许上场队员使用他们的 V5 遥控器。因此，如果赛队想在自动赛时段有所表现，就要用定制的软件对机器人编程。机器人的编程须遵循由 VEXnet 场地控制器发出的控制指令（如，忽略自动赛时段的无线通讯，在手动控制阶段结束时禁用等）。
赛队须使用提供的“竞赛模板”或等同功能的程序模板来实现此要求。关于这方面的更多信息，赛队可查询所选择的编程软件的开发人员编制的指南。
<R26> 偶然和蓄意违反机器人规则间的区别。对机器人规则的任何违反将导致该赛队不能参赛，除非他们按<R3d>通过了验机。
此外，因采用欺骗手段或违反规定而获得比竞争对手有利条件的赛队违背了竞赛的精神和道德准则。此类违规会被认为违反<G1>和/或 组委会行为准则。
<R27> 比赛结束后释放Discs。机器人须设计成在无需赛后重启电源的情况下，可轻松从任意机构移除Discs。
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附件3-2
IQ机器人工程挑战赛

VEX机器人工程挑战赛 Slap shot

VEX IQ赛局说明
VEX IQ机器人工程挑战赛在一个如图所示的 6 英尺 x8 英尺场地上进行。
赛局的目标是通过如下方式，获得尽可能高的得分：从 Dispenser 中移除 Disc、将 Disc 放入得分区以及在赛局结束时获得 Contact 奖励分。
在团队协作挑战赛中，两台机器人组成联队，分别由其操作手控制，在每场赛局中，合作完成任务。赛队也可以参加机器人技能挑战赛，即一台机器人获得尽可能高的得分。
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图 1：VEX IQ 挑战赛Slapshot 的起始布局



关于竞赛规则 
本竞赛手册及其附录包含了关于本赛季 VEX IQ 挑战赛 Slapshot 的所有内容。它旨在为所有赛队、主裁判、组委会和 VEX IQ 大家庭的其他成员提供资源。
以下页面中包含的规则可视为是定义此竞赛的“约束条件”，就像工程师通过定义约束来开始任何设计项目一样。在赛季之初，“约束条件”是我们所拥有的一切。什么是优胜机型、最佳策略、最易违反的规则？我们和你们一样，都不知道。这不是很令人兴奋吗？
当探索新的竞赛主题时，请怀着这样的心态来对待这本竞赛手册，并将规则视为“约束条件”。竞赛手册及其附录包含了可供参赛者制定战略、设计和搭建其机器人的全部和完整的约束条件列表。
显然，所有赛队都必须遵守这些规则，以及任何所述的规则意图。除此之外，没有“正确”的竞赛方式。除了这里所写的内容之外，没有任何隐藏的限制、假设或特意的解释。因此，这取决于作为参赛者的你们，找到一条符合这些约束条件的最适合的路径，来实现你们赛队的目标和志向。
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图 2：VEX IQ 挑战赛Slapshot 的场地起始设置




赛局定义
成人 – 任何身份不是学生的人。
联队 – 预先指定的两（2）支赛队组成的团队，在一局团队挑战赛中协同作业。
联队得分 – 在团队挑战赛中，两支赛队合计获得的分数。
罚停 – 对违反规则的赛队给予的处罚。在罚停期间，被罚赛队不得操作其机器人，操作手必须将遥控器放在地上。罚停与取消资格不同。
取消资格（DQ）– 对违反规则赛队的处罚（详见<T12>）。如赛队在某赛局中被取消资格，主裁判将在赛局结束后通知赛队。经主裁判判定，屡次犯规和被取消资格的赛队可能被取消整个赛事的资格。
操作手 – 在赛局中站在操作手站位内，并负责操作和控制赛队机器人的学生队员。每场赛局中最多有两名赛队成员担任此角色（见<G6>）。
操作手站位 – 场地后侧的区域。赛局期间，除与机器人的合规互动外，操作手必须站在此区域。
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图 3：VEX IQ Slapshot 的操作手站位区示意图


场地 – 整个比赛场地，宽度为六（6）块地板拼块，长度为八（8）块地板拼块，包含场地围栏，共计四十八（48）块场地拼块。
场地要素 – 所有构成场地的要素，包括场地围栏、地板、PVC 管、及附着于场地上的 VEX IQ 零件。
场地围栏 – 场地的外部，由四（4）个转角和二十四（24）个直段组成。
地板 – 竞赛场地内部平坦的部分，是由场地围栏内的四十八（48）块由场地拼块组成的。
竞赛设计委员会（GDC）- VEX IQ 挑战赛 Slapshot 的设计人员及本竞赛手册的著作者。
队号牌 – 机器人上的一个实体零件，用于展示赛队的 VEX IQ 挑战赛队号。队号牌的长度和宽度必须是
3.5 英寸 x 1.5 英寸（88.9 毫米 x 38.1 毫米），且厚度不得超过 0.25 英寸（6.35 毫米）（见 R4）。
赛局 – 一个设定的时间段，在这段时间内，赛队通过比拼某个特定版本的 Spin Up 规则来获取分值。见第三章。
a. 自动赛时段 – 机器人的运行和反应只能受传感器输入和学生预先写入机器人主控器的命令的影响的一个时段。
b. 手动控制时段 – 由操作手控制机器人运行的一个时段。

	赛局类型
	参赛队
	自动赛时段（分：秒）
	手动控制时段（分：秒）

	团队协作挑战赛
	由两支赛队组成的一个联队，在
同一场地上，每支队一台机器人
	无
	1 分钟

	手控技能挑战赛
	一支队，一台机器人
	无
	1 分钟

	自动技能挑战赛
	一支队，一台机器人
	1 分钟
	无



机器人 – 通过验机的机器（即符合所有机器人规则），被设计用于自动地和/或在操作手遥控下执行单个或多个任务。
学生 – 任何在 2007 年 5 月 1 日以后出生（即 2023 年 VEX 世锦赛时为 15 岁或更小）的人。也可在因残疾而延迟教育的情况下至少推迟一年。学生是在成人的极少协助下设计、构建、修理机器人和为机器人编程的人。
c. 小学生 – 任何在 2010 年 5 月 1 日后出生的学生（即 2023 年 VEX 世锦赛时为 12 岁或更小）。小学生可以初中生身份“越级”参赛。
d. 初中生 – 上述小学生以外的符合学生定义的学生。
赛队 – 由两名或多名学生组成的团队。如果所有队员是小学生，赛队则被视为小学队。如果任一学生是初中生，或者赛队由小学生组成但注册为初中队并以初中生身份 “越级”参赛，赛队则被视为初中队。
一旦宣布并以初中队参赛，赛队不可在本赛季剩余时间内再改为小学队。赛队可由来自于学校、社区/青少年组织，或互为邻居的学生组成。
搭建员 – 赛队中搭建机器人的学生，成人不能作为赛队的搭建员。允许成人传授搭建员相关概念，但绝不能在没有搭建员在场且积极参与的情况下搭建机器人。
设计员 – 赛队中设计竞赛机器人的学生，成人不能作为赛队的设计员。允许成人传授设计员相关概念，但绝不能在没有设计员在场且积极参与的情况下设计机器人。
程序员 – 赛队中编写下载到机器人的电脑代码的学生，成人不能作为赛队的程序员。允许成人传授程序员相关概念，但绝不能在没有程序员在场且积极参与的情况下编写机器人的代码。
违规 – 违反竞赛手册中规则的行为。
轻微违规 – 不会导致 DQ 的违规。
i. 意外的、短暂的或其他不影响赛局的违规通常是轻微违规。
ii. 轻微违规通常会导致主裁判在赛局期间发出口头警告，这是在违规升级为重大违规之前通知赛队他们正在违规。
重大违规 – 导致 DQ 的违规。
iii. 除非另有说明，所有影响得分的违规均为重大违规。
iv. 如规则中有相关说明，严重或或故意的违规行为也可能是重大违规行为。
v. 在一场赛局或赛事中的多次轻微违规可能会有主裁判判决升级为重大违规。
影响得分 – 在赛局结束时，提高赛队或联队得分的违规。
vi. 一场赛局中的多次违规行为可能会逐渐影响得分。
vii. 在评估违规是否影响得分时，主裁判主要关注与违规直接相关的任何机器人动作。
viii. 只有在赛局结束并计分后，才能确定违规是否影响得分。
一些规则包含红色的违规注释，用于说明特殊情况或进一步的澄清。如在特定规则中未发现违规注释， 则应假定适用上述“默认”定义。

要确定违规是否影响得分，请查看违规是否直接造成该赛局得分提高。如未提高该联队的得分，则违规行为不影响得分，因此可能是轻微违规。
更多信息请参见下列流程图。
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Contact 奖励分 – 赛局结束时达成的奖励分值，详见<SC4>。
Contact Zone – 如图4所示，场地上的赛队用于取得Contact 奖励分的多个区域之一。
e. Contact Zone是由场地围栏、Fence和/或VEX IQ直梁包围而成，这些边界要素不视为各个Contact Zone的一部分。
f. Contact Zone是地板本身，非垂直立体空间。
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图 4：场地俯视图，标出 Contact Zone 和 伸展区
Disc - 橙色的塑料材质大致呈圆柱形的物体，大致尺寸如下：
g. 直径：2.5 英寸（63.5 毫米）
h. 高度：0.5 英寸（12.7 毫米）
i. 重量：0.01 磅（5 克）
注：虽然相似，但 VEX IQ 挑战赛 Slapshot 中使用的 Disc 与 VEX GO 产品线中的 2.5”钢芯碟（228- 7384）不可互换，也不可用于 FAC 竞赛。
Dispenser – 由 VEX IQ 零件构成的，在赛局开始时存放 Disc 的结构。机器人可通过与 Dispenser 互动移除 Disc 获得分值。共有五（5）个 Dispenser。
j. 1 个黄色 Dispenser，存有 9 个 Disc
k. 2 个蓝色 Dispenser，每个存有 10 个 Disc
2 个紫色 Dispenser，每个存有 8 个 Disc




图 5：黄色 Dispenser                图 6：蓝色 Dispenser            图 7：紫色 Dispenser
伸展区 – 如图 4 所示的多个地板区域之一，机器人在其上水平展开可超出 11” x 19”限制，见<G13>。
Fence – 灰色 PVC 管及所有 VEX IQ 零件搭建的支撑结构，它横跨整个场地。
Fence Line – 地板上的黑线，在 Fence 正下方且平行于 Fence。Fence Line 与 2 分区、紫色 Contact Zone 及围成紫色 Contact Zone 的 VEX IQ 零件接壤。
得分区 – 如图 8 所示的多个 Disc 用于得分的地板区域之一。得分区是这些地板区域的三维垂直立体空间，不仅仅是地板本身。

图 8：得分区
移除 – Disc 的一种状态。满足如下条件时，Disc 视为从 Dispenser 上移除：
l. 它是赛局开始时存于 Dispenser 中的 45 个 Disc 之一
m. 在赛局结束时，它已离开最初的位置且不再被其 Dispenser 完全支撑。（即：其 Dispenser 已经被机器人“触发”）详见<SC5>。
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图 9：右图显示已有四（4）个 Disc 从 Dispenser 中移除。
得分 – Disc 的一种状态。详见记分章节。


记分
	每个得分区内得分的Disc
	根据所在得分区获得相应分值

	每个从Dispenser中移除的Disc
	1分

	每台达成Contact奖励分的机器人
	每个在相应得分区中得分的Disc增加1分










<SC1> 得分将在赛局结束后、且场上所有 Disc、场地要素和机器人停止移动后立即计算。
a. 不允许主裁判或其他赛事工作人员翻看任何比赛视频或照片，见<T1b>。
b. 如对赛局记分有异议，仅由该赛局的操作手而不是成人与主裁判就记分进行沟通。
c. 此条规则是为了规定赛局结束后，操作手停止操作，机器人停止运动。一个预先编写的将导致赛局结束后机器人继续运动的程序，违反了此条规则的精神。赛局结束后，由于机器人的继续移动产生的得分将不予考虑。
<SC2> 每个在得分区中得分的 Disc 都获得该得分区对应的分值。例如，在 3 分区得分的所有 Disc 都记三（3）分。
Disc 必须符合以下标准，才能得分：
1. Disc 不与机器人接触。
2. Disc 至少部分位于得分区内。
3. Disc 不接触 Contact Zone。
如果一个 Disc 符合上述所有标准，并且部分位于两个得分区内，则它获得距离 Fence 最远的得分区对应的分值。
<SC3> 根据<SC2>中列出的标准，Disc 记分示例如下。在这些图中，每个带标号的 Disc 都会以得分区对应的颜色高亮显示，以表明它在哪个得分区得分。
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  图 10：记分示例 1（侧视图）	                    图 11：记分示例 1（俯视图）


	Disc
	分值
	注释

	A
	4 分
	完全位于 4 分区内。

	B
	4 分
	· 部分位于 4 分区内。
· 靠在 Contact Zone 的边界上方不影响得分，因为 Disc 不接触 Contact Zone 本身。

	C
	0 分
	接触 Contact Zone

	D
	4 分
	· 完全位于 4 分区内。
· 靠在黑线不影响得分，因为黑线仍视为 4 分区的一部分。

	E
	1 分
	· 部分位于 4 分区和 1 分区（即，它越过边界，进入到 1 分区内）。
· 1 分区距离 Fence 较远。

	F
	1 分
	· 部分位于 1 分区内
· 被 Disc G 完全支撑不影响得分，得分区是无限垂直立体空间，因此 Disc 越过边界，
进入到 1 分区内）。

	G
	4 分
	· 完全位于 4 分区内。
· 接触 Disc F 不影响得分。
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图 12：记分示例 2

	Disc
	分值
	注释

	A
	0 分
	· 非部分位于得分区内（即，它未越过边界，进入到 2 分区内）。

	B
	2 分
	· 部分位于 2 分区内。




<SC4> 如果机器人的任意部分与 Contact Zone 内的地板接触，机器人获得 Contact 奖励分。Contact 奖励分相当于在 Contact Zone 对应的得分区内得分的 Disc 数。
例如，一台机器人正在接触紫色 Contact Zone，并且有五（5）个 Disc 在 2 分区内得分，则该机器人获得五（5）分的 Contact 奖励分。
注：如一台机器人在多个 Contact Zone 内接触地板，则不符合 Contact 奖励分的要求。注 2：每台机器人分别获得 Contact 奖励分，并计算总和。
<SC5> 从 Dispenser 中移除的每个 Disc 都会得 1 分。确定已移除 Disc 数量的推荐方法是：在赛局结束时查看 Dispenser 中的 Disc 数量，再用该 Dispenser 中的初始数量减去剩余数量。
例如，如果紫色 Dispenser 在赛局结束时只剩下 2 个 Disc，那么其中有 6 个 Disc 被取出。


安全规则
<S1> 安全第一，勿损坏场地。任何时候，如果机器人的运行或赛队的行为有悖于安全或对场地要素或Disc 造成损坏，主裁判可判定违规赛队罚停甚至取消资格。该机器人再次进入场地前必须重新验机。
[bookmark: _TOC_250006]赛局规则
<G1> 尊重每个人。在 VEX IQ 挑战赛中，所有赛队都应具备可敬和专业的言行。如果一支赛队或其成员（包括学生或与该队相关的任何成人）对竞赛工作人员、志愿者或其他参赛者有不尊重或不文明的行为，就可能根据其严重程度，被取消该局或后续赛局、甚至整个赛事的资格。评审员也会在奖项评选过程中考虑赛队的行为和道德准则。
<G2> VEX IQ是以学生为中心的项目。紧急情况下，成人可以协助学生，但是，成人不应在赛队无学生在场或学生积极参与时搭建机器人或编程。学生须准备向评审或赛事工作人员展示其对机器人搭建和编程的理解。
<G3> 适用基本常识。阅读和使用本手册里各种规则时，请记住，在 VEX IQ 挑战赛中，基本常识永远适用。
<G4> 机器人必须代表赛队的技能水平。每个赛队必须包含操作手、程序员、设计员和搭建员。在整个赛季中，一名学生不能在超过一支 VEX IQ 挑战赛的赛队中担任这些角色。在赛队中，同一学生可以担任多个角色，如设计员也可以是搭建员、程序员和操作手。
a. 队员可能出于非战略性的超出赛队可控范围的情况下，从一个赛队转入另一个赛队。
i. 允许转队的情况包括但不限于疾病、学校变更、赛队内部冲突或合并/拆分赛队。
ii. 违反此规则的战略性转队包括但不限于：一名程序员“转换”赛队，以便为多台机器人编写同样的程序，或者一名学生为多个赛队撰写工程笔记。
iii. 如一名学生离开某支赛队加入另一支赛队，则<G4>仍适用于之前该赛队中的剩余学生。例如，当一名程序员离开某支赛队，则该赛队的机器人仍须在没有这名程序员的情况下代表此赛队的技能水平。符合此要求的一种情况是确保程序员指导或培训“替补”程序员，在其缺席时作为后补。
iv. 如赛队的一名操作手和/或一名程序员不能参赛，则允许例外。赛队只允许替换一名操作手或程序员参加该锦标赛，即使替代该角色的学生曾代表另一支赛队参赛。这名学生加入新赛队后，不能再换回原来的赛队。
b. 在一场赛事中，一名操作手只能为一（1）支赛队操作。如果一支赛队在只有一（1）名操作手到场的情况下参加某场赛事，则允许该赛队从赛事中“借”一名合格的操作手。该名替补操作手在本场赛事中可获得豁免，并且只能在该赛事中为此队操作。赛事结束后，替补操作手将回到其原赛队。当赛队的一（1）名操作手因非可控因素（如疾病）无法到场时，才允许此例外发生。
违规注释：本条违规将根据<G2>所述的 组委会“以学生为中心”规定和<G1>所述的 组委会行为准则逐一进行评估。
<G5> 赛前设置。赛局开始时，每台机器人必须符合如下标准：
1. 不接触任何Disc、场地要素或机器人。
2. 根据<R5>要求，在验机时，不超出11英寸× 19英寸×15英寸（ 279.4毫米 x 482.6 毫米×381毫米）的范围。
3. 接触距离Fence最远的场地围栏内侧，详见图13中绿色高亮区域。
违规注释：违反本条规则将导致机器人在赛局开始前被移出场地，规则<R3d>和<T5>将适用，直至情况得到纠正。赛队不会被 DQ，而是不能比赛。
注：没有特定的起始位置，只需满足上述标准。主裁判可能会临时要求赛队在场地上的两条黑线之间移动机器人，以进行尺寸检查，一旦尺寸得到验证，他们无需在该位置起始赛局。
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图13：两台机器人在合规启动区

<G6> 在赛局中交换操作手。
a. 赛局中，每支赛队仅允许两（2）名操作手在其操作手站位内。一名操作手控制机器人不能超过35（0:35）秒钟。两名操作手必须在赛局尚有 25（0:25）秒到 35（0:35）秒时交换。第二名操作手在遥控器交给其之前不能接触他们赛队的遥控器操控钮。一旦遥控器换手，第一名操作手不能再接触他们赛队的遥控器操控钮。
b. 操作手是唯一允许进入操作手站位的队员。成人不得入内。
注：如果只有一位操作手进入操作手站位区（即，赛队未行使<G4>中特许），则此规则仍适用，必须在 35（0:35）秒后停止机器人操作。由赛队决定需要一位或是两位操作手。然而，利用此特许来获得战略优势将被视为违反此规则，以及违反 组委会行为准则。
违规注释：任何违反此规则的行为，最低都被视为轻微违规。是否升级为重大违规取决于主裁判对以下事项的判断：
· 事先警告或违规。
· 任何影响得分的直接违规行为，如：第一位操作手在操控 35 秒后继续得分。
<G7> 遥控你的机器人并待在操作手站位。赛局中，机器人仅能由赛队的操作手和/或机器人控制系统内的软件操控。操作手必须始终站在操作手站位内，与机器人合规互动时除外（参见 G12）。
赛局中，操作手不得采取下列行为：
a. 在操作手站位区内携带/使用任何类型的通信设备。关闭通信功能的设备（如处于飞行模式的手机）允许携带。
b. 在赛局中，站或坐在物体上，无论场地是放置在地面上还是抬高的。
c. 在不违反其他规则的情况下，允许在1分钟赛局时间之外使用某些材料，例如，可以使用箱子将机器人运送到赛场，也可以使用VEX IQ部件在赛局开始前帮助机器人对齐。
注：在赛局期间，操作手是唯一允许进入操作手站位区内的队员。
违规注释：严重违反此规则不一定会影响得分，可能会导致违反其他规则，如<G1>、<G2>或<G6>。
<G8> 勿接触场地。赛局中，操作手不得有意接触任何场地要素、Disc 或机器人（<G12>和/或<RSC5> 所列内容除外）。
<G9> 确保 Disc 在场地内。 赛局中脱离场地的Disc不再返回场地。“脱离场地”表示 Disc 在场地围栏外且不再接触场地、场地要素、其他 Disc 或机器人。
<G10> 保证机器人完整。在任何赛局过程中，机器人不得蓄意分离出零件或把机构留置在场上。如果蓄意分离的零件或机构影响赛局的进行，主裁判将判定该队取消资格。偶然从机器人脱落的零件不再被视为机器人的一部分，可以留在场地上，也可以由操作手收集（适用<G12>）。
<G11> 勿损坏场地。禁止损坏场地或场地要素的机器人互动。在本规则中，“损坏”是指为了开始下一赛局而需要修理的任何东西。
具体示例包括但不限于：
· 将 Dispenser 从地板上分离
· 将 Dispenser 结构上的 VEX IQ 零件分离
· 将 Fence 上的 PVC 管分离
违规注释：在大多数情况下，场地损坏是意外造成的，不会影响最终得分，只应视为轻微违规/正式警告。然而，任何导致 Disc 被移除的场地损坏都是影响得分的行为。因此，如果主裁判确定这一损害是偶然的，他们可以选择重赛，以代替重大违规。严重的、故意的或重复的意外/轻微违规行为可能会由主裁判自行升级为重大违规行为。
<G12> 赛局中，仅允许在特定情况下处置机器人。如果一台机器人完全越出边界（处于场地之外）、被卡住、倾覆，或需要帮助，操作手可以取回并重置该机器人。处理时，操作手必须做到：
1. 队员必须将其VEX IQ遥控器放在地上，告知主裁判。
2. 将所有被重置机器人持有的Disc拿出场外。
i. 在此规则中，持有意味着机器人正在操控Disc，而非简单的接触。例如，Disc与机器人一起上下运动或转动，则视为机器人持有Disc。
3. 将机器人移回符合<G5>要求的合规位置（即，接触场地围边、不接触Disc等）。
如操作手无法触及位于场地中心的机器人，可请主裁判拿起机器人并将其交给操作手依照上述条件放置。
违规注释：这一规定旨在帮助赛队在赛局中能修复损坏的机器人，或排除机器人的故障。根据主裁判的判断，战略性地利用这一规则可能被视为轻微违规或严重违规。
<G13> 赛局中机器人的展开尺寸有限制。机器人仅可在接触伸展区时，其水平展开尺寸可以超出11英寸× 19英寸（ 279.4 毫米 x 482.6 毫米）的起始尺寸范围。注：无垂直展开限制。
<G14> 除非接触否则不能越过Fence Line。当机器人正在接触伸展区时，才能越过Fence Line，并“穿过”2分区的三维立体空间。
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图14：Fence线的俯视图，展示了多个Disc和机器人的状态。高亮标出伸展区
图14中：
· A机器人合规地越过Fence Line进入2分区，因为它正在接触一个伸展区。
· B机器人可能打算越过Fence Line进入2分区，当它延展到2分区内时，将会收到正式的警告。
· C机器人完全穿越2分区，且不接触伸展区，因此违反本规则。

<G15> 不得接触越过 Fence Line 的 Disc。无论机器人是否正在接触伸展区，机器人不得接触任何完全越过 Fence Line 的 Disc。
例如，在图 14 中：
· 不得接触 Disc D、E 和 F，因为它们已完全越过 Fence Line。
· 可以接触 Disc G 和 H，因为它们仅部分越过 Fence Line。当然，规则<G14>和<G16>和仍然适用。
注：此规则不适用于通过Disc传递。例如，如果机器人B用Disc H推Disc F，且其未“穿越” 2分区， 这不被视为违规。
违规注释：规则<G14>和<G15>意图防止机器人与已经越过 Fence Line 的Disc 互动。以下所有示例均以图 14 为例。
以下示例视为轻微违规行为：
· 在合法伸展时接触 Disc，且该 Disc 不会改变其分值；例如，机器人接触上图中的 Disc D，但未将其推入得分区。
以下示例视为影响得分，因此是重大违规行为：
· 机器人 A 将 Disc E 推离边界并进入 2 分区；由于 Disc E 位于 Contact Zone 的边界上，但未接触
Contact Zone，因此其已经是得分的状态，且该互动不会改变其分值。
· 机器人 B 或 C 操纵 Disc F。
· 在发射 Disc 时需要越过 Fence 的机构（如上图中的机器人 C）。
<G16> Disc 从 Fence 下方穿过，而不是从上方越过。只有在灰色 PVC 管下方传送的 Disc 才能在得分区内得分。严禁机器人在 Fence 上方“倾倒”、“放置”或“投掷” Disc，否则将被取消资格。
注：从Dispenser中取出时，Disc会意外弹跳过Fence，不视为违反此规则。请不要过多考虑这条规则。
对于使用何种类型的机器人动作、机械结构、策略或技术将 Disc 穿过 Fence 下方并进入得分区域，是没有任何限制的。如果它穿过灰色 PVC 管和地板之间，并且没有违反任何其他规则，则是合规的。
注：没有合规的方法可以让 Disc 不经过灰色 PVC 管和地板之间就进入得分区。如果你认为你已经找到了一个，它可能会在后续的竞赛手册更新中被定为非法。


[bookmark: _TOC_250004]引言
每台机器人在赛前必须通过全面的验机。验机会确保机器人符合所有机器人规则和规定。首次验机一般在赛队注册/练习时进行。每支赛队应使用下列规则作为进行预检其机器人并确保满足所有要求的指导。
验机规则
<R1> 每队一台机器人。在一场赛事中，每支赛队只允许使用一（1）台机器人参赛。虽然赛队可以在比赛期间修改这台机器人，但在一场赛事中，一支队只能有一台，且一台机器人只能由一支赛队使用。
· 子系统 1：移动式机器人底盘，包括车轮、履带或其它可使机器人在平坦的比赛场地表面运动的机构。对于静止不动的机器人，没有车轮的底盘也视为子系统1。
· 子系统 2：动力和控制系统，包括一个 VEX IQ 的合规电池，一个 VEX IQ 主控器和使移动式机器人底盘运动的电机。
· 子系统 3：操作 Disc 和穿梭于场上障碍的附加机构（和相应的智能电机）。
基于上述定义，参加VEX IQ挑战赛（含技能挑战赛）的最小的机器人必须由上面的1和2组成。因此，如果你打算换掉整个子系统1或2, 你就构建了第二台机器人，已经违反了此规则。
a. 赛队不得用一台机器人参赛，同时又在修改或组装第二台机器人。
b. 赛队不得携带一台已组装好的用于维修或与第一台机器人交换零件的第二台机器人。
c. 赛队不得在一场赛事中来回轮换多台机器人。这包括在技能挑战赛、资格赛和淘汰赛中使用不同的机器人。
d. 多支赛队不能使用同样的机器人。一旦机器人在一场赛事中以某个队号参赛，它就是“他们”的机器人 - 在整个赛季中，其他任何赛队都不能用它参赛。
<R2> 机器人必须代表赛队的技能水平。机器人的设计、搭建和编程须由本赛队成员完成。成人可以指导并传授设计、搭建和编程的技巧给赛队的学生，但不得亲自设计、搭建和编程赛队的机器人。
<R3> 机器人必须通过验机。赛队的机器人在参加任何赛局前必须通过验机。在某一赛事中，除非机器人重新验机合格，否则任何不合规的机器人设计和搭建都可导致取消参赛资格。
a. 如果对机器人做了重大的修改，例如部分或全部替换子系统 3，必须对它重新验机才能参赛。
b. 所有可能的机器人构形在用于比赛前必须检验。
c. 赛队可能被主裁判要求接受随机抽检，拒绝接受随机抽检会被取消资格。
i. 如果在赛局开始前确定机器人违反了机器人规则，该机器人将被移出场地。操作手可以留在比赛现场，因此赛队就不会被记录为“未参赛”（参考<T11>）。
d. 未通过验机的机器人（比如，有一项或多项违反机器人规则）将不允许参加任何赛局，直到通过验机。<T11>适用于机器人通过验机之前的任何赛局。
e. 如果机器人通过验机，但在之后的赛局中被发现违反机器人规则，将导致在当前赛局被取消比赛资格，<R3d>及<T11>适用直到违规消除，赛队重新验机。
f. 所有验机规则在赛事中由主裁判自行决定执行。机器人在一场赛事中的合法性并不自动意味着其在未来赛事中合法。某些采用主观判断的“边缘案例”，例如装饰是否为“非功能性”，应该在验机期间接受额外的检查。
<R4> 队伍牌的使用。赛队可以使用官方 VEX IQ 挑战赛队牌（产品编号228-7401）或自制队牌。
1. 队牌必须符合所有的验机规则。
2. 队牌必须始终清晰可见。例如，队牌不能放置于在标准赛局过程中轻易被机器人的机械装置遮挡的位置。
3. 自制队牌的长和宽都必须与官方队牌的一致（3.5 英寸 x 1.5 英寸[88.9 毫米 x 38.1 毫米]），且厚不得超过官方队牌（0.25 英寸[6.35 毫米]）。
4. 自制队牌属于非功能性装饰，因此必须满足所有<R8>所列规则。允许使用
	3D 打印的队牌。
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图15：VEX IQ挑战赛队牌，上面写有赛队编号	图16：合规的自制队牌样例
<R5> 起始构型。赛局开始时，每台机器人必须符合如下标准：
a. 只与地板和/或场地围栏接触。
b. 不超出 11 英寸× 19 英寸× 15 英寸（ 279.4 毫米 x 482.6 毫米×381.0 毫米）的范围。


[image: ]
图17：可用于检查起始尺寸的示意图

<R6> 检验机器人起始构型。必须按照<G5>中所述的赛前设置的构形要求，并在许可的最大启动尺寸范围内检查机器人。
a. 赛队在赛局开始时使用多于一种的机器人构形，必须告知检验人员，且应在其最大构形下接受验机。
b. 赛队不得使用一种机器人构形接受验机，而在赛局开始时使用另一种未通过检验的构形。
<R7> 使用 VEX IQ 零件。除非另有说明，机器人只能用来自 VEX IQ 生产线的合规机器人零件搭建。
a. 如果检验员或赛事人员对某个零件是否是合规的 VEX IQ 产品有疑问，赛队会被要求提供证明零件来源的文件给检验员，如发票、零件编号或其他印刷的文件。
b. 只允许使用为构建机器人而专门设计的 VEX IQ 机器人零件。超范围使用其他零件是违反规定的
（即，请勿试图在参加 VEX IQ 挑战赛的机器人上使用 VEX IQ 服饰、赛队或赛事辅助材料、包装、场地要素或其他非机器人产品）。
c. VEX V5, Cortex, VEX EXP 或 VEXpro 产品不能用于搭建 VEX IQ 机器人。VEX V5 产品线的某些产品如同时被列为 VEX IQ 产品线中，就是合规的。同时列出的产品是指在 VEX 机器人官网的VEX IQ 和 VEX V5 部分都能找到的。
d. 赫宝 VEX 机器人的机械/结构元件可以用于搭建 VEX IQ 机器人。但是，把赫宝 VEX 机器人产品线的电气零件用于构建 VEX IQ 机器人是不合规的。
e. VEX GO 产品线的机械/结构件用于搭建 VEX IQ 机器人是合规的。但是， VEX GO 产品线的电子件用于搭建 VEX IQ 机器人是不合规的。
f. VEX IQ 产品线的某些合规的机器人零件虽已停产，但用于竞赛仍然是合规的。然而，赛队必须注意<R7b>的规定。
g. 功能性的 3D 打印零件，如合规的 VEX IQ 零件的复制品或定制设计，用于机器人是不合规的。
h. 除非产品页面和/或 VEX IQ 挑战赛合规零件附录中另有说明，赛季期间发布的新 VEX IQ 产品是合规的。
<R8> 某些非 VEX 零件允许使用。机器人可以使用下列“非 VEX IQ”零件：
a. 适当的非功能性装饰，前提是这些装饰不显著影响机器人的性能和赛局的得分。检验人员和主裁判会最终认定此装饰是否为“非功能性的”。
b. 装饰必须符合竞赛精神。
c. 装饰必须背靠具有相同功能的合规器材，才能被认定为“非功能性的”。例如，一个防止Disc从机器人上掉落的特别大的贴花，它就要背靠VEX IQ材料。一个检验的简单方法是确定如果移除该装饰将影响机器人的任意某种性能。
d. 涂刷无毒油漆是合法的非功能性装饰。但是，任何用做粘合剂或影响部件配合程度的油漆则被认为是功能性的。
e. 长度及厚度与VEX IQ产品相同的橡胶带(#32 、 #64及#117B)。
f. VEX V5产品线的1/8”金属轴。
<R9> 主控器。机器人只能用一（1）个 VEX IQ 主控器。
a. 不允许使用或赫宝 VEX 机器人、VEX GO 、VEX EXP、VEX V5、VEX 123、VEXpro 产品线的主控器、微控制器和其他电子元件。
i. 根据<R12>，机器人AA电池盒（产品编号228-3493）是此规则唯一例外。
b. 如采用第一代VEX IQ主控器，机器人必须使用一（1）个VEX IQ 900 MHz天线、 VEX IQ 2.4 GHz天线或VEX IQ智能天线与其VEX IQ主控器配合。
c. 在团队协作赛和手控技能挑战赛中操作机器人的唯一合规的操作方法是通过VEX IQ遥控器操控。
d. 更多关于自动技能挑战赛赛局中操作机器人的信息，参考<RSC5>及<RSC6>。
<R10> 电机。机器人最多可以使用六（6）个 VEX IQ 智能电机。
a. 额外电机不得使用于机器人上（即使这些电机未连接也不允许）。
<R11> 电池。VEX IQ 参赛机器人可用的电源是一（1）个 VEX IQ 机器人电池（1 代或 2 代）或六（6） 节 AA 电池（装在机器人 AA 电池盒中，产品编号 228-3493）。
a. 额外电池不得使用于机器人上（即使这些电池未连接也不允许）。
b. 在赛局中，允许赛队将一个外部电源（如可充电电池组）插入VEX IQ主控器，前提是该电源安全连接，且不违反任何其他规则（如<G6>）。
注：尽管在 VEX IQ 挑战赛中使用 AA 电池盒（产品编号 228-3493）是合规的，但不推荐使用。
<R12> 固件。赛队必须确保 VEX IQ 固件（VEXos）已升级。
<R13> 改动零件。不得改动零件。改动包括但不限于弯曲、切割、打磨、胶粘或熔化。
a. 允许将 VEX IQ 或 VEX V5 金属轴切割到要求长度，这是本规则唯一的例外。
<R14> 禁止使用的部件。不允许使用下列机构和元件：
a. 可能损坏场地要素或 Disc 的。
b. 可能损坏或纠缠其他机器人的。
<R15> 赛后可以取出Disc。机器人的设计，必须使Disc能在赛后无需通电或遥控的情况下，从其任意夹持装置中轻松取出。



赛事规则
<T1> 比赛中，主裁判对规则有最大和最终裁决权限。
a. 记分员作为主裁判的观察员，记录比赛得分并给予建议，但不得直接向赛队传达有关任何规则或违规行为的信息。
b. 在向赛队发出取消资格或警告时，主裁判必须要指出违反规则的规则编号。
<T2> 主裁判必须有相应资格。主裁判须满足以下条件：
a. 16周岁及以上。
b. 并且须由组委会批准
注：记分员裁判须年满 15 周岁。
<T3> 操作手可立即向主裁判提出申诉。如果操作手想要对分数或裁决提出异议，他们则须待在操作手站位直到主裁判开始与他们交谈。主裁判可以选择在另一个地点/或者稍后再与操作手会面，以便在做决定前有时间查找相关资料。一旦主裁判宣布其最终决定，异议就此结束，不得再申诉（见规则<T1>）。
a. 主裁判不可回看任何照片或视频以确定得分或判罚。
b. 主裁判是唯一允许向赛队解释规则、取消资格，发出警告或其他判罚的人。赛队任何时候都不得向其他场地人员澄清规则判罚，包括记分员。
c. 组委会不得更改主裁判的裁决。
d. 违反组委会行为准则的行为可能导致相较主裁判最初裁决的判罚升级，包括但不限于组委会代表的调查。仅规则<S1>、<G1>和<G2>是此升级的必要规则。
e. 沟通和冲突解决的能力是生活中学生需要学习和锻炼的重要技能。在VEX IQ挑战赛中，我们希望学生合理使用规则，练习用适当的方式解决冲突。违反此规则可能被视为违反<G1>和/或行为准则。
<T4> 团队协作赛。团队协作赛局中，两（2）支赛队组成联队在场上比赛。
a. 随机分配资格赛局的联队。
b. 决赛将按以下规则分配联队：
i. 排名第一和第二的两支赛队组成一个联队；
ii. 第三和第四名赛队组成一个联队；
iii. 以此类推，直到所有参加决赛的赛队都结成了联队。
<T5> 暂停时间。在资格赛或决赛中没有暂停时间。
<T6> 提前结束比赛。如一支联队希望提前结束一场资格赛或决赛，两支赛队应使机器人停止运动，并将遥控器放在地板上以示意裁判。主裁判将指令赛队赛局结束并开始记分。如该赛局为决赛平局赛（见<T13b>），则也会记录赛局停止时间。
<T7> 有些赛事会设置练习赛，但并不是硬性要求。一旦提供练习赛，主办方会尽可能给各赛队提供相等的练习时间。
<T8> 资格赛将按照正式资格赛对阵表进行。对阵表上将标明联队伙伴和资格赛时间。对于有多个比赛场地的赛事，对阵表也会标明赛局将在哪个场地进行。
注：正式对阵表将由组委会自行决定更改。
<T9> 每支赛队参加资格赛场次数的规则如下。
a. 联赛中，每队必须至少有三（3）场排位赛，并且每场排位赛中，必须至少参加二（2）场资格赛。标准联赛排位赛中，每队至少参加四（4）场资格赛。组委会可选择将资格赛赛局作为其联赛决赛的一部分。
<T10> 赛队按资格赛平均分进行排名。
n. 在联赛中，将根据参加的赛局数量对每支赛队进行排名。参与赛局数少于赛局总数 60%的赛队排名低于参与赛局数在赛局总数 60%以上的赛队，例如，如果联赛举行 3 场排位赛，每场排位赛每支赛队参加 4 场资格赛，则参加 8 场或更多赛局的赛队排名高于参加 7 场或更少赛局的赛队。即使某支已参赛的赛队在某场赛局未上场，在计算时仍算作参加。
o. 基于每支赛队参加的资格赛轮数，特定数量的最低分不会计入其排名。去除的分数不影响参加联队赛。
	4 到 7 场资格赛
	1

	8 到 11 场资格赛
	2

	12 到 15 场资格赛
	3

	16 及以上场资格赛
	4



p. 在某些情况下，可能要求某支赛队参加额外的资格赛，额外的资格赛赛局将在对阵表上用星号标出，并且不影响该赛队排名（或不影响参加联赛）。赛队须知晓，<G1>始终适用，赛队应以此额外的资格赛仍影响其排名的态度进行比赛。
q. 以如下方式打破平局：
i. 去除每支赛队的最低得分并比较新的平均分。
ii. 如果仍然相同，再除去次低得分并比较新的平均分（直至比较所有得分）。
iii. 如果还是相同，用随机电子抽签进行排名。
<T11> 准时参赛。如果某赛队无队员在资格赛赛局开始时出现在操作手站位区，该队就被视为“未参赛”， 得零（0）分。联队伙伴仍继续参赛并得到这场赛局的分数。
<T12> 取消资格。赛队在一场资格赛中被取消资格，该赛局得零（0）分。联队伙伴仍将得到这场赛局的分数。
在决赛中，取消资格适用于整个联队，而不单是一支赛队。决赛被取消资格的联队得零（0）分。
<T13> 参加决赛的赛队。参加决赛的赛队数由赛事主办方确定。如果有10支及以上的赛队参加，则必须至少设置5场决赛。
<T14> 决赛日程。决赛将按照如下顺序进行，从排名最低的联队开始，每支联队参加一（1）场决赛。得分最高的联队为团队协作挑战赛冠军。
a. 联队将按决赛得分进行排名。得分最高的联队为第一名，次高分联队为第二名，依此类推。
b. 第一名出现平局将增加一场平局赛。排名较低的联队先进行比赛。平局赛中得分最高的联队即获胜。
i. 如果平局赛仍然出现平局，则赛局停止时间最多的联队获胜。
ii. 如果赛局停止时间也相同，则再加一场平局赛。如果第二场平局赛仍然平局，则以较高排名的种子联队为获胜联队。
c. 如果除了第一名之外还有一个平局，排名较高的种子联队将获得更高的排名。

<T15>抬高场地。在许多赛事中，比赛场地放在地面上。有些赛事可能选择抬高场地。
<T16> 学生须由成人陪同。 无成年人监护的情况下，学生不得参加 VEX IQ 挑战赛。成年人必须遵守所有规则，并注意不要违反“以学生为中心”的规定，但紧急情况下成年人必须在场。
<T17> 准备好比赛。当将机器人放置于场地上时，赛队必须做好比赛的准备（例如，电池已充电，尺寸在起始尺寸内等）。
a. 机器人必须迅速放入场地。屡次拖延可被视为违反<G1>。
<T18> 考虑较小的场地误差。除非另有说明，场地要素可能有±1.0”的误差。Disc 重量可能有±5 克误差。赛队必须据此设计机器人。
<T19> 允许重赛，但极少发生。重赛（即重新再比赛一局）由组委会和主裁判裁定，且只在极特殊的情况下才可能发生。以下是可能需要重赛的情况示例：
a.影响得分的场地故障。
i.Disc 未放置于正确的起始位置。
ii.场地要素脱落或偏移超出正常公差范围，且此情况并非由于机器人在场上的互动所致。
b.影响得分的竞赛规则。
i.在确认得分之前恢复场地。
<T20> 组委会对比赛期间的所有非竞赛性的决策拥有最终决定权。竞赛手册旨在提供一套成功进行VEX IQ 挑战赛 Slapshot 的规则；它不是为运作 VEX 机器人赛事而详尽汇编的指南。与赛事场馆、候赛区、健康和安全或其他特定情况的相关规则由组委会决定，并应像遵守《竞赛手册》一样对待。
机器人技能挑战赛规则
<RSC1> 标准规则适用于绝大多数情况。除非另有说明，前面章节中所有规则、记分和场地设置均适用于机器人技能挑战赛。
<RSC2> 技能赛的得分和排名。每场技能挑战赛中，按照标准竞赛和记分规则为赛队记分。赛队按该赛事中最高自动技能挑战赛得分及最高手控技能挑战赛得分总和来进行排名。
<RSC4> 技能挑战赛日程。赛队按“先来先赛”的原则或组委会预先制定的赛程进行技能挑战赛。每支赛队均有机会参与三（3）次手控技能赛和三（3）次自动技能赛。
<RSC5> 自动技能挑战赛中的机器人处理。赛队在自动技能挑战赛中可以任意多次地处理其机器人。
a. 处理机器人时，必须立即把它移回任意合法的启动区；
i. 操作手可在此位置任意重启或调整机器人，包括按机器人主控器上的按钮或启动传感器。
b. 在处理机器人过程中，被机器人持有的任何 Disc 应拿出。“控制”指的是机器人正在操控 Disc 而不是简单的接触，例如，如果 Disc 跟随机器人上下运动或者转动，则视为机器人持有 Disc。
c. 选定的启动区内的任何 Disc 在剩余赛局须从场地移除。
d. 在自动技能挑战赛期间，操作手可以在场地周围自由移动，在不处置其机器人时，不必限制在操作手站位区内。
i. <G7>中关于在赛局中不允许使用任何通信设备的规定仍适用。
ii. 此例外的目的是允许那些计划在自动技能挑战赛期间“分段”处置机器人的操作手无需多次往返操作手站位区。
注：此规则仅适用于自动技能挑战赛。手控技能挑战赛仍遵循<G8>及<G12>，特别是有关策略性违规的部分。
<RSC6> 开始自动技能赛。操作手在自动技能挑战赛中只能通过点击机器人主控器上的按钮或手动激活某个传感器的方法启动机器人。因无需交换 VEX IQ 遥控器，自动技能挑战赛仅需一（1）名操作手（如需要，赛队仍可有两（2）名操作手上场。
a. 赛前传感器校准是标准赛前设置时间的一部分，如通常赛队用于启动机器人，并将机构移动到他们想要的合法启动位置的时间等。
b. 不允许按下 VEX IQ 遥控器上的按钮来开始程序。为了避免造成混淆，建议赛队不要携带遥控器参加自动技能挑战赛。



标准选拔赛赛事中的机器人技能挑战赛
· 机器人技能挑战赛是适用于所有赛队的一项可选赛事。赛队不会由于未参加此项目而影响赛事中的团队协作挑战赛项目。然而，是否参加机器人技能挑战赛可能会影响本赛事中评审奖项资格。
· 赛队参赛按照“先来先赛”的原则，或按照赛事主办方预先确定的日程进行。
· 赛队将获得 3 次自动技能挑战赛和 3 次手控技能挑战赛的机会。为避免错过机会，赛队应了解机器人技能赛场地开放的时间，例如，如果赛队在技能挑战赛场地关闭前 5 分钟才到场，则没有利用好给予他们的机会，无法完成所有 6 次比赛。
纯技能赛赛事：现场比赛
· 赛队可按照“先来先赛”的原则参赛，或按照赛事主办方预先确定的赛程进行。
[bookmark: _Toc12101]更多纯技能赛赛事信息，请查询组委会晋级标准文件。












附件3-3
[bookmark: _Toc6588]BDS机器人工程挑战赛
1、 活动范围
1.1活动人数：每队限 4 名学生
1.2指导教师：每队限报 2名指导教师
2、 活动主题
本届工程技能活动的主题名称为“碧海蓝天”。
人类同在一个地球村，但由于长期使用传统能源，制造了大量的二氧化碳排放，造成了全球变暖的气候变化，使人类的生存环境面临严峻的挑战。为此，中国政府提出了努力构建绿色低碳循环发展经济体系的新发展理念和实现碳达峰和碳中和的战略目标，并在能源利用以及减少二氧化碳排放等方面，与世界各国一道进行共同探讨和开展合作，利用现代科学技术努力实现节能减排，还地球以“碧海蓝天”。
参加本届工程技能活动的对象为中小学生。同学们要自己动手搭建属于自己的机器人战队，运用摄像头技术、传感器技术、编程及遥控等组合的方法，将代表能源能量的各类得分物进行采集和存储，寓意着通过努力更好地实现节能减排，达到改善人类生存环境的目标。谁是“碧海蓝天”计划的佼佼者？从发明创造一台伟大的机器人开始吧！
3、 活动场地及设备标准
3.1活动场地
（如图1所示）
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图1场地立体图

3.2场地组成
3.2.1场地规格
活动场地为2400mmx2400mm大小，四周有高300mm的围板。围板内的场地表面由EVA材质的地垫拼合而成，围板内为机器人的活动区域。
活动场地的长、宽、高尺寸存在土2%的误差,对此，活动队设计机器人时必须充分考虑。
3.2.2底板规格
EVA材质的地垫拼合而成，共36块，尺寸为420x420mm。
[image: ]
图2场地垫
环境要求机器人活动场地环境为冷光源、低照度、无磁场干扰，但由于一般活动场地环境的不确定因素较多，例如，场地垫下面不平整，活动队在设计机器人时应考虑各种应对措施。
3.3得分物
得分物有：能量方块（图3），能量结晶（图4），能量球（图5），规格如下：
[image: ][image: ]
图3能量方块             图4能量结晶
[image: ]
图5能量球
3.3.1能量介绍
能量方块为一般能量块，长宽高均为90mm的长方体积木搭建（长宽高存在最大+/-5mm的偏差）共计20个。
能量结晶为特定能量块，有颜色及搭建的区别，长宽高约为50mm的积木块组件，共1个。
能量球颜色为黄色，直径50mm的EVA发泡材质的圆球（直径存在最大+/-2mm的偏差），重量7g-l2g，共20个。
3.3.2得分物品的分布
活动开始前得分物品（图5）在场地上的分布状况:
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图5得分物摆放图
场地中间位置有一个能量结晶，蓝方有10个能量方块，能量方块中间有10个能量球。红方有10个能量方块，能量方块中间有10个能量球，巡线交叉处红蓝双方各有一个能量方块，场地共有能量方块20个，能量结晶1个，能量球20个。
3.4活动场地
[image: ]
图6场地区域划分示意图
3.4.1出发区
为场地左右侧中间的红、蓝区域，为双方队伍机器人的出发区，机器人需放置于本区域内开始活动（机器人与地面接触的必须在红队、蓝队颜色区域内），红方队伍机器人放置于红色区域，蓝方队伍机器人放置于蓝色区域。
3.4.2停泊区
图7中，位于红方出发区一方的属于红方队伍，位于蓝方出发区一方的属于蓝方队伍，双方队伍的机器人均可入内，活动结束可将己方机器人停泊在己方的停泊区获得分数，机器人部分垂直投影位于起始区域内即视为有效停泊,如下图红蓝区域为停泊区，红方的机器人只能停在红区，蓝方的机器人只能停在蓝区：

[image: ]
图7停泊区域示意图
3.4.3自动开采轨道
图8中用白色20mm宽的白线为自动开采轨道，机器人必须使用摄像头或者巡线传感器完成寻找能量方块，和搬动能量方块，如果自动开采过程中碰到场地中间的白色警戒线则视为自动失败为零分。
[image: ]
图8自动开采示意图
3.4.4能量方块和能量结晶的高分区和低分区
图9中的方框为能量方块和能量结晶存储器，放上一层的为高分区，放低下一层的为低分区，高分区每放一个能量方块为5分，放一个能量结晶为10分；低分区每放一个能量方块为2分，放一个能量结晶为5分（得分物不能与底部白线接触才能算分），能量方块存储区只能放能量方块和能量结晶，如果放入能量球则视为无效，红方和蓝方不能往对方的能量方块区放入能量球，每放一个扣20分，并由裁判取出放回场地挨边处。
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图9能量方块和能量结晶存储器区域示意图
3.4.5能量球的高分区和低分区
图10中的方框为能量球存储器，每往里面放置一个能量球为5分，在斜板底下每放置一个能量球为2分，能量球存储器只能放能量球，如果放入能量方块则视为无效，红方和蓝方不能往对方的能量球存储区放入能量方块，每放一个扣20分，并由裁判取出放回场地挨边处。
[image: ]
图10能量球存储器示意图
四、活动用语
4.1手动机器人
是指活动者使用手动控制器控制完成活动任务的机器人，与自动机器人为同一机器人。
4.2自动机器人
是指通过一台机器人预先设计的程序控制完成活动任务的机器人，与手动机器人为同一机器人。
4.3第一阶段竞技活动
是指各活动队伍在活动前采用随机方式分配对手或现场抽签并按一定轮次所进行的活动形式。
在第一阶段中，活动机器人要先以程序控制方式进行自动任务,再以手动控制方式进行手动任务。
每支活动队伍的活动场次及每场活动的对手依据组委会活动前提供的对阵表确定。所有活动队都将参加相同数量场次的活动，根据活动的成绩来决定活动的排名。
第一阶段具体比赛规则：
一支队伍两台机器人的对战方式，获取积分，排名分。赢2分，平局1分，输0分。积分相同看得分总分排名。
10支队伍以下每支队伍进行6场对战
10—20支队伍每支队伍进行5场对战
30支队伍以上每支队伍进行4场对战
4.4第二阶段竞技活动
是指第一阶段胜出的队伍进行的淘汰活动，同样也进行自动和手动任务的活动过程。是否进行第二阶段的活动，由组委会根据活动当天的实际情况决定。
第一阶段前8名队伍直接1对1按图11的流程顺序进行对战。
[image: ]
图11对阵图


4.5站位
在活动中，供上场活动的队员站立的指定地区，如图12所示：
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图12队员站立
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五、任务
活动队伍通过机械原理和各种传动方式设计一台既可以执行手动遥控操作，又可以按预先编写的程序完成任务的活动机器人，从活动指定的区域出发，在指定的时间内完成取、放能量方块、能量结晶、能量球到指定位置获取得分，活动最后将机器人停留在停泊区等各项活动任务，通过机型设计让学生们实践不同的机械原理和各种不同的传动方式，遥控器自定义编程和自动程序编程锻炼同学们的逻辑思维能力，比赛过程中形成团队意识，学会交流，发现问题解决问题。
六、器材
机器人的结构件不允许使用金属件（允许使用金属轴），机器人外形最大初始尺寸（所有部件收缩起来）不能超过400mm×400mm，高度限制为400mm，其他部分不限。在开始活动后，机器人可以伸展超出初始尺寸，但伸展后的机器人尺寸的长、宽、高不能超过500mm×500mm×500mm；扎带宽度不能超过 5mm，捆绑后，剩余长度不能超过100mm，基板和轴类在原来的基础上可作切割修改。在不影响正常活动的基础上，可对自己的机器人进行个性化的创意装饰（装饰部分不得参与机器人得分，并且不可以用金属件装饰），以增强其表现力和容易被识别。
每一个活动机器人只允许使用一个机器人主控器，手动机器人可以使用不超过两个接收器和两个手动控制器，最多使用8个马达或伺服器（任意组合，总数不超过8个)，其中马达最大输出功率是20W,最大负载扭矩6kg/CM，最大输出转速是600RPM，其它电子器件如：机器人传感器以及其它结构件、搭建件等，使用数量不限。活动中，由于比赛对抗性强，为避免零件飞溅伤害到学生，机器人必须用塑胶螺丝连接方式连接在机器人上，而且安装的位置不能影响其他机器人的正常工作。
无论手动机器人或自动机器人均需使用最多1个9.6V大田宫专用电池组（电池组满电电压不超过12V）。活动机器人的设计，应能在活动后没有供电的情况下，也可以将活动用球从其结构装置中移走。
不允许有损害或潜在损害竞活动场地地、损害和干扰其他活动队机器人的活动，不允许使用能够造成不必要纠缠的、危险的元件，不得使用任何具危险性的方法，如火、液体 (水、硫酸)、化学物质、高压电等。
七、活动规则
7.1活动前检查
活动队的机器人在活动前需要接受裁判员的活动资格检查，检查内容包括，器材来源是否安全，机器人的零件是否用塑胶螺丝连接在机器人身上保证安全性，机器人尺寸，如有不符要求的机器人，将被要求更改并重新检查直至合格后方可活动。
活动过程中，将会对存在问题的机器人随时进行资格检查。
7.2一般规则
每支活动队伍上场最多为4名选手，选手必需是2022年12月仍然在校就读的小学生和中学生。
BDS 机器人工程挑战机器人活动，分第一和第二两个阶段。第二阶段是否进行，由组委会在活动当天根据实际情况决定，每场活动分自动和手动两个阶段。
机器人活动过程为先进行自动机器人活动。时间到后，计算胜负，接着机器人由活动队员拿回到起始区内，然后进行下一轮手控比赛，需要每位队员确认机器人正常运行才开始。
自动活动开始时，机器人的轮子必须在起始区内。
活动过程中，机器人只能被遥控器或预先存储于控制器内的程序控制。
活动过程中，双方队伍的机器人可以进入对方得分区并通过机器人争夺场地上任何区域的得分物，双方需应用巧妙的结构、过人的策略、娴熟的操作技术等进行合理对抗及得分。
投出场地外的得分物体，不再作为本场活动的得分物。
在第一和第二阶段中，双方应尽量将得分物放入得分区域。落在对方阵地一边的得分物同样视为对方得分。在活动规定时间内，如果两队活动机器人均停止移动时，或双方都要求停止活动时，即视为本场活动终止。活动中，机器人零部件脱落，裁判有权即时清出，活动继续进行。
活动中，双方机器人产生接触是不可避免的，无论是机器人直接接触还是通过争夺得分物的间接对抗都是允许的，此过程不做判罚。
活动中，机器人不可以推翻对方的机器人。
活动中，双方机器人不可以接触超过3秒，如果超过3秒由裁判分开。
当活动结束时机器人停在己方停泊区标准为，机器人的部分投影在己方停泊区域内，即视为停泊成功。
7.3具体活动规则
第一阶段：本阶段将采用单队对抗的形式。一支队伍两台机器的对战方式，获取资格分，排名分。
第二阶段：第一阶段活动前 8 名队伍直接进行，通过胜、负决定输赢。第二阶段是否进行由组委会根据活动当天实际情况而定。
7.3.1得分规则
每场活动结束后，每个联队的得分按以下各项累计，并按得分多少确定胜负。
自动任务：一台机器人在20秒时间内完成轨道开采到十字中点（5分），中间停留响一声喇叭（5分），过了中点巡线到达能量方块存储区停下来（5分），把能量方块放到高得分区（5分）或者低得分区（2分），必须用摄像头传感器或巡线传感器完成轨道开采工作，不巡线取得的分数无效。（中学组：机器人完成所有得分任务后返回停泊区额外奖励5分），自动程序中，机器人碰到中间警戒线直接视为自动程序失败，分数为零。
如果自动任务机器人没有运行自动程序，或保持不动，均为零分。
手动任务：两台机器人在1分10秒时间内可将能量方块及能量球放入得分区。
能量球得分：能量球放入本队低分区中2分一个，高分区中5分一个（可以与场地围板接触），球的堆叠高低，没有任何奖励分及罚分，低分区得分标准是得分物不与蓝线外接触。
能量方块得分：能量方块放入本队低分区中2分一个，高分区中5分一个（可以与场地围板接触），能量方块或能量结晶允许堆叠，但没有堆叠分，低分区得分标准是得分物不与蓝线外接触。
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图13 得分物接触到蓝线外不算分
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	每个在能量球存储器
低分区的能量球计（2）分
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	每个在能量球存储器
高分区的能量球计（5）分
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	每个在能量晶体存储器
低分区的能量方块计（2）分
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	每个在能量晶体存储器
高分区的能量方块计（5）分
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	悬空的得分物，
属于高分区能量方块计（5）分


活动结束时，机器人如停在停泊区域，每台机器人获得5分奖励分。活动结束时，己方机器人接触的得分物均不计分。
如果是悬空的得分物，必需与其它接触场地的得分物接触才算有效得分物。
7.3.2第一阶段活动规则
第一阶段中每支队伍由同一单位的两台机器组成，并最多4名队员上场活动。红蓝对抗，获取资格分与排名分。比活动场地次及对阵顺序由组委会通过计算机系统随机排列而定。
自动机器人活动时间为20秒，活动过程中，活动选手不得叫暂停。
手动机器人活动时间为1分10秒，活动过程中，活动选手不得叫暂停。
第一阶段中的资格分：资格分是队伍排名的首要标准。在一场活动中，获胜队得2分；平局红、蓝双方将各得1分；失败的一方或因活动队在活动中违规，被取消该场活动成绩者，资格分为0分，另一支队伍获得资格分为2分。
活动队在开始活动前，规定时间内没有任何队员参加活动或来到活动场地上，则被判为“弃权”，其资格分、排名分均为0分，另一支队伍资格分为2分，排名分为10分，如果双方均弃权，则双方本场的资格分、排名分都为0分。
如有队伍的得分相同影响晋级排名，则进行60秒加时，加时只比手动操作。如不进行第二阶段活动，则第一阶段成绩为最终评奖的成绩。
7.3.3第二阶段活动规则
第二阶段活动有两种方式，使用哪种方式，由组委会决定：
前8名队伍直接1对1按图15的流程顺序进行活动，即不选择联队的方式；其流程按小组竞技前8名队伍为主队，通过选择副队的办法组成联盟队。这样的联盟队伍是不变的，直到活动结束。其流程如图15。
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图15第二阶段活动对阵图
活动时间：自动机器人活动时间为20秒，手动机器人活动时间为1分10秒，活动过程中，活动选手不得叫暂停。
在1/4竞技和1/2竞技中，任何平局都将重新竞技，直到有一支联队获得一次胜利为止，胜利队伍将晋级下轮活动。
在冠军争夺中，任何平局都将重新竞技，直到有一支队伍获得两次胜利为止（三局两胜制）。最终第二轮活动由组委会依据实际情况决定是否进行。
计分：在活动中，得分物分数、停泊分、消分、罚分等计分方法仍然与第一阶段一样，只是不再统计资格分及排名分，只通过得分分出胜、负或平局。
通过上述的活动产生冠、亚军。季军的争夺竞技将发生在1/4竞技中失利的两个联队间，首先获得一次胜利的联队为季军。
7.3.4犯规和重启
出现以下情况的队伍，将被罚分：
迟到5分钟，则判罚迟到的队伍输5分。如本场活动开始后10分钟内没有任何队员到达活动场地，则另一支到达活动场地的活动队直接胜出,如双方都未出场活动，则双方成绩都为0分（活动实际时间有提前或延后时，由裁判决定判罚的起止时间）。
活动手动阶段，将机器人停泊在对方停泊区（垂直投影进入即有效）视为犯规，犯规的队伍本场最终总分将被扣除20分。
如被罚队伍活动结束时无分可罚，则当场成绩为0，不可为负分。
手动任务出现以下情况时，征得裁判同意可取回机器人在己方出发区检查、重启、更换电池（机器人内的得分物拿出场外，不再作为本场活动的得分物），如出现在自动任务中，则需静待自动任务结束后方可取回机器人检查、重启、更换电池，此过程不暂停。
机器人出现掉频、停止不动、电池没电而无法移动时；机器人与场地、得分物纠缠在一起超过5秒无法挣脱时；机器人翻倒超过5秒无法恢复以四轮着地的方式移动时。出现以下情况时，将取消该队伍最近的一场活动成绩：同一单位的不同队伍之间更换机器人及操作手上场活动；在活动场地使用任何电子设备恶意干扰机器人活动。
在活动场地主动与其它队伍、裁判争吵，经过裁判3次警告后仍不停止其行为者。
人为破坏其他队伍的机器人或活动过程中将其它队伍机器人推出场地围板之外致使其无法活动（活动过程中机器人对抗时的损坏除外）。
八、其它
活动期间，凡是规则中没有说明的事项由活动裁判委员会决定。
对于本规则没有规定的行为，裁判有权做出裁决。在有争议的情况下，裁判的裁决是最终裁决。

[image: ][image: ][image: ][image: ]BDS机器人工程挑战活动记分表
小学组中学组红方胜 蓝方胜 平局 

	第一阶段第二阶段
	场次
	
	裁判
	

	红队
	
	
	蓝队
	

	阶段
	项目/分值
	得分
	
	阶段
	项目/分值
	得分

	自动
	5 分
	
	
	
	自动
	5 分
	
	

	
	
	
	
	
	
	5 分
	
	

	
	5 分
	
	
	
	
	
	
	

	
	5 分
	
	
	
	
	5 分
	
	

	
	5 或   2 分
	
	
	
	
	5 或  2 分
	
	

	
	停泊
	
	
	
	
	停泊
	
	

	

手动
	能量方块
	5分
	
	
	

手动
	能量方块
	5分
	

	
	
	2分
	
	
	
	
	2分
	

	
	
能量球
	5分
	
	
	
	能量球
	5 分
	

	
	
	2分
	
	
	
	
	2分
	

	
	
能量结晶
	10分
	
	
	
	能量结晶
	10 分
	

	
	
	5分
	
	
	
	
	5分
	

	
	停泊区
	5分
	
	
	
	停泊区
	5分
	

	罚分
迟到超 5 分钟-5 分 错误的停泊-20 分
	
	
	罚分
迟到超 5 分钟-5 分 错误的停泊- 20 分
	

	总分
	
	
	总分
	

	红队签名
	
	
	蓝队签名
	

	备注
	
	
	备注
	




[bookmark: _Toc16115][image: ][image: ][image: ][image: ]
附件3-4
[bookmark: _Toc31912]智能航天助手工程挑战比赛
[bookmark: _Toc27117]小学组
一、参赛要求 
参赛人数：2 人/团队 
指导教师：2人 
每人限参加 1 个赛项、1 支队伍。
二、赛事主题 
我国从未停止对太空的探索，而神舟十三号运载火箭的升空，也标志着我国的空间站建设已进入新阶段。参赛队员在“智能航天助手”的赛项活动中，设计的机器人小 U 作为神舟家族的一员，将模拟协助宇航员在空间站中建设与工作的精彩情形。  
三、活动环境 
编程系统：uKit EDU、Explore、PyCharm、makecode等能够完成竞赛的编程软件。
编程终端：参赛选手自带竞赛用笔记本电脑或平板电脑，并保证比赛时电量充足（可自备充电设备）。
禁带设备：手机、U 盘、对讲机等。
四、竞赛场地
[image: ]
图 1 场地效果示意图比赛场地说明： 
4.1场地图纸材质：比赛场地图纸材质为 PP 胶喷绘裱哑膜。
4.2比赛场地尺寸：长 2400mm，宽 1500mm。
4.3启动区（STAR）：阴影，宽度为 250mmx250mm ，位于场地中央。
4.4任务板块：地图分为四大板块，每个板块设置多个任务。
五、参赛规定
5.1参赛要求：每场比赛由一个团队参加，每个团队由两人组成，一位为：观察手，	而另一位为：操作手。携带一台机器人参赛，竞赛机器人为遥控控制。
5.2机器人尺寸：机器人收缩尺寸不得大于 250mm*250mm（长*宽），高度不限。 
5.3控制器：使用的主控必须支持图形化编程。
5.4执行器：机器人可使用伺服舵机、电机，且舵机数量≤16个，电机数量≤4个。
5.5传感器：每台机器人允许使用的传感器种类、数量不限。
5.6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、皮筋等辅助连接材料。
5.7电源：每台机器人不得连接外部电源，电池电压不得高于 9V，不得使用升压、	降压、稳压等电路。
5.8机器人功能：可移动，可抓取、有头部（可以活动的机械臂）。
5.9外形服饰：可根据需要自主搭配服饰等外观装饰性部件，材料不限。
六、比赛任务说明
6.1赛事任务由四大板块，分别为：太空舱管理、太空生命保障、太空科学实验、	太空舱外作业；与一项附加任务：“太空漫步”构成。 
6.2机器人从启动区出发，参赛选手可自行选择任务执行顺序； 
6.3当确定任务板块时，须完成当前板块任务，才能进行下一个任务板块； 
6.4在任一板块进行任务时，均有一次放弃任务机会，参赛队员举手向裁判申请“放	弃任务”，并返回启动区后，方可继续选择下一板块任务。被放弃的任务板块即时	失效，机器人不得再次进入，放弃任务的得分保留。 
七、比赛任务简介 
7.1太空舱管理任务板块： 
任务一： 
该区域有三个货物架：A、B、C，货物架前方均设有一个任务方块； 
操作手须将区域前的方块放置对应的货物架上，完成货物归类整理任务。其中，A 区	得分：10 分；B 区得分：12 分；C 区得分：13 分。 
任务二： 
设有两个置换区：红区、蓝区。 
操作手需将红蓝区域的方块，根据区域颜色进行置换调整。置换区分数为 15 分。 

任务板块示意图 
[image: ][image: ][image: ]
任务道具：    （A 区任务道具）  	 （B 区任务道具）	    （C 区任务道具）
     A
B
C
A 区
B 区
C 区

[image: ]		[image: ]
7.2太空生命保障板块：
该板块设有两大任务区域，分别为：生活区、生命保障区。
生活区： 
任务一：开启安全监测：15 分； 
任务二：开启睡眠舱，释放睡袋，任务得分：15 分。
生命保障区： 
任务一：开启氧气循环开关，任务得分：10 分；
任务二：开启水循环开关，任务得分：10 分。
生 命保障区任务一任务二

生活区任务一任务二

任务板块示意图 
[image: ][image: ]任务道具： 
[image: ]（安全检测）        （睡眠舱）              （氧气循环）	（水循环）
7.3太空科学实验板块： 
该板块设有两个区域，分别为：试验田区（三个：1 号区、2 号区、3 号区）、种	子存放区。操作手需将三种不同颜色的种子分别种植在对应的实验田中。 
任务得分： 
1号区对应黑色种子，每个种子得分：5 分，共计：15 分； 
2号区对应蓝色种子：每个种子得分：5 分，共计：15 分；
3号区对应红色种子：每个种子得分：5 分，共计：20 分。 
任务板块示意图种子存放区
3号区
2号区
1号区

任务道具：
[image: ][image: ][image: ][image: ]
（1 号区）	（2 号区）	（3 号区）           （种子）
7.4太空舱外作业板块： 
任务一：升国旗：操作手需遥控机器人在舱外将国旗升起，任务得分：15 分； 
任务二：太空舱外维修作业：操作手需遥控机器人将掉落的齿轮原件还原，任务得分：15 分。
任务三：卫星发射：操作手需遥控机器人发射卫星至指定区域，任务得分：20 分； 
[image: ]
任务板块示意图
任务道具：
[image: ][image: ][image: ]
（升国旗）         （太空舱外维修）       （卫星发射）
7.5附加任务：“太空漫步”： 
机器人从“启动区”出发，选择使用机器人的人形形态进行“太空漫步”，并成功	进入任一任务区域，若“太空漫步”失败，可重返“启动区”再次挑战。（20 分） 
八、比赛规则说明： 
8.1比赛规则： 
8.1.1 赛事时间：5 分钟。 
8.1.2场地准备：赛前有 1 分钟进入场地准备时间，准备完毕后示意裁判。若规定时间	内未准备好的参赛队伍，将取消此轮比赛资格并成绩被记“无效”。 
8.1.3比赛开始前，机器人须放置于启动区内，摆放方向无限定，轮子不能压线，启动之前须静止。 
8.1.4 比赛正式开始计时前，不得先行启动机器人，若先行启动，第一次、第二次	均记黄牌警告并返回启动区重新开始比赛；第三次记红牌，取消次轮比赛成绩。 
8.1.5 比赛开始计时后无暂停。 
8.1.6 比赛期间，机器人若发生结构件脱落，在不影响比赛的情况下，可请求裁判	帮助取回脱落件。 
8.1.7比赛过程中不得更换机器人。 
8.1.8赛事过程中每队有 2 次维修机会，选手举手向裁判示意“维修”，裁判同意后可拿取机器人场外维修，维修结束后，由选手自行放置于启动区内出发，其间不停止计时。 
8.2比赛结束： 
8.2.1规定时间内，若提前完成任务，须举手示意裁判并报告“完成”。 
8.2.2裁判宣读“比赛结束”后，参赛队伍需立即停止操作，计时结束后完成的任务不计入得分。 
8.2.3比赛计分：根据比赛实际完成情况实时计分。  
8.3比赛排名： 
每支队伍有两轮比赛机会，成绩取两轮成绩最高分。
参赛队伍按最终成绩，由高至低排名。若出现得分相同的情况，则用时少的队伍排名在前。 
8.4取消比赛成绩: 
8.4.1 迟到 5 分钟以上，取消当轮比赛成绩。 
8.4.2 蓄意损坏活动场地。 
8.4.3 不听从裁判指示。



九、评分标准
	组别
	任务板块
	任务内容
	得分

	








小学组
	

太空舱管理
	A 区货架得分
	10 分

	
	
	B 区货架得分
	12 分

	
	
	C 区货架得分
	13 分

	
	
	置换任务
	15 分

	
	

太空生命保障
	将睡眠舱放下
	15 分

	
	
	开启安全监测
	15 分

	
	
	开启氧气循环开关
	10 分

	
	
	开启水循环开关
	10 分

	
	
太空科学实验
	1 号区
	15 分

	
	
	2 号区
	15 分

	
	
	3 号区
	15 分

	
	
太空舱外作业
	升国旗
	20 分

	
	
	卫星发射
	20 分

	
	
	舱外维修
	15 分

	
	附加任务
	太空漫步
	20 分

	扣分项：若将场地内关卡模型撞倒或导致关卡模型任意零件掉落即视为破坏场地，由裁判扣分，每次扣 5 分。
	



	说明：
c. 每轮最终得分=总得分-扣分项。
d. 取两轮活动得分多的一次记为最终活动成绩，若最终得分相同，以活动用时进行排名。
e. 如果弃权或被判“取消活动资格”，不予评比。
	



十、相关说明 
10.1每位选手限参加一个项目，严禁重复、虚假报名，一经发现或举报，将取消活动资格。 
10.2本规则是实施裁判工作的依据，在赛事过程中，裁判有最终裁定权。 
10.3凡是规则中没有说明的事项由裁判组决定。 











智能航天助手-－小学组评分表
序号：          选手姓名：                   队长确认：                     

	任务板块
	总分
	任务
	分数
	得分
	判罚
	总分

	


太空舱管理
	


50
	A
	10
	
	
	

	
	
	B
	12
	
	
	

	
	
	C
	13
	
	
	

	
	
	置换区
	15
	
	
	

	

太空生命保障
	


50
	开启安全监测
	15
	
	
	

	
	
	将睡眠舱放下
	15
	
	
	

	
	
	开启氧气循环
	10
	
	
	

	
	
	开启水循环
	10
	
	
	

	

太空实验
	

50
	1 号试验田
	15
	
	
	

	
	
	2 号试验田
	15
	
	
	

	
	
	3 号试验田
	20
	
	
	

	
太空舱外作业
	

50
	升国旗
	15
	
	
	

	
	
	舱外维修
	15
	
	
	

	
	
	卫星发射
	20
	
	
	

	太空漫步
	20
	太空漫步
	20
	
	
	




最终成绩：___________  裁判：______________        裁判长：________________


· 

附件3-5
优创未来人工智能工程挑战赛
[bookmark: _Toc21109]小学组
[bookmark: _Toc58374864]1、人工智能知识与技能
[image: ]
“优创未来”小学项目综合AI应用：
自然语言识别：通过自然语言识别技术，学生可以通过语音指令控制AI机器人.在活动场地中，有部分关卡需要AI机器人进行语音播报和语音交互，完成任务。
运动控制：运动控制是自动化的一个分支，包含路径规划与机械结构控制。 车辆根据车载红外线获取场地信息进行决策，自动调整车轮的方向和速率，保证车辆跟随路线前行。车辆通过车载伺服舵机驱动机械结构，调整机械结构角度，完成各种复杂任务。
2、关于“优创未来”
智能时代下，中央电化教育馆洞察到中小学开展人工智能和信息素养教育的重要性，不断推进人才培养创新与合作。在全国学生信息素养提升实践活动（原中小学电脑制作活动）中推出首个人工智能项目——“优创未来”活动，活动承载推动人工智能教育普及的战略目标，结合真实社会场景创新打造“教学展评”一体化的教学模式。培养青少年人工智能学习兴趣，助力青少年信息技术素养与价值观协同发展。
3、2021年赛项主题及故事背景
在新基建的推动下，我国的智慧城市建设正迎来新的发展阶段。智慧社区已经成为新型智慧城市建设过程中重要的建设单元之一，同时，智慧社区也是一个容易让居民有更多的获得感、体验感的场景，是未来城市的高级形态。
智能化浪潮下，如何用产品和科技去为用户创造价值，是智慧社区运营的关键所在。但要凸显价值并不简单。智慧社区的建设，要能够匹配居民对社区健康、舒适的追求；能够迅速统筹、感知用户需求，知冷知热，成为居住者生活中的得力助手；让人在工作、学习之余，有着不一样的生活体验。
本届人工智能项目活动小学组项目主题为“智慧社区”。
居民期望通过智慧社区解决所有生活问题，包括社区安防、社区慈善、社区公共设备开设、社区交通、垃圾处理、智能充电等，将自己与邻里紧密联系一起，提高社区文化，加强居民们邻里之间的感情，使得社区生活更加温暖和谐。
4、参赛要求
每支队伍应由2名队员（队员为在校学生）和2名指导教师组成。设计制作一辆AI无人车完成比赛。
5、比赛内容
5.1、比赛场地说明
[image: ]
比赛场地示意图
5.1.1、场地图纸材质
比赛场地图纸材质为PP裱地板膜。 
5.1.2、比赛场地尺寸
比赛场地尺寸为：长240cm，宽150cm。
5.1.3、启动区域
比赛场地上标记为“START”且含有黑色的色块正方形区域为启动区域，AI机器人在等待启动时，车身任意部分的垂直投影不可超出此正方形区域。
[image: ]
启动区示意图
5.1.4、终点区域
场地上的“自主充电”任务区域为终点区域。
	[image: ]

	终点区域示意图


5.1.5、道路线说明
场地上印有黑色实线的道路线，道路宽度15cm，黑色道路轨迹线线宽2.8cm。
[image: ]
道路线示意图
[bookmark: _Toc58374875]5.1.6、赛场灯光环境
根据比赛规模及比赛场馆具体情况，赛场大多数情况下为正常照明、冷光源，但赛场灯光条件为不确定因素，参赛队伍必须能够适应赛场的不同灯光条件。
5.2、场地道具说明
场地上共设置有11处场地道具，11处场地道具分别为：路闸、升降台、垃圾回收箱、生活垃圾、路障、小U机器人、通信基站、高塔、快递站、无线充电桩、儿童。
[image: ]场地道具摆放示意图
场地任务道具设置见附件《小学组场地设置》。赛场实际场地道具摆放位置由于操作原因可能会有一定的误差（3mm内），参赛队伍不要过分依赖自行训练时的场地模型位置，应以赛场现场为准。
5.2.1、路闸道具
路闸：可伸缩抬起的机械结构，无电子元器件。路闸初始状态为伸展状态。
[image: ]
初始状态—伸展
5.2.2、升降台道具
升降台：可升降的机械结构，无电子元器件。升降台初始状态为压缩状态。
	[image: ] [image: ]

	初始状态—压缩


5.2.3、垃圾回收箱道具
垃圾回收箱：由可打开的机械结构与红外传感器组成。垃圾回收箱初始状态为闭合状态。
	[image: ] [image: ]

	初始状态—闭合


5.2.4、生活垃圾道具
生活垃圾：由积木零件组成，无电子元器件。生活垃圾初始状态为深蓝色面朝上。
	[image: ] [image: ]

	初始状态—深蓝色面朝上


[bookmark: _Toc58374881]5.2.5、路障道具
路障：由积木零件组成。
[image: ] [image: ]
初始状态—竖立
[bookmark: _Toc58374882]5.2.6、小U机器人道具
小U机器人：由触碰传感器、LED灯与积木零件组成。小U的初始状态为亮红色灯。
[image: ]
初始状态—LED灯为红色状态
[bookmark: _Toc58374883]5.2.7、通信基站道具
通信基站：由可伸缩、打开的机械结构组成，无电子元器件。通信基站初始状态为锁定状态。
[image: ] [image: ]
初始状态—锁定状态
[bookmark: _Toc58374884]5.2.8、高塔道具
高塔：由环状积木与塔状积木结构组成，无电子元器件。高塔初始状态为环状积木静止悬挂至塔状积木前段。
[image: ] [image: ]
初始状态—静止悬挂状态
[bookmark: _Toc58374885]5.2.9、快递站及包裹道具
快递站：由方形积木与阶梯积木结构组成，无电子元器件。快递站初始状态为方形积木静止摆放至阶梯积木前。
[image: ]
初始状态—静止摆放状态
[bookmark: _Toc58374886]5.2.10、无线充电桩道具
无线充电桩：由可转动机械结构与红外传感器组成。充电桩初始状态为X面朝上，垂直于红外传感器。
[image: ][image: ]
初始状态—X面朝上
[bookmark: _Toc58374887]5.2.11、儿童道具
儿童：由积木结构件组成，无电子元器件。儿童正面朝向道路摆放在指定位置。
[image: ]
初始状态—儿童摆放
5.3、比赛任务介绍
每轮比赛总时长为 240秒（4分钟）。要求AI机器人在规定时间内尽可能多的完成任务。
任务分为固定任务、关联任务和随机任务，AI机器人可自由选择需要执行的任务以及次序。
执行随机任务之前必须要先完成关联任务，否则随机任务不得分。
计时结束，根据所有任务完成情况计算比赛总得分。
5.3.1、每轮比赛最终得分统计
除“路障”、“生活垃圾”及“重型包裹”任务外，AI机器人每完成一个任务，便获得对应任务的分值。此三个任务则以计时结束时的状态决定是否得分。
裁判计分会遵循：0分任务暂不予记录，一旦得满分予以记录的原则。
每轮比赛最终得分为本轮比赛所有已完成的任务得分之和，计算公式：
每轮比赛最终得分 = 固定任务得分 + 关联任务得分 + 随机任务得分。
5.3.2、固定任务描述
固定任务必须按照(1)路障清理一号-(2)高塔异物清除—（3）路障清理二号-(4)夹持生活垃圾—（5）提醒孩童—（6）生活垃圾投放—（7）进入居住区—（8）高空物资配送—（9）关联任务—（10）随机任务—（11）自主充电的任务顺序完成任务，其中按顺序完成任务失败后也视为按照顺序进行，不得分，但可按顺序继续进行下一个任务，未按照规定顺序进行的任务项不得分。
例：完成（1）路障清理一号-成功、（3）路障清理二号-成功，即只计算（1）路障清理一号的分数。
例；完成（1）路障清理一号-成功、(2)高塔异物清除-未成功、（3）路障清理二号-成功，即计算路障清理一号+路障清理二号的分数
参赛队伍可根据各自策略自行制定任务完成路线，“自主充电”任务为比赛的最后一个固定任务，完成此任务意味着比赛结束。比赛结束后，裁判提示比赛结束，计时停止，参赛选手应立即停止机器人并远离场地框架，等待裁判确认比赛成绩。
如比赛结束后机器人仍在运动，运动中完成的任务不计算得分。
进入居住区（20分）
任务说明：进入居住区之前，需要通过门禁进行安全验证，AI机器人须打开门禁，才可进入居住区。
任务位置：任务点位于地图左下角拐弯处，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
[image: 图形用户界面

描述已自动生成]
“进入居住区”任务点位置
要求：AI机器人到达路闸位置，将伸出的挡杆完全推入路闸，再翻转路闸打开居住区门禁。
[bookmark: _Hlk38024525]计分：①将挡杆由起始位置推送至得分位置，计10分（翻转前，一旦得分，分数永久有效）；挡杆未被推至得分位置，计0分。起始位置与得分位置如下图所示：  
[image: 图片包含 文本

描述已自动生成][image: 图片包含 图示

描述已自动生成]
左图黄色插销为起始位置，左图红色插销（含重合）及左后方区域为得分位置。
②将挡杆翻转至得分位置，计10分；挡杆未被翻转至得分位置，计0分，仅能获得第①步得分。必须先完成①才能进行②，否则本任务①②步均不得分。挡杆翻转得分位置如下图所示：
[image: ]
得分位置：挡杆与路闸底座黄色竖块接触（红色框线位置）
高空物资配送（25分）
任务说明：居住区内生活着一些腿脚不便的老人，AI机器人巡检时升起升降机构，为腿脚不便的老人运送生活物资。
任务位置：任务点位于地图中部区域，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
	[image: ]

	“高空物资配送”任务点位置


要求：AI机器人到达升降台位置，使用车载机械结构将升降台升至指定位置，完成运送物资任务。
计分：①将升降台由初始位置升至得分区域，计25分；未升至得分区域，计0分。起始位置与得分位置如下图所示：
[image: 图片包含 乐高, 室内, 桌子, 玩具

描述已自动生成]
起始位置：升降台与底座红色零件完全接触
[image: ]
得分区域：升降台红色L型指针升至背板上部黄色竖梁所处水平位置（起始于黄色竖粱下端，终止于黄色竖粱上端，有重合即视为有效）
生活垃圾回收（20分）
任务说明：每天我们的“智慧社区”都会产生生活垃圾，AI机器人在巡检时可帮助垃圾车进行生活垃圾回收，回收后的生活垃圾投放至指定垃圾回收处，节省人力。
任务位置：任务点位于地图左上角，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
	[image: ]
“生活垃圾回收”任务——垃圾回收箱位置

	[image: ]
“生活垃圾回收”任务——生活垃圾位置


要求：AI机器人回收生活垃圾，并把回收的生活垃圾投放入垃圾回收箱。
计分：①AI机器人将生活垃圾放入垃圾回收箱，记20分；②未将生活垃圾放入垃圾回收箱，计0分。
路障清理（20分）
任务说明：“智慧社区”内有两处进行雨污分流改造施工时留下的路障，AI机器人在巡检过程中须要清理摆放在道路中央的路障，恢复道路畅通。
任务位置：任务位置的具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
[image: 文本, 图标

描述已自动生成][image: 徽标, 图标

描述已自动生成]
“障碍物清理”任务——障碍物摆放位置
[image: 图标

描述已自动生成][image: ]
“障碍物清理”任务——障碍物移除位置
要求：AI机器人将路障由摆放位置移动至移除位置。
计分：①障碍物被摆放至指定区域（障碍物的垂直投影须完全进入指定区域线框内，压线视为有效），每完成一个任务摆放计10分；②障碍物未被摆放至指定区域，计0分。  
[image: ][image: ]
图例说明——得分
[image: ][image: ]
图例说明——不得分
高塔异物清除（10分）
任务说明：孩童在“智慧社区”内游乐区玩耍时，意外导致风筝被风吹走挂在了高塔上，AI机器人在巡检时发现高塔上有悬挂的风筝，通过自身的机械装置取下风筝，保障社区安全。
任务点位于地图中部区域，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
	[image: ]

	“高塔异物清除”任务点位置


要求：AI机器人到达“高塔异物清除”任务点，通过车载机械结构取下悬挂在支架上的环形积木，环形积木须完全脱离支架平面。
计分：①使环形积木完全离开支架平面，计10分；②环形积木未完全离开支架平面，计0分。
[image: 文本

描述已自动生成]
“高塔异物清除”任务——环形积木离开支架平面状态
提醒孩童（10分）
任务说明：“智慧社区”内有专为儿童设计的游乐区，每天放学后都有孩子在游乐区玩耍而忘记回家，AI机器人巡检到达儿童游玩区时，通过语音提醒玩耍孩童注意安全。
任务位置：任务点位于地图上部，具体位置如下图所示。儿童模型摆放位置在比赛现场由裁判在A、B、C三个位置内随机抽取一个，此处没有黑色寻迹线。
[image: ]
“提醒孩童”任务点位置
要求：AI机器人到达游玩区，停在儿童前方白色赛道的对应区域提醒他们注意安全（使用TTS技术进行语音播报）。每一次播报时，AI机器人需要完全处于“ABC“相对应的三个白色赛道分区中的其中一个。
计分：①AI机器人到达指定地点进行语音播报，播报内容包括但不限于（“放学路上注意安全！”，“不要在路上嬉戏打闹！”，“早点回家吃饭！”等，至少4字），提醒成功，计10分；②若AI机器人没有停留在指定区域进行语音播报或者停留在指定区域外的其他两个区域进行语音播报，计0分；③若播报内容不符合要求或有不当内容，计0分。不当内容包括但不限于反动言论、不文明言论等。
[image: ]
“提醒孩童”任务—儿童位置
[image: ]
“提醒孩童”任务—任务播报位置
自主充电（20分）
任务说明：AI机器人结束当天的巡检工作，语音汇报完成工作之后，自行进入充电区充电，准备下一次的例行巡检，在到达充电桩的过程中，语音发出倒车安全提醒。 
任务位置：任务点位于地图最右侧，如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线。
[image: ]
“自主充电”任务点位置
要求：此任务必须为最后一个完成的任务。AI机器人到达充电桩前路口停车，汇报巡检任务已完成（使用TTS技术进行语音播报），之后顺利停进充电区，并触发正确的充电标志。
计分：①AI机器人在最后一个路口黑线上停下，进行语音播报，播报内容必须为：“今天的例行检查已完成，我将进行充电。”，播报完成计10分；若AI机器人没有停留在指定位置进行语音播报，或播报未完成就开始行驶，计0分；②AI机器人成功触发充电成功标志（打勾），计10分；AI机器人未成功触发充电成功标志，计0分。
[image: ]
得分状态—触发充电成功标志
[bookmark: _Toc58374891]5.3.3、关联任务描述
关联任务有一个：“小U机器人”。
在进行随机任务之前，须要先完成关联任务，如关联任务未完成，随机任务不得分。关联任务不作为必做任务，参赛队伍可根据策略自行选择是否完成。
关联任务中派遣的随机任务说明见5.3.4随机任务描述。
小U机器人（25分）
任务说明：小U机器人作为“智慧社区”的AI智能管家，在AI智能无人车进行例行巡检过程中，可根据突发情况派遣一些紧急的任务。
任务位置：具体位置如下图所示。
[image: ]
“小U机器人”任务——位置
要求：AI机器人到达指定位置，按压触碰传感器，将小U机器人上的红灯切换至绿灯，并触发小U机器人的派遣功能，询问随机紧急任务的内容（提问内容：“是否有紧急任务需要处理？”），接收到学生的语音指令（指令内容：包裹整理”或“通信基站启用”）后顺利前往随机紧急任务所在位置。
计分：①小U机器人头部的红灯切换至绿灯，计10分；
②AI机器人在小U机器人前方停下，成功进行询问，并有等待语音指令的动作（控制器指示灯显示红色橙色交替），计10分；
③AI机器人通过ASR语音识别成功后，到达紧急任务所在位置，计5分；AI机器人ASR语音识别失败，记0分，第二得分点不得分；
④若播报内容不符合要求或有不当内容，计0分。不当内容包括但不限于反动言论、不文明言论等。
[image: ]
“小U机器人”任务——绿灯状态
[bookmark: _Toc58374892]5.3.4、随机任务描述
随机任务有两个：“包裹整理”和“通信基站启用”。
在完成关联任务之后，根据关联任务中的指令内容，进行对应的随机任务，如关联任务未完成，随机任务不得分。随机任务不作为必做任务，参赛队伍可根据策略自行选择是否完成随机任务。
在比赛现场由裁判从两个随机任务中抽取一个作为此轮比赛关联任务中须派遣的主要随机任务，另一个作为次要随机任务，在完成随机任务阶段必须先完成主要随机任务，才能继续完成次要随机任务，否则不得分，两轮比赛抽取的随机任务可能不同，参赛队伍应充分考虑随机任务的情况，自行制定对应策略。
在完成关联任务后，若未完成随机任务，选手可以重启、多次尝试此随机任务，也可放弃任务。
包裹整理（20分）
任务说明：小区快递站包裹堆积，其中有一个重型包裹难以搬运，快递站通过小U机器人向巡检AI机器人提出帮助请求，AI机器人收到帮助请求后前往快递站整理重型包裹。
任务位置：任务点位于地图右侧，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
	[image: 图形用户界面

描述已自动生成]

	“包裹整理”任务点位置


要求：AI机器人到达快递站使用车载机械结构抓取重型包裹，并摆放至货架上（货物最终方向、姿态不限）。
计分：摆放包裹，待机器人完全结束与包裹的接触后①重型包裹位于货架一层，计10分；②重型包裹位于货架二层，计20分（均以包裹底面的接触面为准）；③重型包裹未放置于货架任意一层上，计0分。
	[image: ]

	“包裹整理”任务—包裹位于货架一层状态
[image: ]
“包裹整理”任务—包裹位于货架二层状态


通信基站启用(20分)
任务说明：5G时代来临，“智慧社区”在当前4G信号全面覆盖的基础上，准备启用全新的5G信号塔，在启用过程中安装工人通过小U机器人向巡检AI机器人提出帮助请求，AI机器人收到帮助请求后前往通信基站处帮忙启用5G通信基站。
任务位置：任务点位于地图右下区域，具体位置如下图所示。在完成此任务时，可在框选示意的任务位置内活动，不视为脱线，完成后AI机器人需回到白色赛道内。
	[image: ]

	“通信基站启用”任务点位置


要求：AI机器人到达通信基站位置，解锁安全锁定装置并伸展前方信号天线至指定位置。
计分：①安全锁定装置解锁，安全锁定装置上的‘两颗白色双向零件‘移出‘信号天线的四颗黄色插销’的垂直投影，计10分；②伸展信号天线，直至安全锁定装置黑色十字轴升至得分区域，计10分。
	[image: ]
“通信基站启用”任务①安全锁定装置解除状态

	[image: ]
“通信基站启用”任务②伸展信号天线，得分位置为红色框选区域（红色插销及上方区域）


[bookmark: _Toc58374893]5.3.5、任务流程图
[image: ]
[bookmark: _Toc58374894]6、赛事整体流程
赛事具体时间及流程安排以各省市实际安排和通知为准。
[bookmark: _Toc58374895]6.1、赛制
比赛共进行2轮，每轮比赛的时间为240秒。比赛调试准备时间为60分钟，调试完毕后开始第一轮排名赛，根据参赛队伍总数量决定晋级队伍数量（前40%晋级，向后补足，如计算数量3.3则为4队晋级）；晋级第二轮的队伍，会给予30分钟的二次调试时间，调试完毕后开始第二轮决赛。
以上为建议赛制，实际赛制安排以各省市赛事组委会执行安排为准。
[bookmark: _Toc58374896]6.2、队伍报到、检录
参赛队伍赛前需在规定时间内到报到处进行报到、进行报到检录，检录要求见“7.1技术规则”。报到检录通过的队伍将被记录赛前检录通过状态，进入调试区。检录不通过的可进行现场调整，若在规定时间内，仍未通过报到检录，则该队失去比赛资格。
[bookmark: _Toc58374897]6.3、调试准备
[bookmark: _Hlk38009168]队员进入调试区后，裁判进行抽签，使用赛项任务设置表公布本场次比赛的路障位置和现场任务内容（随机任务不在比赛开始前公布），本场次所有队伍的任务相同。第一轮调试准备时间为60分钟，各队根据任务内容进行结构调整和程序编写，测试程序时可使用调试区的调试场地，调试场地和正式比赛场地布置相同。
调试过程中，裁判有权对队员携带的器材进行检查，所有器材必须符合规定和要求，若发现学生携带不符合要求的设备，裁判有权取消参赛队伍的参赛资格。
[bookmark: _Toc58374898]6.4、赛前确认
调试时间结束后，本场次队员全部停止调试，上交AI机器人进行赛前检录，检录要求和报到检录一致，检录通过后参赛设备须放置于检录台，等待比赛开始。检录不通过的可进行现场调整，调整时间为2分钟，若在2分钟之内未调整完毕，比赛开始前仍未通过检录，则该队失去比赛资格。
[bookmark: _Toc58374899]6.5、进行比赛
准备上场时，队员在检录台领取自己的AI机器人，在工作人员的指引下进入比赛区，来到本队的赛场旁，抓紧时间做好AI机器人启动前的准备工作。完成准备工作后，队员应向裁判示意可以开始比赛。
比赛开始前，裁判开启场地的控制器，用手演示触发电子设备的运行效果，拨动路闸、升降台、通信基站任务验证其灵活性，让参赛队员确认场地道具运行正常。然后重启场地道具，准备开始比赛。
根据裁判的指令进行比赛。
[bookmark: _Toc58374900]6.6、成绩确认
比赛计时停止后，不得与场上的AI机器人或任何物品接触。若不听从裁判劝阻，则本轮比赛成绩清零。
[bookmark: _Hlk38231081][bookmark: _TOC_250013]队长确认计分表上本队的成绩，如有疑议，可向裁判寻求解释或进行申诉。如无疑议，经裁判允许携带AI机器人离开赛台。
7、赛事规则
7.1、技术规则
7.1.1、AI机器人初始长宽高尺寸不得超过 250 × 200 × 250mm（长×宽×高）。
7.1.2、控制器：单轮活动中，不允许更换控制器。每台AI机器人只允许使用单个控制器，控制器须有塑料外壳保护，电路板不能裸露在外侧，电池须包含在控制器内部。为保证竞赛的公平性，控制器须集成语音识别模块。
7.1.3、AI机器人须使用电机或者舵机进行驱动，两者须使用串行总线式控制方式。
7.1.4、每台AI机器人没有传感器使用数量限制，但是不允许使用具有多种功能的集成式传感器。
7.1.5、AI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、透明胶带等辅助连接材料（用于固定电线的除外）。
7.1.6、为了鼓励队员自主编程及真实考察队员的编程水平，队员不得使用遥控调试并记录数据的方式完成编程。
7.1.7 队员禁止携带手机、对讲机等具有通信功能的设备进入场地。不允许携带随身Wi-Fi等网络设备进行热点连接。
7.2、比赛规则
7.2.1、启动规范
启动时，车身垂直投影需要完全在启动区域内，选手可在裁判宣布开始之前将AI机器人电源开启。裁判确认队伍已准备好以后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。随着倒计时开始，选手可以慢慢靠近AI机器人，听到“开始”命令的第一个字起，选手可以开始启动AI机器人。在裁判发出“开始”命令前启动AI机器人将被视为“误启动”并受到警告和处罚（计一次重启）。
7.2.2、重启规则
在比赛过程中，机器人在运行中如果出现故障或未完成某项任务需要重试，参赛队员可以向裁判申请重启，得到裁判同意后，可以将机器人拿回初始基地，并记录一次“重启”；重启前机器人已完成过的任务得分均有效，但会遵循5.3.1中的裁判计分原则。“路障”、“生活垃圾”及“重型包裹”这三个任务不论是否得分每次重启选手均可选择是否重置，若需重置应立即告知裁判，其他场上道具均不重置。
申请重启时，若机器人携带了场地道具，需要交给裁判，裁判重新放回上一个未完成任务的初始位置。
每轮活动中，每个队伍不限制重新启动的次数，但是裁判会记录每队在此轮比赛中重新启动的次数。
7.2.3、机器人运行
AI机器人在运行过程中，必须保持完全自主运行，不得通过遥控等方式进行控制，若发现则直接丧失比赛资格。
AI机器人在每个任务之间行进必须巡线或在白色赛道内行驶，不可跨越蓝色场地区域到达下一任务处，若有则丧失此次启动机会。
AI机器人在行进时，若出现AI机器人两侧驱动轮的垂直投影均脱离赛道黑线且处于白色赛道外的非任务区域，则视为脱线，丧失此次启动机会。
AI机器人在完成任务时，若在任务描述中标识的红框区域内运行，可不视为脱线。
根据裁判的指令进行比赛，如发生抢跑情况，丧失此次启动机会。
7.2.4、停止计时
若参赛队伍未用完240秒的比赛时间，则比赛用时以最后一关“自主充电”的充电成功标志为九十度竖立时的用时为准。若在240秒倒计时结束前，选手经判断已无法或不需继续完成后续任务时，可向裁判申请停止计时（举手并口述“申请停止计时“），参赛队伍可获得已有分数作为本轮成绩，任务用时按实际停止时间记录。
[bookmark: _Toc58374908]7.2.5、场地设施
AI机器人在行驶过程中不可损坏场地模型设施（场地模型发生明显的零件掉落、位移）。若损坏场地模型，则丧失此次启动机会，裁判不需要将场地设施复原且任务道具失效。
[bookmark: _Toc58374909]7.2.6、禁止从场外获取物品
在一轮比赛当中，不得更换AI机器人或为AI机器人新增任何零件，不得从场外获取任何物品（应急的药品及医疗用品除外），否则取消队伍本轮成绩。“场外”是指参赛队伍所在赛场以外的所有区域。
7.3、参赛选手规则
7.3.1、参赛选手应以积极的心态面对比赛，自主地处理在比赛中遇到的所有问题，自尊、自重，友善地对待队友、对手、志愿者、裁判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。
7.3.2、参赛选手在上场后未经裁判允许，不可离开赛场区域。操作区具体尺寸以及布置形式可能根据比赛场地情况进行微调。
7.3.3、 参赛队伍需在比赛开始前至少 5 分钟到达对应比赛场地，如果比赛正式开始后仍未到场，取消该队伍本轮比赛成绩。
7.3.4、在单轮比赛中，若某参赛队伍中的某位队友因迟到等原因未能在比赛规定时间内到达比赛场地，缺席一方的队友向裁判报备后可继续比赛。
7.3.5、参赛队伍需遵循赛事精神，不得做出争吵或辱骂他人、发生肢体冲突、盗窃、破坏其他队伍机器人或其他物品、不遵守比赛场馆行为准则等不文明行为，否则将由组委会共同商讨，可做出取消比赛资格的处罚。
7.3.6、参赛队伍需具备安全意识，不得做出威胁己方队伍及其他人员安全的行为， 包含但不仅限于违规使用排插、使用明火、携带不安全物品进入比赛场馆等行为。
7.3.7、在比赛进行中，队伍指导老师及随队人员不得进入比赛场地，不得在场外以任何形式干扰场上比赛，若出现指导老师及随队人员指导队伍比赛、干扰其他队伍比赛等行为，裁判有权做出取消比赛资格等判罚；若参赛选手在未经裁判允许的情况下私自与指导老师或随队人员联系，将被取消比赛资格。
7.3.8、顶撞辱骂裁判、对裁判进行人格侮辱将被取消比赛资格。
7.3.9、参赛选手的年龄需符合参赛要求，若有不符合要求者，一经发现或被举报，验证属实后，将被取消比赛资格。
7.4、最终成绩
7.4.1、每轮活动结束后，按实际情况计算本轮得分，每轮任务得分为已完成任务得分之和。
7.4.2、每个组按最终成绩排名，最终得分高的排名靠前。如果出现得分相同的情况，按如下顺序决定先后：
用时少的排名在前；
重启次数少的排名在前。
7.5、异常状态
7.5.1、重赛：主要原因可能是现场工作人员、计时系统、现场控制或场地本身等原因， 或由于不可抗力导致比赛中断，经核实与商议后，由裁判长慎重决定是否重赛。由于参赛队员的操作失误或电池电量不足造成的比赛中断甚至终止，都不会进行重赛。
现场所有参赛队伍都应连接工作人员指定的无线网络，主办方应保证此无线网络稳定可靠。若在此前提下，比赛过程中个别队伍出现语音功能的问题，均不判作网络原因产生的问题，不重赛。若出现大面积语音功能问题，裁判长可前往排查现场网络环境，再判断是否重赛。
7.5.2、弃赛：参赛队员应具有积极备赛的竞赛精神，如因自身原因或不可抗力因素未能参加当场场次的比赛，需到现场签字确认或以其他方式告知组委会。
7.6、队伍申诉
7.6.1、比赛结束后，如果参赛选手对比赛成绩有异议，当局裁判必要的解释无效后，裁判可在计分表备注栏上描述争议点所在，然后参赛选手到裁判长处进行登记说明， 此阶段比赛结束后，组委会会对申诉进行反馈。
7.6.2、申诉要求：队伍申诉应按照规定的流程，在相应场次比赛结束后（以计分表上记录的比赛结束时间为准）的 10 分钟内提出，未能在赛后 10 分钟内到裁判长处提交的申诉，将被视为无效申诉且不予受理。
7.6.3、组委会不接受指导老师或随队人员的申诉。组委会有权在回避指导老师、随队人员的环境下和申诉选手进行沟通。
7.6.4、由于视频及图片拍摄角度等问题，在处理申述过程中，组委会不会参考任何人提供的比赛视频及图片。


优创未来人工智能工程挑战赛
[bookmark: _Toc10931]初中组
[bookmark: _Toc61273091]1、人工智能知识与技能
[image: ]
“优创未来”初中项目综合三大应用：
无人驾驶：通过车载视觉系统感知道路环境，在活动地图上自动规划行车路线并控制车辆到达预定的目的地。过程中车辆完全自主运行，无人为遥控内容。
运动控制：运动控制是自动化的一个分支，车辆根据车载摄像头获取的场地信息进行决策，自动调整车轮的方向和速率，保证车辆行驶在道路的两条实线之间，遵守交通规则。
机器视觉应用：机器视觉是将大量真实场景转化为图像信号，通过图像处理系统提取图片中的特征，基于特征信息完成模型的训练，在运用中实现特征的准确识别和判断。使用颜色识别技术和形状识别技术，通过图像处理系统处理摄像头获得的图像，实现准确地识别道路两侧实线进而分析路况；通过目标追踪技术，控制舵机的转动来转动摄像头，在场地上准确地找到交通标志牌；通过图像识别技术，调用训练好的模型，精准地识别交通标志牌上的图案。
[bookmark: _Toc61273092]2、关于“优创未来”
智能时代下，中央电化教育馆洞察到中小学开展人工智能和信息素养教育的重要性，不断推进人才培养创新与合作。在全国学生信息素养提升实践活动（原中小学电脑制作活动）中推出首个人工智能项目——“优创未来”活动，活动承载推动人工智能教育普及的战略目标，结合真实社会场景创新打造“教学展评”一体化的教学模式。培养青少年人工智能学习兴趣，助力青少年信息技术素养与价值观协同发展。
[bookmark: _Toc61273093]3、主题简介
粮食安全，或者说农业，是国计民生的根本问题，而中国正面临劳动力持续减少、人口总数增长放缓的挑战。用智能化的机器人和管理系统帮助农业生产管理者高效地进行生产成为必然趋势。
随着科学技术的不断进步和农业生产的日益现代化，农业装备的各方面性能均得到了很大改善；中国北斗卫星导航系统、高分遥感卫星项目的顺利开展以及5G网络的推广更是为中国发展精准农业提供了契机。同时出现一些建立在新型技术理论上的现代化农业装备，比如无人播种机、无人农业车等。
本届人工智能项目活动初中组项目主题为“智慧农业”。
通过对农业生产各环节痛点的深入洞察以及对无人驾驶、人工智能、物联网在不同农业场景创新性应用的持续探索，将人工智能赋能农业，从而帮助农户降本增效大大提高农业的生产效率。
[bookmark: _Toc61273094]4、参赛要求
每支队伍应由2名队员（队员为初中在校学生）和2名指导教师组成。设计制作一辆农业AI无人车完成活动。
[bookmark: _Toc61273095]5、活动内容
[bookmark: _Toc61273096]5.1活动场地说明
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活动场地示意图
5.1.1  活动场地图纸材质为PP裱地板膜。 
5.1.2  活动场地尺寸为：长260cm，宽150cm。
5.1.3  活动场地上此处浅灰色框内为“充电区”，是初始启动区域。
[image: ]
启动区域示意图
5.1.4  场地上标记的A,B,C,D四处是任务点。其中，A点为农田，B点为果园，C点为畜牧区，D点为农产品配送区。
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	A,B 示意图
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	C,D 示意图


5.1.5 场地上印有双实线的道路，道路宽20cm。
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道路线示意图
5.1.6 场地上印有蓝色斑马线，长20cm，宽5cm。
[image: ]
斑马线示意图
5.1.7 场地赛台及赛场灯光
根据活动规模及活动场馆具体情况，赛场大多数情况下为正常照明、冷光源，但赛场灯光条件为不确定因素，队伍必须能够适应赛场的不同灯光条件。
[bookmark: _Toc61273097]5.2 场地道具说明
1.交通标识支架
根据活动任务的设置，交通指示牌支架放置在需要经过的斑马线两侧，支架用双面胶附着在停车线的两侧，附着位置如下图红圈所示，每轮活动的场地上共有4个支架。支架宽25.5cm，高28cm。交通指示牌尺寸为8cm*8cm，贴在支架的中间。
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	支架附着位置示意图
	支架实际放置效果图


2.杂草模型
[image: ]
3.生鲜冷冻箱模型
[image: ]
4.飞鸟模型（示例）
[image: ]
5.小机器人模型
[image: ]
6.撒播区模型与标识
[bookmark: _Toc61273098][bookmark: _Toc61272163][bookmark: _Toc61272944][image: ][image: ]
[bookmark: _Toc61273100]5.3 活动任务介绍
每轮活动总时长为 180秒（3分钟）。要求机器人在规定时间内尽可能多的完成任务。
任务分为固定任务、随机任务和现场任务，机器人可根据自身策略自由选择需要执行的任务次序。未得分任务可反复尝试，但每轮中不会恢复场地道具。
[bookmark: _Toc61273101]5.3.1每轮活动最终得分统计
农业AI无人车每完成一个任务，便获得对应任务的分值。
裁判计分会遵循：0分任务暂不予记录，一旦得满分予以记录的原则。
每轮活动最终得分为本轮活动所有已完成的任务得分之和。
行车控制（视觉识别、寻迹、随机）
任务说明：AI无人车在智能生态农业园区中行进，当经过工作人员行走的道路斑马线时，需要根据交通标识牌做出对应反馈。
任务位置：如下图共4个路口布置交通标志。每个支架对应的标志内容赛前抽签确定，支架两侧均有相同标识。
要求：AI无人车使用视觉识别功能在每个任务点之间行进，遇到其中四个含有交通标示的路口必须完成对应交通标示所要求的任务动作。
计分：完成每个标志指定内容得10分，共40分，动作错误不得分，任务计时结束前未完成标识的可以反复尝试，已得分的标识不需再次完成。
[image: ]
交通指示牌任务说明
	[image: ]
1.注意儿童：车辆需在停车线之前停止，然后开启双闪灯，闪光至少三次（一明一暗为一闪）。
	[image: ]
2.绿灯：车辆可直接通行或转向通过停止线。

	[image: ]
3.进入隧道：车辆在停车线之前需开启两个原本关闭的车灯，保持黄灯常亮2两秒钟。
	[image: ]
4.鸣笛：车辆在停车线之前需鸣笛至少1秒。



农资运输（视觉识别定位、舵机控制）
任务说明：AI无人车在园区也负责肉类半成品、农资运输的工作，协助提高产链效率。
任务位置：如下图C、D点位。
[image: ]
要求：仅可选择执行协助搬运或等待装载农资两者中的一个。（此任务作为结束任务，需要最后完成。具体详见7.2.5节）
协助搬运：AI无人车需要到达畜牧区（C点）获取一个生鲜冷冻箱后，将其举起。
等待装载农资：AI无人车需要到达农产品配送区（D点），停在指定位置。
得分说明：若以C为结束点，则无人车完全位于C点灰色区域内得15分，若将冷冻箱举起3秒可再获得10分；
若以D为结束点，则无人车完全进入D点红框指定区域（驱动轮中心垂直投影在框内视为有效，压线），得15分。
高效撒播（视觉颜色识别、精准舵机控制、随机）
任务说明：AI无人车到达农田，给其中的一个指定播种区定量撒播种子。
任务位置：如下图A点位置。
[image: ]
要求：AI无人车自行携带任意数量的作物种子（红色轴套[image: ]），向抽签决定的对应播种区域（1或2或3）内撒入种子6枚。
得分说明：活动结束时，指定区域内有且只有6枚轴套得25分，区域内每少一枚扣5分，每多放一枚扣5分（此任务最低扣至0分）。
智能植保（自定义视觉识别、随机）
任务说明：AI无人车行驶至果园，使用视觉传感器查看果园是否有飞鸟在啃食果实，并将检测结果上报系统。
任务位置：如下图B点位置，飞鸟摆放方向为头部朝向箭头所指方向。
[image: ]
要求：AI无人车识别任务区域内是否有飞鸟模型，若有，则播报“有害生物”，若无，则播报“情况正常”。模型样式现场调试前公布，是否摆放飞鸟在调试结束、检录完毕、每一队的选手上场时分别抽签确定（每队面临情况有可能不同）。
计分：正确播报任务点状态可得25分，播报错误不得分。
精准除草（视觉识别、精准舵机控制）
任务说明：在农田里生长出了一些杂草，需要AI无人车精准除草。
任务位置：如下图所示，从左至右分别为1、2、3、4号位置。
[image: ]
要求：AI无人车行进至任务区域后，根据抽签情况将其中1个“杂草”拨动至长边触地状态，在此过程中驱动轮不可压到浅灰色农田部分。
计分：拔除指定“杂草”，得25分，拔除错误“杂草“视为破坏农田，得0分（即使指定”杂草“也已拔除）。压到白色赛道内的灰色条状色区域扣5分（仅扣一次）。
技术升级（视觉识别、随机）
任务说明：农业园区拟安排人形机器人进行林间巡逻，防止野生动物侵害果园。
任务位置：如下图所示白色赛道3个位置中的一个，果园为下图红框中3块带果树图案的区域。若在1、3，小人面向充电区摆放；若在2，小人面向1位置摆放。
[image: ]
要求：AI无人车在小机器人面前停下，将小机器人移动至附近任意果园区域（三块区域均可）并进行录音播报 “设置成功”。
计分：若完成对应播报且小机器人完全位于果园区域内得20分。若小机器人压果园区域黑线或播报与行动只完成其中一项，得0分。
现场任务
活动现场，在调试之前将会公布一个随机任务，会有随机道具摆放在区域内的随机位置，队伍需要现场编写程序完成此任务。（特殊情况下，有不予设置现场任务的可能性，以具体举办情况为准）
任务位置：红线框区域内。
[image: ]
5.3.2任务流程图
[image: ]
[bookmark: _Toc61273102]6、活动整体流程
活动具体时间及流程安排以各省市实际安排和通知为准。
[bookmark: _Toc61273103]6.1、规程
活动共进行2轮。每轮均有一次调试准备时间和活动机会，调试准备时间2小时，活动时间为3分钟。每轮活动的任务内容可能不同，以当地主办方实际安排为准。成绩计算方式见6.4小节。
[bookmark: _Toc61273104]6.2、队伍报到、检录
队伍赛前需在规定时间内到报到处进行报到、检录，检录要求见“技术规则”，报到检录通过的队伍将被记录赛前检录通过状态，进入调试区。检录不通过的可进行现场调整，若在规定时间内，仍未通过报到检录，则该队失去活动资格。
[bookmark: _Toc61273105]6.3、调试准备
队员进入调试区后，裁判进行抽签，使用赛项设置表公布本轮活动的任务位置抽签情况，本轮次所有队伍任务设置均相同。各队根据任务内容进行结构调整和程序编写，测试程序时可使用调试区的调试场地。调试场地和正式活动场地的任务相同，但是交通指示牌的顺序有可能不同，以各省市的具体要求为准。调试过程中，裁判有权对队员携带的器材进行检查，所有器材必须符合规定和要求，若发现学生携带不符合要求的设备或已编好的程序，裁判有权取消队伍的参赛资格。
[bookmark: _Toc61273106]6.4、赛前确认
调试时间结束后，本场次队伍全部停止调试，上交车体进行赛前检录，检录要求和报到检录一致，检录通过后进行封存，等待活动开始。检录不通过的可进行现场调整，若在活动开始前仍未通过检录，则该队失去本轮活动资格。
[bookmark: _Toc61273107]6.5、进行活动
准备上场时，队员领取自己的AI无人车，在工作人员的带领下进入活动区，来到本队的赛场旁，抓紧时间做好AI无人车启动前的准备工作。完成准备工作后，队员应向裁判示意。根据裁判的指令进行活动。
[bookmark: _Toc61273108]6.6、成绩确认
活动结束后，队长确认计分表上本队的成绩，如有疑议，可向裁判寻求解释或进行申诉。
[bookmark: _Toc61273110]7、活动规则
[bookmark: _Toc61273111]7.1、技术规则
7.1.1 AI无人车初始长宽高尺寸不得超过 200×200×400（长×宽×高）。
7.1.2 单轮活动中，不允许更换控制器（电池除外）。每台AI无人车只允许使用一台控制器，控制器应包含语音播报、录放音功能。
7.1.3 AI无人车限制使用的驱动只能是电机或者舵机，两者仅限总线式的控制方式。
7.1.4 为了体现人工智能实际应用场景及实现任务，AI无人车需要使用视觉传感器来侦测道路和识别交通标志牌、任务道具。不允许使用红外线传感器、灰度传感器等器件以寻道路两侧实线的方式行驶。
7.1.5 视觉传感器需要支持无线图像回传、自定义识别、颜色识别、图像识别功能等。其他传感器、舵机的使用个数不限。
7.1.6 为防止从互联网获取场外指导，视觉传感器需要能支持本地图像识别训练。
7.1.7 AI无人车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。
7.1.8 为了鼓励队员自主编程及真实考察队员的编程水平，队员不得使用遥控调试并记录数据的方式完成编程。
7.1.9 队员禁止携带U盘、手机等任何具有存储功能的设备进入场地。队员只能携带清空程序及所有参数的AI无人车和电脑进入活动场地，并交裁判检查程序是否清空；未清空的，将由裁判负责清空。
[bookmark: _Toc61273112]7.2、活动规则
7.2.1启动规范
启动时，车身垂直投影需要完全在充电区范围内。裁判确认队伍已准备好以后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。随着倒计时开始，学生可以慢慢靠近AI无人车，听到“开始”命令的第一个字起，学生可以触碰按钮或者给传感器一个信号去启动AI无人车。在裁判发出“开始”命令前启动AI无人车将被视为“误启动”并受到警告或处罚（计一次重启）。
7.2.2 重启规则
每轮活动中，每队不限制重新启动次数。当AI无人车启动后若发生故障、违反相关规则、未完成任务、任务设计需要等情况，队伍需举手向裁判示意，并口述“申请重启”，申请重启请求发出后，裁判口述“同意”后，参赛选手方可接触AI无人车，调整完毕后放回启动位置（充电区）后即可重新出发继续活动，重新启动方向不限。
未得分任务可反复尝试，但每轮中不会恢复场地道具。
7.2.3 犯规
AI无人车在行驶过程中，仅有一侧驱动轮压到道路（含任务区）两边实线，不视为犯规。若两侧驱动轮均压到道路两边实线（含一轮压线，另一轮在所有绿色区域的情况），则每压到一次扣10分，扣分上限30分。两侧驱动轮压到实线至车辆完全回到赛道前，只会计算一次扣分。
AI无人车如果直接冲出道路范围（所有驱动轮都驶出白色赛道范围），判罚犯规且扣分的同时，选手可以自行决定是否将无人车拿回充电区进行“重启”，若要“重启”需向裁判举手申请。
7.2.4 场地设施
AI无人车不可破坏任务道具。AI无人车在行驶或被选手拿取时，若导致零件损坏、脱落、位移，均视为犯规，无人车需要返回启动区重启。损坏的对应任务道具不做恢复。道具已损坏的任务不得分。
7.2.5 活动结束
每轮活动中，计时截止仍未完成任务则以计时截止时已获得分数为本轮得分。若在计时截止前，AI无人车完成所有任务并停止于C、D区域，则无人车完成C或D点任务时，选手举手示意并说“完成任务”为计时停止，以实际用时记录。
其中：C点以冷冻箱被举起3秒后为计时截止。D点以无人车完全进入并停下为计时截止。
7.2.6 禁止从场外获取物品
在一轮活动当中不得更换AI无人车或为AI无人车新增任何零件，重新启动的间隙不允许使用“更换策略结构”的方式更换零件，不得从场外获取任何物品（应急的药品及医疗用品除外），否则取消该队伍本轮成绩。“场外”是指队伍所在赛场以外的所有区域。
[bookmark: _Toc61273113]7.3、参赛选手规则
7.3.1 参赛选手应以积极的心态面对活动，自主地处理在活动中遇到的所有问题，自尊、自重，友善地对待队友、对手、志愿者、裁判和所有为活动付出辛劳的人，努力把自己培养成为有健全人格和健康心理的人。
7.3.2  参赛选手在上场后未经裁判允许，不可离开赛场区域。操作区具体尺寸以及布置形式可能根据活动场地情况进行微调。
7.3.3  队伍需在活动开始前至少 5 分钟到达对应活动场地，如果活动正式开始后仍未到场，取消该队伍本轮活动成绩。
7.3.4  在单轮活动中，若某队伍中的某位队友因迟到等原因未能在活动规定时间内到达活动场地，缺席一方的队友向裁判报备后可继续活动。
7.3.5  队伍需遵循活动精神，不得做出争吵或辱骂他人、发生肢体冲突、盗窃、破坏其他队伍机器人或其他物品、不遵守活动场馆行为准则等不文明行为，否则将由裁判委员会共同商讨，可作出取消活动资格的处罚。
7.3.6  队伍需具备安全意识，不得做出威胁己方队伍及其他人员安全的行为， 包含但不仅限于违规使用排插、使用明火、携带不安全物品进入活动场馆等行为。
7.3.7  在活动进行中，队伍指导老师及随队人员不得进入活动场地，不得在场外以任何形式干扰场上活动，若出现指导老师及随队人员指导队伍活动、干扰其他队伍活动等行为，裁判有权作出取消活动资格等判罚；若参赛选手在未经裁判允许的情况下私自与指导老师或随队人员联系，将被取消活动资格。
7.3.8  顶撞辱骂裁判、对裁判进行人格侮辱将被取消活动资格。
7.3.9  参赛选手的年龄需符合参赛要求，若有不符合要求者，一经发现或被举报，验证属实后，将被取消活动资格。
[bookmark: _Toc61273114]7.4、最终成绩
7.4.1 除含语音任务、犯规扣分会实时记录完成情况外，其余任务均在每轮计时结束时统计得分。两轮活动结束后，将两轮活动中的得分相加，作为最终成绩。
7.4.2 每个组按最终成绩排名，最终得分高的排名靠前。如果出现得分相同的情况，按如下顺序决定先后：
“高效撒播”任务得分高的排名在前；
任务用时少的排名在前；
7.4.3 总分最低为0分。
[bookmark: _Toc61273115]7.5、异常状态
7.5.1 重赛：主要原因可能是现场工作人员、系统、现场控制或场地本身的失误， 或由于不可抗力导致活动中断，经核实与商议后，由裁判长慎重决定是否重赛。由于队员的操作失误或电池电量不足造成的活动中断甚至终止，都不会进行重赛。
7.5.2  弃赛：队员应具有积极备赛的活动精神，如因自身原因或不可抗力因素未能参加当场场次的活动，需到现场签字确认或以其他方式告知组委会。
[bookmark: _Toc61273116]7.6、队伍申诉
7.6.1  活动结束后，若参赛选手对活动成绩有异议，当局裁判必要的解释无效后，裁判可在计分表备注栏上描述争议点所在，然后参赛选手到裁判长处进行登记说明， 此阶段活动结束后，组委会会对申诉进行反馈。
7.6.2  申诉要求：队伍申诉应按照规定的流程，在相应场次活动结束后（以计分表上记录的活动结束时间为准）的 10 分钟内提出，未能在赛后 10 分钟内到裁判长处提交的申诉，将被视为无效申诉且不予受理。
7.6.3  组委会不接受指导老师或随队人员的申诉。组委会有权在回避指导老师、随队人员的环境下和申诉选手进行沟通。
7.6.4  由于视频及图片拍摄角度等问题，在处理申述过程中，组委会不会参考任何人提供的活动视频及图片。






[bookmark: _Toc13383]优创未来人工智能工程挑战赛
高中组
一、人工智能知识与技能[image: ]
本项目综合运用了“自然语言识别”、“机器视觉应用”、“运动控制”“大数据应用”四大 AI 应用：
1、自然语言识别：自然语言识别是 AI 技术的一个重要研究领域。在飞机降落停机环节，类人型机器人通过自然语言识别处理，实现利用语音指令触发程序运行；在飞机位置转移过程中，通过语音合成 TTS 播报飞机实时状态，及时提醒机务相关人员做好保障工作。
[bookmark: 二、主题简介]2、机器视觉应用：机器视觉是将大量真实场景转化为图像信号，通过图像处理系统提取图片中物体的特征，然后基于特征信息完成模型的训练，进而利用模型可以实现对目标物体的精准预测。项目通过图像处理系统处理由摄像头获取的图像，然后调用训练好的预测模型数据，利用物体特征识别技术和图像分析技术，在机场内实时追踪飞机状态和位置，进而实现对飞机的精确引导；利用颜色识别技术，快速识别机场可用停机位；利用深度学习技术和调用训练模型，实现突发情况的精准判断和应急处理。3、运动控制：运动控制（MC）是自动化的一个分支，类人型机器人根据摄像头设备获取的图像信息进行控制决策，针对飞机不同的运行状态，控制身体各部关节伺服电机运行，做出具体指挥动作，进而引导飞机进行安全转移。
4、大数据应用：类人型机器人利用摄像头等设备采集数据，通过网络上传数据资料，借助云端服务器系统图像分析处理技术和人工智能算法支持，实现对不同类别飞行器的甄别，对机场突发状况的快速分析和精准施策。
二、主题简介
近几年来，人工智能理论和技术日益成熟，应用领域也不断扩大。研究范围包括了机器学习、自然语言理解、计算机视觉、自动程序设计、感知系统等多方面内容。人工智能项目旨在让学生了解人工智能领域的基础知识和主要算法，学习人工智能技术的应用案例，探索人工智能领域的奥秘。并且学生可结合自身的生活实际，初步实现自己的人工智能创意应用方案。
本届人工智能项目活动高中组项目主题为“智慧交通”。
[bookmark: 三、活动场地]通常情况下，飞机降落停机过程中，在停机线前几十米远处有一位信号员， 负责给飞行员发出信号，在停机线处有一位监护员，负责判断飞机何时采取制动， 并将给身后的信号员发出刹车信号。信号从监护员传到信号员再传给飞行员这期间飞机依然在向前滑动，信号存在延迟的情况。这时，飞机就有可能滑过或未滑到停止线处，当超过一定范围，廊桥无法停靠，还必须借助牵引车拖至正确的停机位置。为了避免以上情况出现，地面信号员要采用国际统一的指挥信号，并进行针对性的行业标准培训。飞行员要保证对准滑行线，减慢速度，并根据指挥信号及时控制飞机滑行状态。
近年来，国内外出现了多起由于不规范甚至错误的操纵导致地面机务人员伤、亡的事件。为避免悲剧的再次发生，人们希望从人工智能技术中找到解决问题的办法，而类人形机器人的出现为这一问题的解决带来了曙光。
参与活动的学生要扮演飞机驾驶员的角色，而类人形机器人充当引导飞机精准停机的信号员，类人形机器人通过机器学习和训练，充分利用目标识别、语音交互、运动控制、姿态调整等人工智能技术实现对飞机的精确引导。
三、活动场地
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场地图纸
1、场地尺寸：长 240cm，宽 150cm。
2、场地材质：PP 裱地板模。
3、起始位置：1 号降落位置或 3 号降落位置。
场地说明：
1、降落位置：在机场主跑道中线上有三个白色虚线圆角矩形框，编号为1、2、3，为飞机的随机降落位置。
2、停机位置：靠近机场大厅一侧的白色虚线圆角矩形框是飞机停机位置。
[bookmark: 四、活动规则](1)目标停机位：停机位置中有两个空着的停机位 A 和 B，为目标停机位。
(2)滑行线：白色虚线，其一端连接主跑道中线，另外一端连接目标停机位。
(3)临时停机位：在两个目标停机位之间有一个白色虚线圆形区域，该区域为飞机临时停机位。
(4)工作区：场地图纸上有“工作区”文字标注，包含文字标注的圆角矩形区域内即为工作区。
(5)休息区：场地图纸上有“休息区”文字标注，包含文字标注的圆角矩形区域内即为休息区。
活动场地光源照度稳定、WIFI 信号稳定、无明显磁场干扰。但由于一般活动场地环境的不确定因素较多，例如，场地表面可能有纹路或不平整，光照条件有变化，WIFI 带宽有限等。参与队伍在设计程序时应考虑各种应对措施。
四、活动规则
4.1活动说明
每轮评比活动开始前，抽取飞机降落位置序号 1 或 3。每轮评比活动持续时间为 3 分钟，每轮评比活动前有 2 个小时的编程调试时间。
4.2活动任务
（1）机场降落：本队学生需要在活动开始前将类人形机器人放置在场地中的“工作区”。当裁判发出“开始”指令后，本队学生将飞机模型放在本队抽取的机场降落位置处的虚线圆角矩形框内，启动类人形机器人工作程序（类人形机器人可以在裁判发出“开始”指令前上电运行，工作程序启动需要使用语音识别功能，例如听到“开始”语音指令后，需要回复“收到指令”，然后启动工作程序）。类人形机器人开始识别飞机模型，并根据识别结果播报飞机模型所在位置， 例如“飞机在 1 号降落位置”降落位置
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（2）跑道转移：类人形机器人根据识别结果，利用发光指挥棒（自行配备，不影响评分）发出指挥信号（重复动作 2 次及以上），学生根据指挥信号做出相应的飞机运行动作。所有指挥动作信号均以飞机驾驶员的视角为准，指挥者面向飞机，动作示例如下图。比如，如果飞机模型在 1 号位置，类人形机器人需要发出“向右转弯”指挥信号；如果飞机模型在 3 号位置，类人形机器人需要发出“向左转弯”指挥信号。本队学生根据指挥信号将飞机模型移动到 2 号位置，注意机头需指向滑行线。当识别到飞机模型完全进入 2 号位置，并且机头对准滑行线后， 类人型机器人需要发出“正常停止”指挥信号，本任务结束。
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向左转弯         	向右转弯
[image: ]	[image: ]
正常停止	        向前直行
（3）走向廊桥：在“跑道转移”任务完成后，飞机模型处于 2 号降落位置，类人形机器人能够根据识别结果，先播报“走向廊桥”语音，然后发出“向前直行”的指挥信号（重复动作 2 次及以上），学生根据指挥信号做出相应的飞机运行动作，将飞机移动到“临时停机位”。
（4）紧急情况： 类人型机器人拥有诸如“肢体动作”、TTS 语音、语音识别、机器视觉等人工智能技能，同时拥有多彩 LED 灯、音乐播放等功能。在飞机场的实际运营过程中，往往会发生一些紧急情况需要地勤人员及时处理。“紧急情况”环节会选取一种机场可能出现的情况，例如“火情突发”、“开关旋梯” 等突发情况，需要信号员（类人型机器人）指挥飞机做出应急动作。“紧急情况” 发生的地点为“临时停机位”，当飞机模型被移动到“临时停机位”时即可触发本任务，要求参与活动的队伍充分利用相关资源，实现活动现场公布的“紧急情况”规则要求的功能。
（5）停机入位：在飞机模型已成功停在“临时停机位”后，类人形机器人首先识别 A、B 停机位是否可用，其中，放有颜色卡（颜色随机）的停机位不可用，未放颜色卡的停机位为可用机位。颜色卡由裁判现场随机放置于 A 或 B 停机位区域，每队的每轮活动中，该位置都有可能变化。根据可用停机位识别结果， 类人形机器人发出指挥信号（重复动作 2 次以上），正确指引本队学生将飞机模型移动到可用停机位。这里需要类人形机器人首先播报“开始停机入位”语音， 然后根据识别结果发出指挥信号（“向右转弯”或“向左转弯”），学生根据指挥信号做出相应的飞机运行动作，最后根据识别结果自动播报“飞机停机成功”。
        
颜色卡	                       临时停机区域
（6）换岗休息：在完成“停机入位”后，类人形机器人根据实际识别结果首先播报“我的工作已完成”语音。类人形机器人走到“休息区”，并“蹲下”进入休息状态，本项任务结束。完成任务过程中类人形机器人需要以双足行走方式行进，并且是正向行走，若侧向行走则视为犯规，本项目不得分。类人形机器人在行走和“蹲下”过程中除下肢以外的其他身体部分接触到地面，则任务判定失败。
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工作区域	                休息区域
（7）现场任务：任务设置在“换岗休息”行进过程中，评分细则现场公布（活动组织方有权根据活动实际情况做出调整）。在活动调试开始后，活动组织方公布现场任务细则，提供人工智能工具（API 接口及使用说明），参与队伍需要根据规则，合理使用给定工具，现场调试和实验，最终完成任务。
4.3单轮得分说明
机场降落：本项任务共 20 分。类人形机器人能准确识别启动工作程序指令，例如“开始工作”、“启动程序”等，并且能回复“收到指令”语音， 得 10 分，否则得 0 分；能准确播报出飞机模型所在降落位置，得 10 分，否则得 0 分。跑道转移：本项任务共 20 分。类人形机器人能根据识别结果发出准确指挥信号（重复动作 2 次及以上），得 15 分，否则得 0 分；指挥信号发出后（抢拍不得分），本队学生根据指挥信号将飞机模型转移到 2 号降落位置，并且机头指向正确（指向滑行线），飞机完全在白色虚线矩形框内，类人形机器人识别后发出“正常停止”指挥信号，得 5 分，否则得 0 分。
走向廊桥：本项任务共 20 分，需要在完成“跑道转移”任务后进行，否则不得分。类人形机器人首先播报“走向廊桥”语音，得 5 分，否则得 0 分；
然后准确发出“向前直行”的指挥信号（重复动作 2 次及以上），得 10 分，否则得 0 分；指挥信号发出后（抢拍不得分），学生根据指挥信号将飞机模型转移到临时停机位置，类人形机器人识别飞机位置后播报语音，得 5 分，否则得 0分。
紧急情况：本项任务共 30 分，需要在完成“走向廊桥”任务后进行， 否则不得分。参与队伍需要根据现场公布的“紧急情况”规则要求，利用符合活动要求的软硬件，现场调试和实验，完成“紧急情况”规定的各项要求停机入位：本项任务共 30 分，需要在完成“紧急情况”任务后进行，
否则不得分。类人形机器人首先准确播报“开始停机入位”语音，得 5 分，否则得 0 分；然后类人型机器人根据判断可用停机位的位置, 发出指挥信号“向右转弯”或“向左转弯”（重复动作 2 次及以上），得 15 分，否则得 0 分；指挥信号发出后（抢拍不得分），学生根据指挥信号做出相应的飞机运行动作，将飞机模型准确停放在可用停机位，得 5 分，否则得 0 分；类人形机器人根据识别结果自动播报“飞机停机成功”语音得 5 分，否则得 0 分。
换岗休息：本项任务共 30 分，需要在完成“停机入位”任务后进行， 否则不得分。类人形机器人根据识别结果首先播报“我的工作已完成”语音，得10 分，否则得 0 分；然后走到“休息区”，并“蹲下”休息，得 20 分，行进过程中不得离开活动场地（双脚接触到活动场地外边线），不得碰撞机场大厅建筑物，不得踩踏场地中的“草坪”，否则得 0 分。其中，走到“休息区”任务只需要类人形机器人下肢接触到“休息区”区域即视为完成任务。
现场任务：完成现场任务得 60 分，得分细节详见现场得分细则。
器材要求：
（1）类人形机器人的外形必须由四肢、躯干和头（头部必须能实现左右转动，幅度大于等于 90 度）等几部分组成，移动过程中只能采用双足行走方式。
（2）类人形机器人必须具有多彩 LED 灯光、可拓展外接传感器功能、可拓展 GPIO 接口功能、视觉识别功能、语音识别功能和语音合成功能。
[bookmark: 五、活动过程]（3）类人形机器人必须有多任务操作系统，能够顺利完成人工智能程序的编写和运行。
（4）类人形机器人必须使用电池供电，活动评比期间禁止外接电源。
（5）类人形机器人编程语言不限，编程软件中不得有任何模块化的程序， 所有动作程序均需参与学生自行编写，参与学生必须能够解释其程序。
（6）在不影响正常评比的基础上，类人形机器人可进行个性化的装饰，以增强其表现力和高识别率。
4.4任务流程图
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五、活动过程
5.1报名条件
（1）每支队伍应由 2 名学生组成。
（2）学生应以积极的心态面对和自主地处理在活动中遇到的所有问题，自尊、自重、友善地对待和尊重队友、对手、志愿者、裁判和所有为活动付出辛劳的人，努力把自己培养成为有健全人格和健康心理的人。
5.2轮次
活动进行两轮，参与队伍在两轮活动之间可以调整类人形机器人和程序。
5.3入场检录
参加活动的选手不得携带 U 盘、手机等任何具有存储功能的设备进入场地。参与选手只能携带清空程序及所有参数的类人形机器人和装有中文版操作系统的电脑进入活动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。参加活动的队伍可携带不超过两个类人形机器人进入活动场地。
5.4抽签与准备
参与队伍通过抽签确定参加活动的先后次序。
活动顺序一旦排好不再改变；所有参与队伍必须按照规定的顺序进行活动评比；在第一轮活动评比全部结束后再开始下一轮。
现场编程和调试的时间是 2 个小时。编程和调试好的类人形机器人，由参与选手贴标记后，统一放置在组委会指定的位置。
在活动评比过程中，如检测到参与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活动资格。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。
5.5候赛
在活动正式开始时，即将参与活动评比的队伍才可以取走自己的类人形机器人参加活动评比。在规定时间内未到场的队伍将被视为弃权。参与队伍将自己的类人型机器人放入工作区。现场学生应抓紧时间做好程序启动前的准备工作。完成准备工作后，学生应向裁判示意。
5.6活动过程
同一时间内，每个场地只有一个队伍在场进行任务活动。
裁判确认学生已准备好以后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。学生听到裁判“开始”命令后方可启动类人型机器人的工作程序。在裁判发出“开始”命令前启动类人型机器人工作程序将被视为“误启动”并受到警告，发生三次警告即视为人为干预一次。类人型机器人一旦启动，就只能受其自带的程序控制，学生不得接触，否则按人为干预处理。
要求类人形机器人在 3 分钟的评比活动时间内，尝试完成所有任务以获得更多的分数，期间不会中断计时。
类人形机器人在完成任务过程中不得离开活动场地（双脚接触到活动场地外边线），不得碰撞“机场大厅”建筑物，不得踩踏场地中的“草坪”，除下肢以外的其他身体部分不得接触到地面，否则视为违规行为，本项任务判定为失败。
5.7活动动作
活动规定动作为类人形机器人手持发光指挥棒（自行配备，不影响评分）做出“向前直行”、“向左转弯”、“向右转弯”、“正常停止”等指挥信号，以及“正向行走”、“蹲下”等执行动作，还有需要按照规定完成语音交互的动作。类人形机器人在工作区时，双足必须位于工作区虚线框区域内，否则得分无效。类人形机器人在每项动作之间的切换，都由其自身判断自动运行，正常运行过程中不允许外部干预，否则判本次任务失败。
向前直行：双臂伸开，在肘部弯曲，从胸部高度向头方向上下挥动指挥棒。
向左转弯：伸开右臂和信号棒，与身体呈 90 度角，左手做出向前进的信号。信号挥动速度向驾驶员表示航空器转弯的快慢。
向右转弯：伸开左臂和信号棒，与身体呈 90 度角，右手做出向前进的信号。信号挥动速度向驾驶员表示航空器转弯的快慢。
正常停止：双臂和指挥棒完全伸开，与身体两侧各呈 90 度角，慢慢挥动指挥棒，举至头顶上方，直到指挥棒相互交叉并停顿 2-3 秒钟。 正向行走：身体正面前方，脚尖指向和身体移动方向相同。蹲下：两腿尽量弯曲，像坐的样子，但臀部不能着地。
5.8活动结束
队伍在完成一些任务后，如不准备继续或完成所有任务后，应向裁判示意， 裁判据此停止计时，作为此轮用时予以记录，结束活动；否则，等待裁判的终场哨音，吹响终场哨音后，学生应立即关闭类人型机器人的电源，不得再与场上任何物品接触。
裁判应该如实填写记分表并告知学生任务完成情况，并由学生签字确认。
5.9场地损坏
如果参与队伍故意破坏活动场地，该队将受到警告，严重者将取消其活动资格。
5.10场地恢复
在活动过程中，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。
5.11规定区域
[bookmark: 六、评比结果]指类人形机器人工作区域、行走区域、休息区域。
5.12飞机模型
由参加活动的队伍自行准备，要求飞机模型必须为喷气客机模型，尺寸要求在 24cmx24cmx10cm(长 x 宽 X 高)范围以内。禁止飞机机身有二维码、AprilTag 标志等辅助识别标志。
5.13发光棒
航空器地面指挥工具为发光指挥棒。所使用的指挥棒应确保在引导航空器滑入机位时机组清晰可见。发光指挥棒由参与活动的队伍自行准备和安装，不影响最终评分。
六、评比结果
6.1最终成绩
每轮得分=实际得分-罚分。
在活动中，每个参与队伍有两轮活动评比机会。最终成绩为两轮得分的总和。参与队伍的得分不能为负分，最低为零分。
参与活动的队伍按总成绩排名，最终得分高的排名靠前。如果出现得分相同的情况，用时少的排名在前。
6.2罚分
类人形机器人在活动场地上（从开始评比到评比结束），人为每触摸或干预一次，罚 10 分。
6.3取消活动资格
（1）如果超过 5 分钟后仍未到场，该队将被取消活动资格。
（2）不听从裁判的指示将被取消活动资格。
[bookmark: 七、附件]（3）学生在未经裁判允许的情况下私自与教练员或家长联系，将被取消活动资格。
（4）活动评比开始后，禁止使用遥控器或者手机遥控类人型机器人，一经发现当场取消活动参与资格

附件3-6
轮式机器人挑战赛
小学组、初中组、高中组
一、活动范围
活动人数：小、初、高每队限 1 至 2 名学生
指导教师：每队限报 2名指导教师
二、活动主题：建设太空空间站
三、活动说明
[image: ]
3.1活动场地与环境
场地地膜尺寸为 270*150cm，材质为 PU 布或喷绘布。白色引导线宽度为2cm-3cm，白色引导线末端标有任务模型摆放的位置(模型区)，位置用细线标出。但任务模型位置不是绝对的，模型位置、方向是可以变化的。场地有一个尺寸为 35*30cm 基地。
3.2活动形式
3.2.1现场活动展示：
各组别设置 2 轮进行活动，第一轮由各组别参加活动队伍总数抽取号码数，按抽取号码顺序，抽到 1 号的队伍与抽到 2 号的队伍进行对抗挑战，以此类推一一进行挑战活动。胜出的队伍为晋级名额准备下一轮活动。同时选取第一轮活动未晋级排名靠前的 2 至 3 支队伍参与第二轮的对抗挑战活动。
晋级第二轮对抗活动的队伍同样按照抽取号码顺序一一进行挑战活动。
每轮活动时间为：小学组 180 秒、初中组 240 秒、高中组240秒。
3.3组别任务
小学组、初中组、高中组：5+1+1 个任务，其中 5 个为基础任务，1 个为两队共同竞争挑战任务，1 个为自主返回基地任务。
3.4任务完成说明
· 机器设备从基地出发之后必须按照顺序依次完成各个任务，机器设备不可跳过顺序中的某一个任务（即机器设备需与每个任务的相关触发装置进行接触，否则视为跳过此任务，允许重启一次，第二次跳过则活动结束），不论任务得分情况。
· 机器设备不能超出活动场地（包括跑过对方场地）。
· 机器设备在完成共同竞争挑战任务“堆叠太空能源”之前，允许一次更换调整机器设备（不允许更换设备控制器），更换调整设备的位置在 A6 位置太空舱内进行更换。更换机器设备的前提条件是设备至少 3 个驱动轮垂直投影完全进入太空舱红色边缘外径。更换调整设备后设备在太空舱内再次启动进行完成“堆叠太空能源”任务。
· 完成任务顺序为：太空火箭发射——火箭固态燃料运输——清理轨道废弃卫星——方向识别——进入太空舱
· 共同争夺任务：堆叠太空能源。
· 返回基地
3.5任务得分说明
3.5.1太空火箭发射/20 分（方向固定，位置固定)
任务说明：机器设备通过推动在 A1 位置上的火箭使其到达发射位置任务完成标准：推动火箭任务模型到达发射高度并固定.
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	图 3.5.1-1	太空火箭初始状态
	图 3.5.1-2 太空火箭完成状态


3.5.2火箭固态燃料运输/20 分（方向固定，位置可变）
任务说明：机器设备将位于 A2 或 A3 位置的燃料储存仓模型里的固态燃料通过推动装置使固态燃料落入运输方框，并将固态燃料运输到 B1 区域，每运输回一个固态燃料得 10 分。
任务完成标准：设备通过推动动触发装置使固体燃料模型落入运输框，设备将运输框通过任意方式将运输框搬运到 B1 区域（固态燃料模型垂直投影须完全进入运输框内径，运输框任意部位垂直投影进入 B1 区域即可；否则不得分）。
[image: ]	[image: ]
     图 3.5.2-1                                  图 3.5.2-2
火箭固态燃料运输初始状态	            火箭固态燃料落入运输框状态
运输框须运至B1 区域，运输框任意部位垂直投影进入即可
3.5.3清除废弃卫星/30 分（方向固定，位置可变)
任务说明：机器设备一次性将两个在卫星轨道 C1、D1 或 C2、D2 位置上的废弃卫星清除到 A4 卫星脱轨位置，每清除成功一个卫星得 15 分。
[image: ][image: ]
图 3.5.3-1 废弃卫星任务完成状态		图3.5.3-1 废弃卫星任务未完成状态
任务完成标准：机器设备通过任意方式一次性将卫星任务模型清除到 A4 区域内，卫星任务模型垂直投影须完全进入A4 区域内径，否则不得分。 
3.5.4方向识别/30 分 （位置固定、方向固定）
任务说明:机器设备通过推动在A5位置上任务模型的推动机构，使“旋转器”落入观察区，机器设备须使用视觉传感器识别出“旋转器”正竖立面的方向，然后在旋转区做出与“旋转器”正竖立面上所示相同的旋转动作，旋转动作须完成两个 360°。
任务完成标准：
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图 3.5.4-1
	[image: ]
图3.5.4-2

	旋转器与机构的初始状态，旋转器左右两个面为转轴面，另外四个面分别有红、绿箭头。
	旋转器落入观察区状态


[image: ]
图 3.5.4-3
方向旋转坐标
3.5.5进入空间站/50 分（位置固定、方向固定）
任务说明：机器设备以侧方位进入 A6 位置的太空舱并语音播报“已完成进入太空舱”（25 分），然后机器设备须使用光电灰度传感器进行 F 区域的颜色识别并语音播报识别到的颜色（25 分），F 区域的颜色为红、黄、绿，在活动现场调试结束后由参赛队伍代表抽取其中一个颜色作为任务识别颜色。
任务完成标准：在机器设备进入太空仓过程中，设备必须以侧方位的方式进入太空舱、设备垂直投影未超出红色实线与虚线的外径的前提下（否则任务未完成）
（1）完成进入太空舱：语音播报“已完成进入太空舱”。
（2）使用光电灰度传感器进行F 区域的颜色识别并语音播报识别到的颜色。
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图 3.5.5-1
太空舱红色边缘外径尺寸 37*28 公分
3.5.6获取太空能源/60 分 （共同挑战任务）
活动调试前，场地 A7 区域内随意摆放若干个红色与黄色太空能源，活动调试结束后由队伍代表抽取确定太空能源摆放方案。各组别须完成任务如下：
小学组：两支竞争挑战队伍通过争取 A7 位置上的 7 个随机摆放的太空能源（4 个红色一次性纸杯，3 个黄色一次性纸杯；)，将太空能源通过任意技术方式移动到 B2 区域进“山”字形堆叠（太空能源垂直投影完全进入B2区域内径），下图为任务完成标准及得分标准示意图：
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图 3.5.6-1	    图 3.5.6-2
移动2个太空能源进入B2区域内，移动3个太空能源至B2区域内并完成“山”得30分（移动1个不得分）。字形堆叠，得60分。
初中组：两支竞争挑战队伍通过争取 A7 位置上的 9 个随机摆放的太空能源（5 个红色一次性纸杯，4 个黄色一次性纸杯；)，将太空能源通过任意技术方式移动到B2 区域进行“山”字形堆叠（太空能源垂直投影完全进入B2区域内径），下图为任务完成标准及得分标准示意图：
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图3.5.6-3
	[image: ]
图3.5.6-4

	移动太空能源至B2区域内并完成如图3.5-7-3或3.5-7-4 所示的“山”字形堆叠，得30分
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	图3.5.6-5移动太空能源至B2区域内并完成如图所示的“山”字形堆叠，得60分。


高中组：两竞争挑战队伍通过争取A7位置上的11个随机摆放的太空能源（6个红色一次性纸杯，5个黄色一次性纸杯；)，将太空能源通过任意技术方式移动到B2区域进行“山”字形堆叠（太空能源垂直投影完全进入B2区域内径），下图为任务完成标准及得分标准示意图。
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图3.5.6-5
	[image: ]
图3.5.6-6

	移动5个太空能源至B2区域内并完成如图所示的“山”字形堆叠，得30分。
	移动5个太空能源至B2区域内并完成如图所示的“山”字形堆叠，得60分。


3.5.7 机器设备自主返回基地/20分(加分任务）
任务说明:机器设备在至少完成 1 个“山”字形共同挑战任务情况下自主返回出发基地，机器人设备任何部位垂直投影进入基地即视为返回基地。
3.6部分任务小件
	[image: ]
固态燃料运输框模型
	[image: ]
固态燃料模型
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旋转器模型
	[image: ]
废弃卫星模型

	[image: ]
	太空能源模型:
杯口直径 7.5 厘米
杯底直径 5.3 厘米
杯高 8.6 厘米


四、机器人要求
4.1利用成品套装机器人加以改造或自行设计并制作的机器人均可参加，机器人的积木机械结构不得使用螺丝、轧带、胶水等固定方式，须使用插销方式固定。鼓励使用视觉传感器（摄像头）来实现颜色识别和巡线。
4.2机器人使用的电池电压不得超过9V，机器人在活动场地自主运行时使用的控制器不得超过 1 个、电机和舵机总数不得超过6个。
4.3机器人在出发区内的尺寸限制均为（长35cm、宽30cm、高35cm）以内，离开出发区后尺寸不作限制，重量不限。
4.4机器人启动和离开出发区完成其余任务的过程中不允许使用遥控器去控制和引导机器人的运行，学生须独立编写程序，让机器人按程序完全自主运行。
五、活动过程
5.1.1 机器人搭建与编程、测试程序都在活动区进行。活动队的学生队员经检录后方能进入调试区。裁判员有权对活动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。所有活动学生在调试区就座后，裁判员把现场任务得分说明及任务位置告知各活动队。
活动队伍应自带便携式计算机、维修工具、替换器件、备用品等。活动选手在调试区不得上网和下载任何程序，不得使用照相机等设备拍摄活动场地，不得以任何方式与指导老师或家长联系。
第一轮活动前有120分钟的设备调试时间（第二轮挑战活动设备调试时间为90分钟）活动队可根据现场环境修改机器人的结构和编写程序。
场地采用日常照明，活动队员可以标定传感器，但是活动组委会不保证现场光照绝对不变。准备时间结束前，各活动队应把机器人排列在调试区的指定位置封存。机器设备封存后未到活动开始时间队员不得接触机器设备。
5.1.2活动前准备上场时，队员领取自己的机器人，在裁判员带领下进入活动区。
在规定时间内未到场的活动队将被视为弃权。上场的活动学生队员，站立在基地附近。活动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。
到场的活动队员应抓紧时间（不超过 2 分钟）做好机器人启动前的准备工作，检查场地，检查模型是否恢复到初始状态。完成准备工作后，队员应向裁判员示意。
5.1.3启动裁判员确认活动队已准备好以后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。口令结束时，活动队员可按动按钮启动机器人。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）。活动过程只有一次启动机会，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）。
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。
活动过程中机器设备不得干扰另一方队伍的活动正常开展。
5.1.4裁判员填写计分表并告知活动队员得分情况。活动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调试区。
5.2队伍晋级与记分
5.2.1每场活动结束后，按完成任务的情况计算得分。完成任务的记分标准见第3节。
5.2.2活动必须按照章节 3.4 规定的顺序完成任务方可计分。
5.2.3队伍晋级评判条件标准为:
5.1.16基础任务中得分满分任务的分数之和+共同挑任务得分+自主返回基地任务得分，以上三种得分之和高的队伍晋级，总分数作为队伍排名比较。
5.2.4当出现两支队伍以上三种得分之和并列时：
· 总分数高的晋级
· 以上条件并列时，活动用时少的队伍晋级
· 以上条件并列时，活动过程未重启设备的队伍晋级
5.3犯规和取消活动资格
5.3.1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，不重新计时。第 2 次误启动将被取消活动资格。
5.3.2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活动资格。
5.3.3不听从裁判员的指示将被取消活动资格。
5.3.4活动队员在未经裁判长允许的情况下私自与指导老师或家长联系，将被取消活动资格。
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轮式挑战赛记分表

	
场地座位号
	
	
队伍编号
	
	
第	轮

	队名
	
	组别
	

	事项
	分值
	数量
	得分

	发射太空火箭
	推动太空火箭使其到达发射位置固定
	20
	
	

	火箭固态燃料运输
	
将固态燃料运输至燃料储存仓，每个/10 分
	
20
	
	

	
清除废弃卫星
	
将废弃卫星清除到 A4 卫星脱轨位置，每个/15 分
	
30
	
	

	
方向识别
	完成方向与“旋转器”正竖立面相同方向的 2 个
360°旋转动作
	
30
	
	

	

进入空间站
	成功进入空间站(设备未压黄线、未超出红色线外径）并播报语音
	
25
	
	

	
	
颜色识别(设备未压黄线、未超出红色线外径）
	
25
	
	

	
获取太空能源
	将太空能源移动到 B2 位置上的能源接收站红色每个/10 分
	
60
	
	

	
返回基地
	
机器设备在完成 3 个共同挑战任务后，自主返回基地
	
20
	
	

	总分：
	用时：

	是否晋级
	


裁判员： 	计分员： 	
活动队员： 	裁判长： 	
数据录入： 	


附件3-7
AI技能实践比赛
一、项目说明
基于人工智能技术（AI），面向传统劳动或生产方式的真实场景应用，以应用性的项目学习形式开展，在实际生活生产中发现问题，通过AI赋能提高生产与劳动效益，进行实际场景和方案设计，形成问题解决的项目案例。项目旨在培养学生项目化学习能力与实践能力。如：水果识别与分拣装置、中草药辨别与抓药装置等。作品须是基于真实场景的应用装置，须由项目组亲手制作。
1.1活动组别：小学组、初中组、高中（中职）组。
1.2参与人数：每队3-4名学生（每支队伍所有学生需为同一学段）。
1.3指导教师：每队1-2名指导教师。
2、 活动背景
2.1主题内容：主题“种植或养殖”“非遗传承”“未来学校”三选一。体现应用人工智能技术在植物种植与动物养殖过程中、或在实践传承制作非遗手工艺等制作过程中、或在学校与课堂教学智能化管理等过程中发挥的作用。内容要基于真实情景问题驱动，以项目化学习的形式开展，体现实践过程，详细描述人工智能技术在实践过程中的应用方式，并指出具体解决了哪些问题，效果怎么样，未来继续研究的方向等。
3、 报名与作品提交材料
3.1活动报名表：在线填报、打印、贴照片、盖章后扫描为PDF格式文件（见附件3-1）。
3.2项目报告书：格式及要求详见下文。
3.3介绍视频：视频必须由学生出镜，强调劳动实践应用场景及实践全过程，而不是简单的功能演示。包括如下内容：
（1）劳动实践应用场景介绍。
（2）劳动实践案例具体内容及过程简述。
（3）劳动实践完整过程。
（4）人工智能工具（作品）的应用演示及功能讲解。
（5）后续改进研究方向。
视频编码格式为H.264，文件格式为MP4,大小不超过400MB。视频时长10分钟以内，包含5分钟以内的项目报告说明及实践的完整过程，5分钟以内的作品应用演示及软硬件介绍。
3.4其他支撑材料
（1） AI技术包。技术包应包括利用人工智能现有工具（或自行设计制作、改良的工具作品）数据采集、训练、建模等机器学习及应用过程的内容。小学组可只提供采集的数据内容。
（2）过程性材料。如：笔记、过程性的视频、照片、作品专利情况、作品获奖证明等。
4、 评审指标
4.1项目化劳动实践（70分）
4.1.1报告书实践过程项目化体现（30分）
（1） 驱动性问题：是否涵盖可转化为应用、可思辨、可引导进一步探究且跨学科的首要问题，包括大概念，并使学习主题情景化。
（2） 问题探究
①是否针对驱动性问题开展了一系列科学探究；
②设计的探究活动是否合理；
③是否得出系统的科学探究结果。
（3）提出方案
①是否呈现完整的方案；
②方案内容是否解决了驱动性问题；
③方案内容是否包括成本分析等与有效性相关的内容。
（4）方案实现
①方案实现过程中的工作是否由学生深入参与完成；
②是否有设计图纸等方案作品生成的过程证据；
③是否存在若干版本的方案作品，存在迭代过程。
（5） 反思评价
①对知识、理解和关键能力的评价；
②对活动进一步开展的反思。
4.1.2劳动过程及劳动素养体现（40分）
（1）劳动过程
①真实开展：申报材料是否提供开展劳动的场所名称、照片视频资料；
②周期开展：申报材料是否提供开展劳动的具体日期、照片视频资料、日志记录。
（2）劳动素养
①知识与技能：学生是否通过参与劳动，使自己的某一项或几项劳动能力得到提升，或获得新的劳动能力。是否形成良好的劳动习惯；
②情感态度价值观：学生是否树立自觉自愿、认真负责、安全规范的劳动观念，养成坚持不懈、吃苦耐劳的劳动精神。
（3） 劳动意义
①是否描述作品在劳动效率和质量提升或非遗传承方面的表现；
②是否进行采取新方案劳动前后效果差异的分析。
4.2技术应用（30分）
4.2.1科学性与实用性(15分）
（1）科学性：符合基本的科学原理，能够体现学生对于科学规律的应用。
（2）创新性
①能够体现出对现有劳动工具的改进或创造，能够在结构、技术等方面进行创新；
②若主题是非遗传承，能够体现出对非遗项目制作或使用环节的创新。
（3）实用性：体现在效率和性价比两方面。效率指相比于现有劳动方式，能够显著提高劳动效率；性价比指制作成本经济。
（4）真实性
①体现在两方面，一方面案例解决了真实的问题。另一方面学生作为主体完成案例的设计、制作、测试、改进等主要过程；
②若主题是非遗传承，利用的AI技术，应当能够给非遗传承带来发展，而不是破坏非遗项目的完整性，强行使用技术。
4.2.2技术性（15分）（可使用自主开发或现有应用方式）
（1）自主开发
学生在使用人工智能工具（作品）时，每个环节的参与程度。环节包括：采集数据；标注；数据处理；训练；推理预测。
（2）已有应用
对传感器、自动化设备，或他人开发的AI功能的合理使用。能够明白传感器、自动化设备，或他人开发的AI功能的工作原理，并准确表达。
（4） 若主题是非遗传承，能够在非遗传承中的某些步骤或环节中使用信息技术、AI技术，来优化对非遗的传承过程。






	科创智造类报名表

	作品名称
	

	作品所属项目
	□AI劳动实践案例      □自动化装置      □创意智造  
□人工智能-创意应用    □人工智能-优创未来 

	所属地区
	广东省        市        区（县）

	组别
	小学组　　初中组　　高（职）中组

	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

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	指导教师
	性别
	身份证号码
	职务/
职称
	所在单位
(按单位公章填写)

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	联系
方式
	手机号码
	队员：              指导教师：

	
	电子邮箱
	队员：              指导教师：

	原创声明：确认本作品为本人（团队）的原创作品，不涉及和侵占他人的著作权；同意作品出版权等公益性应用权属广东省中小学科技劳动教育实践活动组委会。
	同意     不同意

	共享说明：如果参加现场活动，是否同意在广东省教育厅所属相关网站上共享相关活动视频等资料？
	同意     不同意

	出版说明：如果在活动中获奖，是否同意相关活动视频等资料制成集锦共享或出版？
	同意 　　不同意

	（照片粘贴处）

	队员签名：


注：未满16周岁中小学生，按户口本身份证号码填写。
我（们）在此确认并承诺，已仔细阅读活动指南及项目相关要求，了解其含义并将严格遵守。

指导教师签名：
单位公章：
                           年        月        日


















AI技能实践案例项目


报告书


学校名称：                      （盖章）
团队成员：                              
申报日期：                              





2022年9月
一、案例介绍
	案例名称
	

	项目主题
	种植或养殖         非遗传承       未来学校  

	案例中应用的技术
	人工智能技术
	（填写详细内容）

	
	其他技术
	（填写详细内容）

	案例简介
（300字以内）
	


二、案例描述
	劳动实践案例基本信息
	劳动实践地点
	

	
	劳动实践周期
	

	
	参与人及分工
	姓名
	分工

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	劳动实践过程
	劳动实践日志格式
（需另附完整劳动实践过程中记录的全部日志）
	日期：
参与人：
阶段：
详细内容；

	
	发现的问题
（填写全部发现的问题，可自行增加行数）
	1
	

	
	
	2
	

	
	
	3
	

	
	
	4
	

	
	聚焦的驱动性问题
	

	
	问题探究
（拆分并填写全部关键点，可自行增加行数）
	驱动性问题的关键点
	针对关键点开展的探究内容

	
	
	1
	

	
	
	2
	

	
	
	3
	

	
	
	4
	

	
	
	5
	

	
	
	问题探究收集的代表性资料展示：

	
	提出方案
	对应驱动性问题的解决方法
（拆分并填写全部关键点，可自行增加行数）
	驱动性问题的关键点
	针对关键点的解决方法

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	方案选择应用的技术及技术介绍
	

	
	
	方案介绍
	

	
	方案实现的过程
	设计过程
	

	
	
	测试过程
	

	
	
	优化过程
（如无可不填）
	

	
	反思与评价
	实施方案前的劳动情况描述
	

	
	
	实施方案后的劳动情况描述
	

	
	
	方案存在的问题
	

	
	
	针对方案的后续优化设想
	


[bookmark: _Toc20467][bookmark: _Toc17608]

附件3-8
AI无屏编程挑战赛
[bookmark: _Toc58374865]1、关于“无屏编程”
无屏编程，即实物编程，在图形化编程语言的基础上，将屏幕中的代码块实物化，封装到带有特定图案或标识的实物模块当中。这些实物模块被赋予不同的属性或功能，如函数、变量、逻辑、传感器等。它们可以通过不同的堆叠方式表达程序逻辑，并对指令做出响应。这种基于现实世界的编程方式的出现，为教育者解开了诸多环境和工具上的限制，为低龄学习者的编程活动提供了更大的探索空间。
学龄前、及低年级小学生还能参加由工业和信息化部教育与考试中心、中国电子教育学会和中国工信出版传媒集团开展的信息技术人才培养项目中的“青少年无屏编程水平测试”，获得相应的等级证书。
[bookmark: _Toc58374866]2、赛项主题及故事背景
此次赛项设计从低龄学生的年龄特点和认知心理出发，涵盖了程序入门、程序结构、程序设计及综合应用等方面的知识，从无屏化角度出发，进行评价，集创新、体验、项目等形式为一体，契合学生富有好奇心和创造力的天性，进而培养学生对编程知识的学习兴趣，形成正确的思维方式和学习习惯。
本届AI无屏编程挑战赛项目主题为“迷宫寻宝之旅”。
参赛选手需要通过无屏编程，帮助小Q机器人在迷宫场地中顺利行驶，并找到出口处的宝箱。沿途设有额外得分物（金币）、能量补给站（电池）、以及触发扣分点（炸弹区），开启宝箱的钥匙将随机放置在迷宫的任意位置，以此增强比赛的刺激性、趣味性与竞争性。
[bookmark: _TOC_250019][bookmark: _Toc58374867]3、参赛要求
[bookmark: _TOC_250018]每个参赛队伍由1名参赛选手（年龄要求：5-7岁）和1名指导老师组成，1名指导老师最多可指导4个参赛队伍，每名参赛选手使用一台AI无屏机器人，以无屏编程的方式独立完成任务。
[bookmark: _Toc58374868][bookmark: _TOC_250017]4、比赛内容
[bookmark: _Toc58374869]4.1、比赛场地说明
下图中为比赛场地迷宫的布局参考图形，共划分为4个比赛区域（蓝区A8-E5、红区J8-F5、黄区A1-E4、绿区J1-F4），每场比赛由4名参赛选手分别在各自区域同时进行。为确保比赛公平性，4个比赛区域的迷宫均为对称布局（4行5列，共20 个格子，格子尺寸：9.3cm*9.3cm），机器人为入口，宝箱图标处为出口。红色线为迷宫墙壁，具体迷宫线路布局以比赛当天场地为准。
下图为比赛场地参考示意图，仅供规则讲解说明、赛前模拟训练使用。正式比赛的场地地图将在比赛当天现场公布。
[image: ]
比赛场地参考示意图

[bookmark: _Toc58374870]4.1.1、场地图纸材质
比赛场地图纸材质为PP裱地板膜。 
[bookmark: _Toc58374871]4.1.2、比赛场地尺寸
比赛场地尺寸为：长110cm，宽90cm。
[bookmark: _Toc58374872]4.1.3、启动区域
比赛场地上坐标A8为蓝区的启动区、8J为红区的启动区、A1为黄区的启动区、J1为绿区的启动区，AI无屏机器人在等待启动时，任意部分的垂直投影不可超出此正方形区域，并且初始方向需与地图上机器人图标眼睛的朝向一致。如没有按要求摆放机器人初始位置，扣5分。

[image: ]  [image: ]  [image: ] [image: ]
启动区示意图
[bookmark: _Toc58374873]
4.1.4、终点区域
比赛场地上的“宝箱”图标所在格子为终点区域，坐标E5为蓝区的终点区、F5为红区的终点区、E4为黄区的终点区、F4为绿区的终点区。AI无屏机器人最后需停在终点区域的格子内，可获得10分。如在比赛规定的最长时间内，机器人没能达到终点区域，则不能获得此处的10分。
	[image: 1663838764710]

	终点区域示意图


[bookmark: _Toc58374874]
4.1.5、迷宫墙壁说明
场地上单元格子之间有白色间隔/红色迷宫墙壁，宽度为0.7cm。
[image: 1663839844192]
间隔示意图
[bookmark: _TOC_250016][bookmark: _Toc58374876]4.2、场地道具及计分说明
场地上共设置有5处场地道具，5处场地道具分别为：金币一枚、能量补给站（电池）、金币两枚、炸弹一枚、钥匙一把。其中钥匙的摆放位置为随机空白格子，由选手在比赛开始前所抽签决定，由裁判将钥匙卡片粘贴在场地相应坐标位置上。
[image: ]
场地道具摆放示意图（参考）

参赛选手不要过分依赖自行训练时的场地模型位置，应以赛场现场为准。

[bookmark: _Toc58374877]4.2.1、金币得分（+15分）
每一枚金币为5分，每个比赛区域金币得分区总共最高得分为15分。
AI无屏编程机器人在行驶过程中，经过地图上金币得分区域即为成功得分。若机器人重复经过同一处金币得分区，则不重复计算得分。
[image: 1663840338472]        [image: 1663840374993]
（5分）              （10分）
金币得分区域示意图
[bookmark: _Toc58374878]4.2.2、能量补给站（+15分）
	AI无屏编程机器人在行驶过程中，经过地图上能量补给站区域即可成功获得15分。若机器人重复经过，则不重复计算得分。
[image: 1663840733058] 

	能量补给站区域示意图


[bookmark: _Toc58374879]4.2.3、炸弹区（-10分）
AI无屏编程机器人在行驶过程中，一旦经过地图上炸弹区域，扣10分。若机器人重复经过，则不重复计算得分。
	 [image: 1663841371397]

	炸弹区域示意图


[bookmark: _Toc58374880]4.2.4、宝箱钥匙（随机任务）
	拾取宝箱钥匙为随机任务，钥匙的摆放位置为地图上任意一个没有道具、图标的空白格子。选手在比赛开始前统一在裁判处抽签决定各自比赛区域的钥匙摆放位置，由裁判将钥匙卡片粘贴在场地相应坐标位置上。
AI无屏编程机器人在行驶过程中，一旦经过地图上宝箱钥匙区域即视为成功拾取钥匙，可获得10分。若机器人重复经过，则不重复计算得分。若参赛选手的机器人没有经过钥匙区域，直接到达终点宝箱区域，则不能获得此处的10分。
 [image: 1663843583197]

	宝箱钥匙区域示意图


[bookmark: _TOC_250015][bookmark: _Toc58374888]4.3、比赛任务介绍
每场比赛总时长为 240秒（4分钟）。要求AI无屏机器人在规定时间内尽可能快且尽可能多地完成任务、经过得分区域，获得最高得分60分。
计时结束，根据AI无屏机器人行驶过程中所完成的任务情况、经过的区域，以及编程方式计算比赛总得分。
[bookmark: _Toc58374889]4.3.1、每场比赛最终得分统计
·得分项：经过金币得分区2个（最多+15分）、经过能量补给站（+15分）、拾取钥匙（+10分）、到达宝箱终点处（+10分）
·扣分项：启动区的机器人初始位置摆放方向错误（-5分）、经过炸弹区（-10分）
·编程方式：分段式编程+5分、连贯式编程+10分
每场比赛最终得分为本场比赛所有已完成的任务得分之和，计算公式：
每场比赛最终得分 = 得分项 - 扣分项 + 编程方式得分。
[bookmark: _Toc58374890]4.3.2、任务描述
[bookmark: _TOC_250011][bookmark: _Toc58374901]有固定的启动区、终点区，通过无屏编程操控AI无屏机器人在迷宫布局场景中，从启动区顺利行驶至终点区即可。场地内的任务、道具得分点没有指定的完成顺序，参赛选手可根据各自策略自行选择任务与路线，“宝箱”任务（终点区域）为比赛的最后一个任务，到达此区域意味着比赛结束。比赛结束后，裁判提示比赛结束，计时停止，参赛选手应立即停止AI无屏机器人并离开场地范围，等待裁判确认比赛成绩。或比赛时间达到规定的最大时长5分钟，自动视为比赛结束，若此时比赛结束后机器人仍在运动，运动中完成的任务不计算得分。
连贯式编程：比赛开始，参赛选手经过观察场地地图、思考、选择、判定策略路线后，一次性输入所有的指令，让AI无屏编程机器人执行连续指令，从启动区出发到达终点“开启宝箱”，途中经过任务的分区域，但是无需在中途再次给机器人输入指令，即为连贯式的编程方式。
分段式编程：比赛允许参赛选手在比赛开始后，先逐一输入到达第一处任务得分点的指令，然后机器人执行到达任务区域。随后选手继续通过输入新的编程指令，让机器人行驶至下一个目标地点，如此类推直至比赛结束，即为分段式的编程方式。
5、赛事规则
[bookmark: _TOC_250010][bookmark: _Toc58374902]5.1、AI无屏机器人器材要求
本赛项不指定参赛机型，必须符合没有电子显示屏幕、没有遥控器控制的这两个基本条件，并且所选用的AI无屏机器人需要满足以下参数要求：
	AI无屏机器人参数信息

	使用时长
	>=4小时

	尺寸大小
	长宽高不超过80mm*80mm*70mm

	机器人可执行的指令动作
	必须有前进、后退、左转、右转，
且机器人执行前进或后退一个指令的行驶距离为10cm

	输入电压电流
	5V 2A

	电池容量
	1500 - 2000mAh

	传感器
	OID光学识别传感器

	工作温度
	0℃ - 40℃

	储存温度
	-10℃ - 55℃



[bookmark: _Toc58374903]5.2、比赛规则
[bookmark: _Toc58374904]5.2.1、启动规范
[bookmark: _Hlk38306562]启动时，AI无屏机器人的垂直投影需要完全在启动区域格子内，并且初始方向需与地图上机器人图标眼睛的朝向一致。如没有按要求摆放机器人初始位置，扣5分。选手可在裁判宣布开始之前将AI无屏机器人电源开启。裁判确认各队伍选手已准备好后，将发出“3、2、1，开始”的倒计时启动口令。随着倒计时开始，选手可以慢慢靠近AI无屏机器人，听到“开始”命令的第一个字起，选手可以开始进行指令编程，使机器人在迷宫地图中行驶完成任务得分，最终停在宝箱终点区域。在裁判发出“开始”命令前触碰启动AI机器人将被视为“误启动”并受到警告和处罚（扣5分）。
[bookmark: _Toc58374905]5.2.2、重启规则
在比赛过程中，机器人在运行中如果出现故障或碰到迷宫墙壁等障碍物需要重回启动区，参赛选手可以向裁判申请重启，得到裁判同意后，可以将机器人拿回初始启动区，并记录一次“重启”，重启前机器人已完成过的任务得分均有效。
每场比赛中，每个队伍不限制重新启动的次数，但是裁判会记录每队在此场比赛中重新启动的次数。
[bookmark: _Toc58374906]5.2.3、机器人运行
AI无屏机器人在运行过程中，必须是通过无屏编程操控运行，不得通过遥控等方式进行控制，若发现则直接丧失比赛资格。
AI无屏机器人必须在参赛选手各自的比赛场地区域内（20个格子）行驶，不可跨越至其他选手的比赛区域，若有则需重回启动区。
AI无屏机器人在行进时，若出现AI无屏机器人两侧脱离格子区域，或出现偏离（非水平或垂直路线运行），则视为脱离路线，需重回启动区。
[bookmark: _Toc58374907]5.2.4、停止计时
若参赛队伍未用完300秒的比赛时间，则比赛用时以最后一关到达终点处“开启宝箱”并停下的用时为准。
[bookmark: _TOC_250008][bookmark: _Toc58374910]5.3、参赛选手规则
5.3.1、参赛选手应以积极的心态面对比赛，自主地处理在比赛中遇到的所有问题，自尊、自重，友善地对待对手、志愿者、裁判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。
5.3.2、参赛选手在上场后未经裁判允许，不可离开赛场区域。操作区具体尺寸以及布置形式可能根据比赛场地情况进行微调。
5.3.3、 参赛队伍需在比赛开始前至少 5 分钟到达对应比赛场地，如果比赛正式开始后仍未到场，取消该队伍本场比赛成绩。
5.3.4、参赛队伍需遵循赛事精神，不得做出争吵或辱骂他人、发生肢体冲突、盗窃、破坏其他队伍机器人或其他物品、不遵守比赛场馆行为准则等不文明行为，否则将由组委会共同商讨，可做出取消比赛资格的处罚。
5.3.5、参赛队伍需具备安全意识，不得做出威胁己方队伍及其他人员安全的行为，包含但不仅限于违规使用排插、使用明火、携带不安全物品进入比赛场馆等行为。
5.3.6、在比赛进行中，队伍指导老师及随队人员不得进入比赛场地，不得在场外以任何形式干扰场上比赛，若出现指导老师及随队人员指导队伍比赛、干扰其他队伍比赛等行为，裁判有权做出取消比赛资格等判罚；若参赛选手在未经裁判允许的情况下私自与指导老师或随队人员联系，将被取消比赛资格。
5.3.7、顶撞辱骂裁判、对裁判进行人格侮辱将被取消比赛资格。
5.3.8、参赛选手的年龄需符合参赛要求，若有不符合要求者，一经发现或被举报，验证属实后，将被取消比赛资格。
[bookmark: _Toc58374911]5.4、最终成绩
5.4.1、每场比赛结束后，按实际情况计算本场得分，最终得分 = 得分项 - 扣分项 + 编程方式得分
5.4.2、每个参赛选手按最终成绩排名，最终得分高的排名靠前。如果出现得分相同的情况，按如下顺序决定先后：
用时少的排名在前；
重启次数少的排名在前。
[bookmark: _Toc58374912]5.5、异常状态
5.5.1、重赛：主要原因可能是现场工作人员、计时系统、现场控制或场地本身等原因，或由于不可抗力导致比赛中断，经核实与商议后，由裁判长慎重决定是否重赛。由于参赛队员的操作失误或电池电量不足造成的比赛中断甚至终止，都不会进行重赛。
5.5.2、弃赛：参赛队员应具有积极备赛的竞赛精神，如因自身原因或不可抗力因素未能参加当场场次的比赛，需到现场签字确认或以其他方式告知组委会。
[bookmark: _Toc58374913]5.6、队伍申诉
5.6.1、比赛结束后，如果参赛选手对比赛成绩有异议，当局裁判必要的解释无效后，裁判可在计分表备注栏上描述争议点所在，然后参赛选手到裁判长处进行登记说明，此阶段比赛结束后，组委会会对申诉进行反馈。
5.6.2、申诉要求：队伍申诉应按照规定的流程，在相应场次比赛结束后（以计分表上记录的比赛结束时间为准）的10分钟内提出，未能在赛后10分钟内到裁判长处提交的申诉，将被视为无效申诉且不予受理。
5.6.3、组委会不接受指导老师或随队人员的申诉。组委会有权在回避指导老师、随队人员的环境下和申诉选手进行沟通。
5.6.4、由于视频及图片拍摄角度等问题，在处理申述过程中，组委会不会参考任何人提供的比赛视频及图片。












附件3-9
小维人工智能工程挑战比赛
[bookmark: _Toc2063]“大湾区智慧物联”挑战赛
1.赛事介绍
1.1 赛事概述
2019年2月18日，中共中央、国务院印发《粤港澳大湾区发展规划纲要》。推进粤港澳大湾区建设，是以习近平同志为核心的党中央作出的重大决策，是习近平总书记亲自谋划、亲自部署、亲自推动的国家战略，也是推动“一国两制”事业发展的新实践。按照规划纲要，粤港澳大湾区不仅要建成充满活力的世界级城市群、国际科技创新中心、“一带一路”建设的重要支撑、内地与港澳深度合作示范区，还要打造成宜居宜业宜游的优质生活圈，成为高质量发展的典范。以香港、澳门、广州、深圳四大中心城市作为区域发展的核心引擎。
本届竞赛的主题为“大湾区智慧物联”，各支队伍围绕本次活动主题，选择适合自己的结构功能，并设计制作机器人来完成在大湾区中的经济文化交流，以对大湾区各市的共同发展做出贡献。
希望通过在青少年群体中普及智能硬件、机器人、工程设计等相关知识，培养青少年的创意思维和程序思维，锻炼青少年的创造能力、解决问题和团队合作的能力。
1.2 参赛队伍要求
1.2.1 比赛为团体赛，每个参赛队伍由 2 台机器人及其组件， 2~3 名参赛选手、2名指导老师组成，1名指导老师可指导多个参赛队伍。
1.2.2 参赛选手为二~五年级，指导老师需年满 18 周岁。
1.2.3 每位选手限参加一个赛项一个组别的比赛，严禁重复、虚假报名。
1.3 硬件要求
1.3.1 机器人的规格要求
1）机器人尺寸要求：尺寸不得超过 300mm（长）x250mm（宽）x250（高）
2）电子部分要求：①主控芯片：Atmega 328p；
②工作电压：5V-9V；
③每台机器人最多安装 4 个电机，额定电压：DC6V,无负载速度：312RPM±10％或 200RPM± 10％
④每台机器人最多安装 2 个舵机，工作电压：4.8V-5VDC,工作电流 80-100ma，极限角度： 360°，扭力 1.3-1.7kg/cm。
⑤无线控制：仅限使用一个蓝牙手柄与机器人进行通信。
⑥其它部分：可以使用如下材料自制零件：3D 打印件、瓦楞纸、木头、亚克力板以及橡皮筋等。
2.比赛场地与环境
2.1 场地说明
本赛项的比赛场地为 270*230cm 的矩形区域，材质为 PU 布或喷绘布，地图主要由以下几部分组成：
[image: IMG_256]
1）机器人出发区：尺寸为40x40cm，场上共有4个出发区（上方为 A 区，下方为 B 区）。
2）广州：交互物资以及城市资源存放点，交互物资存放于广州区域两侧，共有20个交互资源；城市资源存放于广州区域中央，共有5个城市资源。
[image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256][image: IMG_256]
3）红蓝双方城市区域：红方为珠海、澳门、中山，蓝方为深圳、香港、东莞，各城市区域用于存放城市资源。
4）城市连接通道：红方为港珠澳大桥，蓝方为深中通道，连接通道中央为物资交互点。
5）物资转运区：横琴以及宝安初始状态会各存放2个物资。
2.2 物料说明
1）智能交互物资：尺寸为 3.5x3.5x3.5cm 的正方体 EVA 物块。
[image: ]
2）城市资源：尺寸为 5.5cm*17cm 的黄色瓶子。
[image: ]
2.3 赛场环境
机器人比赛场地为冷光源、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，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。
[bookmark: _TOC_250005]3.机器人任务及得分
3.1 大湾区智能交互
双方机器人从各自的A区以及B区同时出发，遥控控制机器人前往广州搬运物资至港珠澳大桥（红方）或者深中通道（蓝方）形成物资的中转交互，其中横琴（红）以及宝安（蓝）初始会存放部分物资可供搬运。每次最多只能搬运2个资源，时间限时为2分钟。
	任务细则
	分数

	每个物资
	5~15分


说明：
1.每个物资的成功搬运需要其正投影在对应区域内，不得压线，压线则该资源不得分。
2.若物资位于地面上，则每个物资为5分；若将资源进行堆叠，则第二层每个资源为10分，第三层每个资源为15分。
3.在搬运过程中机器人（车身正投影）不得进入对方机器人的城市区域，违者警告一次，若进入对方城市区域并碰到资源块，则失去比赛资格，判定对方队伍胜利。
4.在该任务中，若因选手导致城市资源的瓶子倒下，警告一次。然后裁判会暂停比赛，将城市资源恢复原状，并将机器人放回对应的出发区，完成上述操作后，重新开始比赛。
5.机器人一次搬运不得超过2个资源（机器人的机械手正投影离开广州视为成功搬运），违者警告一次，并且裁判会暂停比赛，将犯规的机器人放置回对应的出发区，将资源恢复原状。
6.该任务结束的判定：2分钟时间结束。
7.机器人不得进入对方城市区域，违者警告一次。
8.机器人在城市区域外需沿城市连接线运动，若机器人的正投影脱离连接线或脱离城市区域，警告一次，并且裁判将犯规的机器人放置回对应的出发区。
3.2 城市资源投递
双方机器人前往广州运输城市资源前往各自城市区域，时间限时为2分钟。
	任务细则
	分数

	每个城市资源
	10 分


说明：
1.城市资源成功运输的判定:①瓶子底部在城市区域内，不压线，压线只能得5分。
②瓶子站立。
2.每个城市区域有且仅能放置一个城市资源瓶子，若一个城市区域存放多个瓶子，则所有瓶子均不算分。区域内瓶子状态无论是成功运输与否，只要在城市区域框线内瓶子数量多于一个，则均不得分。
3.在该任务中，若在场上将瓶子碰倒，则视为对方队伍成功搬运，加10分；若瓶子已经站立在己方（对方）城市区域内被对方（己方）机器人碰倒，则己方（对方）队伍除了成功搬运得分外，再加10分。
4.该任务结束的判定：2分钟时间结束或机器人无正在搬运的瓶子，并且城市区域外，场内无站立瓶子。
4.赛制与计分说明
比赛采用积分赛的形式：
1） 首先先将所有参赛队伍两两进行比赛，角逐胜者，胜者记2分，平局记1分，败者记0分。
2）通过总积分进行排名，若赛局积分相同，则根据每轮比赛总得分之和进行排名。
[bookmark: _TOC_250003]5.比赛流程
5.1比赛日程安排
具体时间及流程安排以赛事组委会于赛前输出的赛事秩序册通知为准。
5.2参赛报到
5.2.1 所有通过报名系统确认参赛且被告知获得参赛资格的队伍，均需在赛事报到日前往赛事举办地点进行报到，领取赛事物资。
5.2.2 参赛队伍到达场馆后，指导老师应携带身份证证件到报到处为参赛队伍签到登记。
5.2.3 组委会将会根据参赛队伍数量，于赛前公布赛程的安排及队伍编号，具体信息以赛事秩序册通知为准。
5.3赛前流程
5.3.1 为了保证所有参赛队伍的机器人符合统一的规范，参赛队伍在比赛开始前 15 分钟必须到检录区进行机器人赛前检录工作，检录完成后会在机器人机身上贴上对应的编号。如果检录不通过，选手需在 2 分钟之内调整完毕，由裁判确定机器人符合要求后方可比赛，若检录不通过的机器人在 2 分钟之内未调整完毕，则不可上场比赛。
注：
1）检录内容：器材来源、安全性等，必须符合组委会相关规定与要求。
2）参赛队伍应自带便携式计算机、维修工具、替换器件、备用品等。参赛选手进入比赛现场前应将自己的手机、无线路由器、无线网卡等通信设备及 U 盘、光盘等存储介质交本队的教练员或家长保管。教练员或家长不得进入比赛现场。一旦发现私自携带通信设备，则取消比赛资格。
5.3.2 参赛队伍进入准备区后，裁判长将召集参赛队伍进行开会，对比赛场上需要注意的事项和容易产生判罚的情况进行说明并公布赛程及参赛队伍程序调试区座位编号和调试区、场地编号，选手根据现场编号进入到对应位置，将自己队伍的编号展示在机器人显眼位置处。
5.4机器人测试
5.4.1进入准备区后，参赛队程序调试只能在抽取的对应场地进行，调试时间为 15 分钟。
5.4.2从进入准备区后，参赛队员必须有秩序、有条理的调试机器人进行准备，不得通过任何方式接收教练员的指导。不遵守秩序的参赛队可能受到警告或被取消参赛资格。
5.4.3准备时间结束后，各参赛队应把机器人放置在指定位置，然后封场。
5.5赛中流程
5.5.1 准备上场时，参赛队员领取自己的机器人，在志愿者的带领下进入竞赛区。在规定时间内未到场的参赛队将被视为弃权。
5.5.2 到场的参赛队员应在5分钟内做好机器人启动前的各项准备工作，机器人需要在此时完成蓝牙的匹配并确定其能够正常工作。完成准备工作后，参赛队员应向裁判员示意，并放下遥控器。
5.5.3 裁判确认参赛队准备就绪后，发出“1.2.3 开始”的口令，在听到“开始”命令的第一个字符时，参赛队员可以拿起遥控器开始控制机器人，机器人的底盘垂直投影需完全在任务的启动区域内。机器人启动后，在结束之前不能用手触碰机器人，否则视为比赛弃权。
5.5.4 比赛分为两个阶段，“大湾区智能交互”与“城市资源投递”，“大湾区智能交互”时间为2分钟，该阶段结束后，裁判会暂停比赛，确认选手第一阶段的得分，将 A，B 机器人放回对应的出发区并对不在出发区的物资进行清场。此时双方选手均需放下遥控器，确认完毕后，再进入“城市资源投递”阶段，时间为 2 分钟。
5.6比赛结束
5.6.1 每场比赛的时间为 4 分钟，选手完成任务后，则裁判可以停止计时并记录成绩。
5.6.2 比赛结束后任何得分和扣分视为无效。
5.6.3 宣布比赛结束后，选手从赛场拿走各自的机器人。
5.6.4 裁判根据机器人完成任务情况计分，由参赛队伍队长进行签字确认成绩。
5.7异常情况处理
5.7.1 当比赛场地内出现严重的安全隐患或异常状况时(电池爆炸、场馆停电等)，主裁判发现并确认后，则该局比赛结果作废，待隐患或异常排除之后再重新开始比赛。
5.7.2 比赛过程中如果道具出现一般损坏，不影响比赛正常进行的话，那么比赛正常进行；如果比赛道具出现结构性损坏(如地图破损，影响机器人正常行进)，裁判员发现并确定后，当场比赛结果作废，场地技术人员进场维修，待场地修复正常后，再重赛一场。
5.7.3 如果比赛过程中，由于比赛场地上的关键道具的功能异常或结构损坏影响了比赛的公平性，主裁判未能及时确认并结束比赛，导致原本应该结束的比赛继续进行并出现了胜负结果;经裁判长查实后，则该局比赛的结果视为无效，该局比赛需重赛一场。
5.7.4 在单局比赛中，若一方队伍中的某位队友因迟到、检录不通过等原因未能在比赛规定时间内到达比赛场地，缺席一方的队友向裁判说明情况后可进行比赛。
5.7.5若在比赛过程中，双方的机器人互相缠住超过 5 秒钟，则裁判停止计时，双方机器人从出发区重新开始。
5.7.6若在比赛过程中，某一方的机器人无法正常运动，可以举手示意裁判暂停比赛，每支队伍有一次暂定的机会，裁判吹哨暂停比赛后，选手有 1 分钟的时间检查机器人，1分钟后，无论机器人是否正常工作，都需要恢复比赛，机器人需要在暂停时的位置重新启动。
5.7.7裁判暂停比赛期间，参赛选手均需要将遥控器放下。
5.8犯规和取消比赛资格
5.8.1 未准时到场的参赛队，每迟到 1 分钟则判罚该队 10 分。如果 2 分钟后仍未到场，该队将被取消比赛资格.
5.8.2 选手未得到裁判示意便控制机器人运动，警告 1 次，裁判会将机器人放回出发区。
5.8.3 正式开始比赛后，赛场的其它选手不得打开遥控器连接，发现的话警告一次。
5.8.4 机器人以高速冲撞场地设施导致损坏将受到裁判员的警告。
5.8.5 参赛队伍累计收到三次警告，取消比赛资格。
5.8.6 不听从裁判员的指示将被取消比赛资格。
5.8.7 使用 U 盘、光盘、无线路由器、手机、相机等存储和通信器材，将被取消比赛资格。
5.8.8 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。
[bookmark: _TOC_250002]6.奖项设置
一般情况下设冠军名额一个，亚军名额一个，季军名额一个，一二三等奖若干个，实际根据赛事活动具体情况而定，具体可查阅赛事秩序册。

小维人工智能工程挑战比赛
城市资源争夺战
1. 赛事介绍
1.1  赛事概述
2021 年是元宇宙元年，元宇宙是指沉浸式的虚拟世界，用户以自定义的“化身”在其中 进行活动.在元宇宙的世界中，能量对于我们在元宇宙中正常生存非常重要。于是，在进入 元宇宙后，大家便展开了对资源的储备与竞争，城市间的资源争夺便由此展开......
本届竞赛的主题为“城市资源争夺战”，在比赛中，各队选手操控自己设计的机器人进 行对抗任务。希望参赛学员在参与比赛的过程中，也能够去了解元宇宙的的相关知识，感受 元宇宙的魅力。同时也希望通过在青少年群体中普及智能硬件、机器人、工程设计等相关知 识，培养青少年的创意思维和程序思维，锻炼青少年的创造能力、解决问题和团队合作的能 力。
1.2  参赛队伍要求
1.2.1 比赛为团体赛，每个参赛队伍由 2 台机器人及其组件，  2~3 名参赛选手、1 名指导
老师组成，1 名指导老师可指导多个参赛队伍。
1.2.2 参赛选手为四~七年级，指导老师需年满 18 周岁。
1.2.3 每位选手限参加一个赛项一个组别的比赛，严禁重复、虚假报名。
1.3 硬件要求
1.3.1 机器人的规格要求
1) 机器人尺寸要求：尺寸不得超过 300mm (长) x250mm (宽) x250 (高)
2) 机器人重量要求：机器人整体重量不得超过 2kg。

3) 电子部分要求：①主控芯片：Atmega 328p；
②工作电压：5V-9V；
③每台机器人最多安装 4 个电机，额定电压：DC6V,无负载速度：312RPM±10％或 200RPM± 10％
④每台机器人最多安装 2 个舵机，工作电压：4.8V-5VDC,工作电流 80-100ma，极限角度： 360° ，扭力 1.3-1.7kg/cm。
⑤每台机器人最多安装 2 个双路巡线传感器。

1
⑥无线控制：仅限使用一个蓝牙手柄与机器人进行通信。
4) 其它部分：可以使用如下材料自制零件：3D 打印件、瓦楞纸、木头、亚克力板以及橡皮 筋等。
2.  比赛场地与环境
2.1 场地说明
本赛项的比赛场地为 390*270cm 的矩形区域，材质为 PU 布或喷绘布，黑色引导线宽度 约为 3cm，地图主要由以下几部分组成：
[image: ]

①A 基地，尺寸为 40x40cm，场上共有 2 个 A 基地。
②能源区：尺寸为 5.5x5.5cm，用来放置能量块，场上共有 2 个能源区。
③能源基地：尺寸为 5.5x5.5cm，场上共有 4 个能源基地。
④资源储备区：尺寸为 20x15cm，里面有 1 个资源储备仓，用来放置资源块，场上共有 2 个 资源储备区。
⑤资源抢夺区：尺寸为 120x40cm，用来放置 4 个资源台，每个资源台有 1 个资源块，场上 共有 1 个资源抢夺区。
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[bookmark: _bookmark1]⑥风能发电区：尺寸为 15x15cm，用来放置风能发电装置，场上共有 2 个风能发电区。
⑦B 基地：尺寸为 80x40cm，场上共有 2 个 B 基地。
⑧旗帜争夺区：尺寸为 15x10cm，用来放置旗帜，旗帜争夺区有两个旗帜争夺区。
[bookmark: _bookmark7]2.2 道具说明
能量块：尺寸为 3.5x3.5x3.5cm 的 EVA 物块。
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风能发电装置：

[image: ]
资源台：
[image: ]
储备仓：
[image: ]
资源块：尺寸为 4cm 的 EVA 小球
[image: ]
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旗帜：
[image: ]
2.3 赛场环境
机器人比赛场地为冷光源、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，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。
[bookmark: _bookmark9]3. 机器人任务及得分
[bookmark: _bookmark10]3.1  能量储备
双方 1 号机器人从各自A 基地出发 (通过蓝牙手柄启动) ，需要使用巡线传感器到达能 源区获取能量块，并将其推送至能源基地，能源基地有 1 号,2 号两个，在比赛前会抽签决 定能量块需要推送的能源基地。

	任务细则
	分数
	说明

	机器人成功巡线 到达能源区
	5
	出发时，机器人投影不得压 线，否则扣 2 分。
巡线过程中，机器人车身正投 影不得离开引导线大于 2 秒， 否则视为该部分巡线失败。

	机器人成功巡线 到达能源基地
	5
	巡线过程中，机器人车身投影不得离开引导线大于 2 秒，否则视为该部分巡线失败。

	将能量块成功推送至能源基地，能量块的正投影在 能源基地框内
	10
	若能量块压线，扣 5 分；若能量块在推送过程中丢失，则该任务不得分。

	总分
	20
	若在此过程中，机器人离开引导线并无法回到引导线上，则该后续任务视为失败。


3.2  风能发电
1 号机器人在完成能源储备后，需要沿着引导线到达风能发电区，到达风能发电区后， 需要转动风扇 (梁的初始状态是水平) ，使风扇转动 2 圈以上。风扇转动完后，机器人需要 沿着引导线回到 A 基地，并静止。

	任务细则
	分数
	说明

	机器人能够按照要求巡线 到达风能发电区
	5
	①若没有按照路线要求巡线， 则该任务不得分。          ②巡线过程中，机器人车身投 影不得离开引导线大于 2 秒， 否则视为该部分巡线失败。

	成功使风扇转动 2 圈以上
	15
	①若风扇有转动但小于 2 圈， 则扣 5 分。                ②若在转动过程中将风扇碰 倒，则该任务不得分。

	机器人能够沿着引导线回 到 A 基地，并静止
	5
	①若机器人回到基地静止后， 车身的正投影压到 A 基地框， 则扣 5 分。                ②若机器人经过基地但无静 止，则该任务不得分。      ②巡线过程中，机器人车身投 影不得离开引导线大于 2 秒， 否则视为该部分巡线失败。

	总分
	25
	①若在此过程中，机器人离开 引导线并无法回到引导线上， 则后续任务视为失败。      ②自动赛结束后，会对能量块 进行清场。
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[bookmark: _bookmark11][bookmark: _bookmark8][bookmark: _bookmark12]3.3  资源争夺
1 号机器人完成任务后稳定地停在 A 基地后，裁判会举起该队伍颜色的牌示意，此时该 队伍的选手便可以拿起遥控器对 2 号机器人进行控制(未获得示意不可对机器人进行控制)。 参赛选手需要控制机器人从 B 基地沿着引导线到达资源抢夺区，资源抢夺区放置有 4 个资源 块放置在资源台上。机器人需要将资源抢夺区的资源块搬运至资源储备区的储备仓内。当搬 运完 2 个资源块后，2 号机器人需要回到 B 基地。
	任务细则
	分数
	注意事项

	将资源块从资源抢夺区沿着引导线搬运至储备仓
	30
	①成功搬运每个资源块得 15 分。
②若资源块没有放在储备仓内，则不得分。
③在搬运过程中，若碰倒资源台导致资源块掉落，则视为搬 运失败
③在搬运途中，若资源块掉落，则视为搬运失败。
④每队可搬运的资源块数量为 2，若机器人搬运失败，则可搬运的资源块数量便会减 1。
⑤若我方机器人已经成功夹 起资源块(资源块离开资源台 或离开地面) ，而受到对方机 器人接触性干扰，资源块掉落，则视为该资源块已经被我方成功搬运。
⑥在资源抢夺区内，可以不沿着引导线行走，离开资源抢夺后，必须沿着引导线行走。每次离开引导线扣5分，扣完20分为止，离开引导线为车 身的正投影离开引导线超过1秒。
⑦在搬运过程中，若机器人离开引导线，裁判会对参赛选手 进行示意，参赛选手需要在 2 秒内回到引导线上，否则按再次出线判定。
⑧机器人在出发时车身的正投影不能压线，否则扣5分。
⑨机器人在搬运过程中，可以碰到资源台或储备仓，但不得将其推出其所在的区域(以投影判定)，否则该任务不得分。

	机器人成功回到B基地
	5
	车身的正投影不得压在B基地边框，否则不得分。

	总分
	35
	



[bookmark: _bookmark13]3.4 领地占领
当某只队伍已经完成两个资源块的搬运，已经无可搬运的资源块时，裁判会举起该队伍 颜色的牌示意，此时选手可以拿起机器人操控 1 号机器人沿着引导线从 A 基地出发到达旗帜 争夺区，将旗帜搬运至能源区上，并回到 A 基地，该任务结束。
	任务细则
	分数
	注意事项

	操控 1 号机器人沿着引导 线线到达旗帜争夺区
	5
	①在行走过程中，必须沿着引 导线行走，每次离开引导线扣 1 分，扣完 5 分为止，离开引 导线为车身的正投影离开引 导线超过 1 秒。            ②机器人在行走过程中不允 许碰到场上道具，否则该任务 不得分。

	机器人成功搬运旗帜至能 源区
	10
	①若旗帜正投影压线 ，扣 5 分。
②若旗帜倒下，则扣 5 分。
②在搬运过程中，机器人车身 投影若进入对方区域内，则扣
5 分；若进入对方区域并影响 对方搬运旗帜，则对方视为 成。功搬运，对方该任务视为 成功，得 10 分。

	1 机器人成功回到 A 基地
	5
	①车身的正投影不得压在 B 基地边框，否则不得分。   ②在行走过程中，必须沿着引 导线行走，每次离开引导线扣 2 分，扣完 4 分为止，离开引 导线为车身的正投影离开引 导线超过 1 秒。            ③机器人在行走过程中不允 许碰到场上道具，否则该任务 不得分。

	总分
	20
	


[bookmark: _bookmark14]3.5  赛制与计分说明
3.5.1 比赛采用积分+淘汰制的形式：
1)首先先将所有参赛队伍两两进行比赛，角逐出胜者 (胜者为分数高的队伍，分数相同则胜 者为完成全部任务时间短的队伍) 并且分数在 80 分以上的队伍
2) 若队伍为偶数，先将剩下的队伍两两进行比赛，胜者进入下一轮；若队伍为奇数，除去 最后晋级的队伍，剩下的队伍两两进行比赛，胜者进入下一轮。
[bookmark: _bookmark15]4.  比赛流程
[bookmark: _bookmark16]4.1  比赛日程安排
具体时间及流程安排以赛事组委会于赛前输出的赛事秩序册通知为准。
[bookmark: _bookmark17]4.2  参赛报到
4.2.1 所有通过报名系统确认参赛且被告知获得参赛资格的队伍，均需在赛事报到日前往赛 事举办地点进行报到，领取赛事物资。
4.2.2 参赛队伍到达场馆后，指导老师应携带身份证证件到报到处为参赛队伍签到登记。
4.2.3 组委会将会根据参赛队伍数量，于赛前公布赛程的安排及队伍编号，具体信息以赛事 秩序册通知为准。
[bookmark: _bookmark18]4.3  赛前流程
4.3.1 为了保证所有参赛队伍的机器人符合统一的规范，参赛队伍在比赛开始前 15 分钟必 须到检录区进行机器人赛前检录工作，检录完成后会在机器人机身上贴上对应的编号。如果 检录不通过，选手需在 2 分钟之内调整完毕，由裁判确定机器人符合要求后方可比赛，若检 录不通过的机器人在 2 分钟之内未调整完毕，则不可上场比赛。
注：
1) 检录内容：器材来源、安全性等，必须符合组委会相关规定与要求。
2) 参赛队伍应自带便携式计算机、维修工具、替换器件、备用品等。参赛选手进入比赛现场前应将自己 的手机、无线路由器、无线网卡等通信设备及 U 盘、光盘等存储介质交本队的教练员或家长保管。教练 员或家长不得进入比赛现场。一旦发现私自携带通信设备，则取消比赛资格。
4.3.3 参赛队伍进入准备区后，裁判长将召集参赛队伍进行开会，对比赛场上需要注意的事 项和容易产生判罚的情况进行说明并公布赛程及参赛队伍程序调试区座位编号和调试区、场 地编号，选手根据现场编号进入到对应位置，将自己队伍的编号展示在机器人显眼位置处。
4.3.4 每一批参赛队伍派出一位选手参与抽签，抽完签回到原位。
[bookmark: _bookmark19]4.4 程序调试
4.4.1 进入准备区后，参赛队程序调试只能在抽取的对应场地进行，调试时间为 30 分钟。
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4.4.2 从进入准备区后，参赛队员必须有秩序、有条理的调试机器人进行准备，不得通过任 何方式接收教练员的指导。不遵守秩序的参赛队可能受到警告或被取消参赛资格。
4.4.3 准备时间结束后，各参赛队应把机器人放置在指定位置，然后封场。
4.5 赛中流程
4.5.1 准备上场时，参赛队员领取自己的机器人，在志愿者的带领下进入竞赛区。在规定时 间内未到场的参赛队将被视为弃权。
4.5.2 到场的参赛队员应在 2 分钟内做好机器人启动前的各项准备工作，机器人需要在此时 完成蓝牙的匹配并确定其能够正常工作。完成准备工作后，参赛队员应向裁判员示意。
4.5.3 裁判确认参赛队准备就绪后，发出“1.2.3 开始”的口令，在听到“开始”命令的第 一个字符时，参赛队员可以通过遥控器启动 1 号机器人，机器人启动后，选手便需要放下遥 控器，机器人的底盘垂直投影需完全在任务的启动区域内。机器人启动后，在结束之前不能
用手触碰机器人，否则视为比赛弃权。
4.5.4 1 号机器人完成任务后，裁判会对同队伍的遥控选手示意，得到裁判示意后，选手才 可接触遥控器对 2 号机器人进行控制，1 号机器人同理。若未得到裁判示意便操控机器人， 则警告一次。
[bookmark: _bookmark21]4.6 比赛结束
4.6.1 每场比赛的时间为 5 分钟，选手若提前完成遥控任务后，需放下遥控手柄，并向裁判 示意，则裁判可以停止计时并记录成绩；若双方选手没完成任务并且看起来已经不可能完成 任务，裁判可询问双方选手是否提前结束比赛，若双方选手同意提前结束比赛，则可记录选 手成绩，比赛结束；若选手坚持比赛，则必须等到比赛时间 5 分钟结束后才能结束比赛。
4.6.2 比赛结束后任何得分和扣分视为无效。
4.6.3 宣布比赛结束后，选手从赛场拿走各自的机器人。
4.6.4 裁判根据机器人完成任务情况计分，由参赛队伍队长进行签字确认成绩。
[bookmark: _bookmark22]4.7 异常情况处理
4.7.1.当比赛场地内出现严重的安全隐患或异常状况时(电池爆炸、场馆停电等)，主裁判发 现并确认后，则该局比赛结果作废，待隐患或异常排除之后再重新开始比赛。
4.7.2.比赛过程中如果道具出现一般损坏，不影响比赛正常进行的话，那么比赛正常进行; 如果比赛道具出现结构性损坏(如地图破损，影响机器人正常行进)，裁判员发现并确定后， 当场比赛结果作废，场地技术人员进场维修，待场地修复正常后，再重赛一场。
4.7.3.如果比赛过程中，由于比赛场地上的关键道具的功能异常或结构损坏影响了比赛的公 平性，主裁判未能及时确认并结束比赛，导致原本应该结束的比赛继续进行并出现了胜负结 果;经裁判长查实后，则该局比赛的结果视为无效，该局比赛需重赛一场。
4.7.4.在单局比赛中，若一方队伍中的某位队友因迟到、检录不通过等原因未能在比赛规定 时间内到达比赛场地，缺席一方的队友向裁判说明情况后可进行比赛。
4.7.5 若在搬运资源块的过程中，双方的机器人互相缠住超过 5 秒钟，则裁判停止计时，双 方机器人从 B 基地重新开始。

4.7.6 若在搬运过程中，某一方的机器人无法正常运动，可以举手示意裁判暂停比赛，每支 队伍有一次暂定的机会，裁判吹哨暂停比赛后，双方选手均需放下遥控器，选手有 1 分钟的 时间检查机器人，1 分钟后，无论机器人是否正常工作，都需要恢复比赛，机器人需要在暂 停时的位置重新启动。
[bookmark: _bookmark23]4.8 犯规和取消比赛资格
4.8.1 未准时到场的参赛队，每迟到 1 分钟则判罚该队 10 分。如果 2 分钟后仍未到场，该 队将被取消比赛资格.

4.8.2 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。

4.8.3 选手未得到裁判员示意便控制机器人运动，警告 1 次，选手需要将机器人放回基地， 若发现 2 次，取消比赛资格。

4.8.4 正式开始比赛后，赛场的其它选手不得打开遥控器连接，发现的话警告一次，累计警 告 2 次取消比赛资格。

4.8.5 机器人以高速冲撞场地设施导致损坏将受到裁判员的警告，第 2 次损坏场地设施将被 取消比赛资格。

4.8.6 不听从裁判员的指示将被取消比赛资格。

4.8.7 使用 U 盘、光盘、无线路由器、手机、相机等存储和通信器材，将被取消比赛资格。

4.8.8 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。

[bookmark: _bookmark24]5.  奖项设置
[bookmark: _bookmark25]一般情况下设冠军名额一个，亚军名额一个，季军名额一个，一二三等奖若干个，实际根据 赛事活动具体情况而定，具体可查阅赛事秩序册。
[bookmark: _bookmark27]
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[bookmark: _bookmark20]附件3-10
无人机编程闯关赛
一、活动介绍
编程飞行器闯关分小学、初中、高中组三个组别，每个组别有2-3个必选任务和2个抽选任务。
二、活动形式
活动分为线上提交资料和现场活动展示两部分。其中线上提交资料的报名队伍须按要 求提交视频作品及工程笔记等文件资料到活动组委会，组委会将按照报名时公布的评选标 准进行评选，达到评选标准的队伍将获得现场活动资格名额。
三、任务说明
1．任务一“刀旗绕飞”：编程飞行器绕刀旗旋转飞行一周即360度以上。完成该任务得10分。
注：刀旗尺寸：高度200厘米(正负5厘米)以内；旗面宽25厘米(正负5厘米)。
[image: ]

2．任务二“横杆绕飞”：编程飞行器绕横杆上下旋转一周即360度以上，当飞行器飞到横杆上半部分时点亮红灯；飞到横杆下半部分时点亮绿灯。完成该任务得20分(其中包含飞越横杆上方并点亮红灯5分；飞越横杆下方并点亮绿灯5分)。
注：横杆尺寸：高度120厘米(正负5厘米)；宽度60厘米(正负5厘米)
[image: ]
3．任务三“穿越交叉环”：编程飞行器穿越交叉环的低圆环和高圆环，开始方向、顺序、飞行轨迹不固定。完成该任务得20分。
注：交叉环高度230厘米(正负5厘米)；上下环的直径60-70厘米。
[image: ]
4．任务四“仿S形穿越圆环”：编程飞行器开始方向不限，仿S形穿越圆环，飞行轨迹不固定。完成该任务得20分。
注：圆环高度180厘米(正负5厘米)，直径60-70厘米，从编程飞行器前进方向看，编程飞行器与圆环处在同一个平面上。
[image: ]
5．任务五“巡S线飞行”：编程飞行器沿S形路线从一端起飞，飞行至线路终点红色圈内降落后停留时间不少于3秒，飞行器不能明显偏离给定线路。完成该任务得30分。
注：S线颜色为纯黑色，宽度3-5厘米，红色圈直径40厘米。巡线区不能摆放定位标签。
[image: ]
6．任务六“搬运纸杯”：“搬动纸杯”可以利用气流或推杆、支架、夹具等各种不同的技术手段，但必须保证安全，把纸杯垂直投放到任务区的立方体上，均视为移动有效，否则视为移动无效。完成该任务得30分。
注：(1)杯口直径约7.5厘米，杯底直径约5.3厘米，高度约8.6厘米，提倡旧杯再利用。杯口向下摆放。对纸杯的重量和颜色不作要求，纸杯内外可做一定程度的标记，但不得改变纸杯外部尺寸的大小和完整性。(2)投放区为立方体，长、宽小于35厘米、高小于15厘米。
[image: ]
7．任务七“置换纸杯”：“置换纸杯”可以利用气流或推杆、支架、夹具等各种不同的技术手段，但必须保证安全，把等边三角形两个角上1号和2号纸杯位置互换，纸杯垂直投影完全在存放区域内，否则视为置换无效。置换成功一个得20分；共40分。
注：(1)杯口直径约7.5厘米，杯底直径约5.3厘米，高度约8.6厘米，提倡旧杯再利用。杯口向下摆放。对纸杯的重量和颜色不作要求，纸杯内外可做一定程度的标记，但不得改变纸杯外部尺寸的大小和完整性。
[image: ]
8．任务八“堆叠纸杯”：“堆叠纸杯”可以利用气流或推杆、支架、夹具等各种不同的技术手段，但必须保证安全，把正方形的三个点上A、B、C三个纸杯摆放至堆叠区内，每摆放1个得10分(纸杯垂直投影在堆叠区边线内视为成功)；如果能套中至堆叠区的固定矿泉水瓶(套叠顺序不限)，另加20分/个。
注：(1)杯口直径约7.5厘米，杯底直径约5.3厘米，高度约8.6厘米，提倡旧杯再利用。杯口向下摆放。对纸杯的重量和颜色不作要求，纸杯内外可做一定程度的标记，但不得改变纸杯外部尺寸的大小和完整性。(2)固定矿泉水瓶放在堆叠区圆环的中心和正方形中心重合点上。
[image: ]
9．任务九“隧道救援”：编程飞行器可利用吸取或推杆、支架、夹具等不同的技术手段，但必须保证安全，在拾取区拾取物品并点亮闪烁红灯、从隧道一侧飞入，在指定位置投放物品，从另一侧飞出并关闭闪烁灯光。完成该任务得30分(成功拾取物品并点亮闪烁红灯10分；投放到最外环5分，此外环10分，中心环15分；飞出隧道并关闭灯光5分)。
注：(1)投放圆环最外环直径40厘米；(2)物品边长或直径大于等于30毫米，小于等于70毫米，高度小于等于50毫米，重量大于等于10克，拾取区最多摆放4个物品	(物品可以自带，材料、颜色不限)。
[image: ]
10．任务十“物品分类”：“物品分类”可利用吸取或推杆、支架、夹具等不同的技术手段，但必须保证安全，把红色和绿色的两种物品分别从摆放区搬运到对应颜色的存放区，物品的垂直投影进入存放区圆形边线内即视为分类有效。每完成一种颜色的一个物品分类得10分，共40分。
注：物品边长或直径大于等于 30 毫米小于等于70毫米，高度小于等于50毫米，重量大于等于10克，摆放区内每种颜色各两个物品(摆放区内的物品可以自带，材料不限；每种颜色的两个物品不能堆叠摆放)。
[image: ]
11．任务十一“错峰飞行”：2架编程飞行器分别从1号和2号起始区开始任务，沿给定的航线在指定降落区降落，飞行过程中飞机不能明显偏离航线。每一架完成任务得10分，共20分。
注：线颜色为纯黑色，宽度2-5厘米。巡线区不能摆放定位标签。
[image: ]
四、编程飞行器要求
1．选手利用成品飞行器适当加以改造或者自行设计制作的飞行器，并能够使用诸如图像识别、UWB或其他各种技术手段来实现精准定位。
2．选手使用国产图形化编程软件、Python语言或C语言等对编程飞行器进行编程。
3．选手除了启动飞行器时可以使用遥控器以外，自离开出发区后完成其余任务的过程中不允许使用遥控器去控制和引导飞行器的运行，学生须独立编写程序，让飞行器按程序完全自主运行。
五、小学组闯关任务安排
小学组每组1至2个人，每队限报2名指导教师。
1．必选任务。
任务五(巡S线飞行)和任务六(搬运纸杯)为必选任务。
注：任务五、任务六在活动场地图位置是固定的。
2．抽选任务。
由裁判从任务一(刀旗绕飞)、任务二(横杆绕飞)、任务三(穿越交叉环)、任务四	(仿S形穿越圆环)中随机抽选出2个任务，(线上提交资料：抽选任务A为刀旗绕飞；抽选任务B为穿越交叉环；省活动现场由裁判抽签决定)。
3．任务流程。
[image: ]
每支队伍有两次机会，每次不超过5分钟，取最好成绩作为最终成绩，并用于队伍排名。成绩判定优先级如下：(1)任务得分；(2)所用自带定位标签数量(标签数量越少得分越高)；(3)完成任务用时。
4．场地示意图。
[image: ]


5．记分表。
小学组编程飞行器闯关记分表

序号：               选手姓名：                                学校：

	

任务
	第一次成绩
	第二次成绩

	
	任务分
	自带标签数
	时间
	任务分
	自带标签数
	时间

	
必选
任务
	任务五
巡S线飞行
	
	
	
	
	
	

	
	任务六搬运纸杯
	
	
	
	
	
	

	
抽选
任务
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	总计
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六、初中组闯关任务安排
初中组每组2个人，每队限报2名指导教师。
1．必选任务。
任务三(穿越交叉环)、任务五(巡 S 线飞行)和任务七(置换纸杯)为必选任务。
注：任务三、任务五、任务七在活动场地图位置是固定的。
2．抽选任务。
由裁判从任务一(刀旗绕飞)、任务二(横杆绕飞)、任务四(仿S形穿越圆环)和任务九(隧道救援)4个任务中随机抽选出2个任务，(线上提交资料：抽选任务A为横杆绕飞；抽选任务B为隧道救援；1号飞机在抽选任务A/B中选择任务A。省活动现场由裁判抽签决定)。
3．任务流程。
要求两架飞机同时起飞，其中：1号飞机完成任务顺序
[image: ]
2号飞机完成任务顺序
[image: ]
每支队伍有两次机会，每次不超过5分钟，取最好成绩作为最终成绩，并用于队伍排名。成绩判定优先级如下：(1)两架编程飞行器任务得分的总分和；(2)所用自带定位标签数量(标签数量越少得分越高)；(3)完成任务用时。
场地示意图
[image: ]


5．记分表。
初中组编程飞行器闯关记分表
序号：              选手姓名：                                学校：
	

任务
	第一次成绩
	第二次成绩

	
	任务分
	自带标签数
	时间
	任务分
	自带标签数
	时间

	


必选
任务
	任务三穿越交叉环
	
	
	
	
	
	

	
	任务四
巡S线飞行
	
	
	
	
	
	

	
	任务七置换纸杯
	
	
	
	
	
	

	
抽选
任务
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	总计
	
	
	
	
	
	





七、高中组闯关任务安排
高中组每组2个人，每队限报2名指导教师。
1．必选任务。
任务八（堆叠纸杯）、任务十（物品分类）和任务十一（错峰飞行）为必选任务。
注：任务八、任务十、任务十一在活动场地图位置是固定的。
2.抽选任务。
由裁判从任务一（刀旗绕飞）、任务二（横杆绕飞）、任务四（仿S形穿越圆环）3个任务中随机抽选出2个任务，（线上提交资料：抽选任务A为横杆绕飞；抽选任务B为仿S形穿越圆环；省活动现场由裁判抽签决定）。
3.任务流程
[image: ]要求两架飞机同时起飞，其中：1号飞机完成任务顺序


2号飞机完成任务顺序
[image: ]
每支队伍有两次机会，每次不超过 5 分钟，取最好成绩作为最终成绩，并用于队伍排名。成绩判定优先级如下：（1）两架编程飞行器任务得分的总分和；（2）所用自带定位标签数量（标签数量越少得分越高）；（3）完成任务用时。
4.场地示意图。
[image: ]
5.记分表。
高中组编程飞行器闯关记分表

序号：	             选手姓名：	                 学校：             
	
任务
	第一次成绩
	第二次成绩

	
	任务分
	自带标签数
	时间
	任务分
	自带标签数
	时间

	
必选任务
	任务八
堆叠纸杯
	
	
	
	
	
	

	
	任务十
物品分类
	
	
	
	
	
	

	
	和任务十一错峰飞行
	
	
	
	
	
	

	
抽选任务
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	

	总计
	
	
	
	
	
	












附件3-11
飞行机器人——战术大师
[bookmark: _Toc26018]一、竞赛主题
某课外活动小组正在组织一个无人机编程活动，要求活动成员用电脑控制无人机在活动场地内进行多项任务的挑战飞行，其中还包含红外打靶，道具穿梭等项目。有一位活动成员临时参加不了，请你代替他完成该项目活动。
[bookmark: _Toc19432]二、活动范围
参赛人员：
1.在校学生（小学、初中）
2.每队限报1名参赛选手，每队限报1名指导教师；
设备器材：
1.无人机1架，允许带备用机；
2.使用图形化编程软件编程；
3. 1台电脑用于无人机编程。
[bookmark: _Toc29231]三、场地与环境
1.场地：3 x 4m编程地图。
2.室内无风环境，无阳光直射，无垂直照射光线。
3.地图为广告布喷绘材质

任务区垂直圆环高1m直径60cm
水平圆环高1m直径60cm
竖杆高1m
红外靶标高1m
场地效果图
[image: b6d281adae976a99f67efe1e2ae88ca]

[bookmark: _Toc26883]四、任务描述
	亮红灯起飞

	垂直圆环（圆心穿越）

	水平圆环（圆心穿越）

	红外打靶

	绕竖杆360度（1号）

	绕竖杆360度（2号）

	绕竖杆360度（3号）

	原地亮绿灯降落





五、任务得分
	序号
	任务
	得分

	1
	亮红灯起飞
	10

	2
	穿越垂直圆环
	20

	3
	穿越水平圆环
	20

	4
	红外打靶
	30

	5
	绕竖杆360度（1号）
	20

	6
	绕竖杆360度（2号）
	20

	7
	绕竖杆360度（3号）
	20




六、任务说明
无人机从起飞区起飞，完成场地上垂直圆环穿越、水平圆环穿越以及360度绕竖杆，然后原地降落结束任务。
小学组需完成1个竖杆绕行任务，初中组需完成2个竖杆绕行任务，高中组需完成3个竖杆绕行任务。
1. 小学组基础得分100分，初中组基础得120分。
2. 每支队伍可以飞行两次，取最好成绩作为最终得分。
3. 比赛总时长10分钟。
4. 在任务“完成分”相等的情况下，用时短的队伍获胜。
5. 任务结束后，取回无人机离开活动现场，在侯赛区等候结果。

[bookmark: _Toc14109]七、展示交流
1.展示当天选手携带设备进行检录，检录完成后在候场区等待上场通知。
2.上场后选手进行设备检查，场地及道具检查，准备完成后，向裁判示意。
3.展示过程中，选手坐在电脑前，不得触碰遥控器，不得触碰电脑，裁判计时停止后，方可进入场地收取设备。
4.选手确认成绩，完成签字后，取回设备返回等候区等待结果。
[bookmark: _Toc23569]八、犯规和取消展示资格
1.经过催促仍未及时到达比赛场地的参赛队将取消其本轮比赛资格。
2.赛前准备场地时间超过3分钟，飞行器仍未起飞的，取消其本轮比赛资格。
3.活动开始期间干扰他人正常比赛,严重危害飞行安全的取消其比赛资格。
4.参赛选手没有正确佩戴护目镜的取消其比赛资格。
5.参赛队员不听从裁判员的指令将被取消比赛资格。
6.参赛队员第一次误启动将受到裁判员警告，第二次误启动将按本轮比赛弃权处理。
7.参赛队员在未经裁判长允许的情况下，在赛场内擅自与教练员或家长联系，将被立即取消比赛资格。



九、成绩记分表

	计分表（小学）

	活动学校：
	                                   学校

	活动队员：

无人机编号：
	
	

	项目
	分值
	得分条件
	第一次
	第二次

	
	
	
	情况记录
	得分
	情况记录
	得分

	起飞
	10
	飞离地面
	
	
	
	

	垂直圆环
	20
	不触碰道具
	
	
	
	

	水平圆环
	20
	不触碰道具
	
	
	
	

	红外打靶
	30
	打中靶标
	
	
	
	

	绕飞1个竖杆
	20
	不触碰道具
	
	
	
	

	其他扣分项目

	无人机触碰道具
	0
	每相撞一次，扣5分
	
	
	
	

	合计
	
	



队伍最终得分：               分

                  活动队长签字：              ；

                      裁 判  签 字：              ；



	计分表（初中）

	活动学校：
	                                   学校

	活动队员：

无人机编号：
	
	

	项目
	分值
	得分条件
	第一次
	第二次

	
	
	
	情况记录
	得分
	情况记录
	得分

	起飞
	10
	飞离地面
	
	
	
	

	垂直圆环
	20
	不触碰道具
	
	
	
	

	水平圆环
	20
	不触碰道具
	
	
	
	

	红外打靶
	30
	打中靶标
	
	
	
	

	绕飞2个竖杆
	40
	不触碰道具
	
	
	
	

	其他扣分项目

	无人机触碰道具
	0
	每相撞一次，扣5分
	
	
	
	

	合计
	
	
	
	
	
	



队伍最终得分：               分

                  活动队长签字：              ；

                      裁 判  签 字：              ；







附件3-12
模拟飞行锦标赛
红牛朗利特特技竞速赛竞赛规则
⚫机型：EXTRA 300S 
⚫任务：选择联网任务模式; 标题：Red Bull -Longleat ; 难度：中级 
⚫气象：晴空主题（Fair Weather) 
⚫真实性设置：困难模式下取消自动尾舵，勾选显示飞行提示、勾选开启自动混合器、勾选允许螺旋效应，其余选项及功能不允许使用。 
⚫摇杆键位设置：允许使用氮气加速功能。
⚫竞赛程序：参赛选手使用座舱视角驾驶 EXTRA 300S 型飞机完成 4 圈穿越 7 个气柱门的飞行任务。具体飞行线路可以查看任务简报，或先在“Red Bull -Longleat”地图中根据引导进行熟悉。 
⚫竞赛示意图 
[image: ]





⚫评分标准： 
载入任务时打开监测软件，进入任务界面后有 10 秒钟调整准备时间，选手可以使用“+，-”调整驾驶员视角，任务开始后选手有 10 秒钟时间通过一号气柱门，超时将取消该轮比赛成绩。飞机每次穿越气柱门时机体挂碰气柱会被罚时 10 秒，高度超过气柱高度会被罚时 3 秒。整个飞行过程中发生坠毁即视为任务失败。四圈完成后计时自动停止。此时选手示意裁判停止监测软件，记录成绩。任务飞行时间超过 4 分钟裁判将终止比赛，该轮比赛成绩取消。 
⚫最短比赛时间：100 秒；最长比赛时间：240 秒。
模拟飞行锦标赛
本场五边争霸赛（北京机场）竞赛规则
机型： Cessna C172SP Skyhawk（塞斯纳 C172SP） 
机场： ZBAA（北京首都国际机场，安装插件包） 
环境设置： 晴空
时间和季节：夏季
比赛跑道： 19 号跑道 
真实度设置：困难模式下取消自动尾舵，勾选显示飞行提示、勾选开启自动混合器、勾选允许螺旋效应，其余选项及功能不允许使用。 
摇杆键位设置：襟翼收放，俯仰配平，刹车控制等，具体按键设置请关注竞赛通知附件。 
竞赛程序：开启测评软件后运动员使用座舱视角驾驶塞斯纳 C172SP 飞机从首都国际机场19跑道起飞，向左做五边本场飞行，最后降落到 19 跑道并停稳。 
评分标准： 
比赛以评分软件记录成绩为准。飞机在跑道停稳后，选手要举手示意，由裁判终止评分软件并记录成绩。比赛最长飞行时间 12 分钟，评分软件针对飞行超时或滑出跑道的现象会判定选手成绩无效。 

本场五边争霸赛（北京机场）要求 
一、本场五边争霸赛要求 
1、起飞准备 
飞机停在在 19 号跑道上，参赛队员有 15 秒时间做起飞准备，可以使用键盘的“+、-”调整机内视野，除此外不允许触碰键盘，可以用鼠标调整仪表，但是队员必须在进入舱内视角界面的 15 秒时间内使飞机沿跑道滑行起飞（现场赛时，超过 20 秒因参赛队员原因飞机没有开始滑跑将视为故意犯规，取消选手本场比赛成绩）。 
2、起飞和一转弯：飞机沿跑道方向 180°开始滑跑，在表速到达55节时抬前轮，一边爬升率保持 500ft/min飞机过载保持小于1.5g，保持航向和爬升率到达 800ft 后可以开始向左做一转弯，横滚坡度最大 30°。 
3、二转弯到三转弯： 一转弯后保持航迹 90°进行二边飞行，自行决定二转弯的时机。二转弯之后进行第三边的飞行，飞机飞到机场跑道侧方时开始监测航迹和高度，三边对航向和高度要求是沿航迹 360°在 1100ft 高度飞行。 
4、三转弯和四转弯：选手自行决定三转弯和四转弯的时机，但是要注意转弯横滚的坡度最大值30°。 
5、进近和落地：在进近和落地阶段，我们监测的内容是进近下降率，接地位置，接地率和接地过载，还有着陆滑跑偏离中线的距离。具体要求是进近下降率保持在 500ft/min 以内，接地位置白块以内，飞机的接地率尽量小，接地过载尽量小，着陆滑跑到停止前偏离中线的差距尽量小。 
6、成绩记录：飞机在跑道停稳后，选手要举手示意，由裁判终止评分软件并记录成绩。比赛最长飞行时间 12 分钟，超时取消比赛成绩。 
二 、 本场五边争霸赛 分值检测参考标准： 
起飞到一转弯：
（1）飞机沿跑道方向 180°（误差监控标准： 1°）滑跑。满分 5 分，误差超出标准按 0.3 分/1°递减。如滑跑时飞机滑离跑道，视为危险驾驶，本场比赛成绩无效，记为 0 分。 
（2）表速 55 节抬轮（误差监控标准：1 节）。满分 5 分，误差超出标准按 0.3 分/1 节递减。 
（3）保持最大爬升率 500ft/min（误差监控标准 10）。满分 5 分，误差超出标准按 0.3 分/10 单位递减。 
（4）飞机过载最大 1.5g（误差监控标准 0.1）。满分 5 分，超出标准按 0.3 分/ 0.1 单位递减。
（5）飞到高度 800ft 后开始向左做一转弯。满分 5 分，未到标准按 1 分/ 30ft 递减。 
（6）横滚坡度最大 30°，满分 5 分，超出标准按 1 分/3°递减。 
2、二转弯到三转弯： 
（1）二边保持航迹 90°飞行。满分 5 分，误差超出标准按 1 分/2°递减。 
（2）二转弯横滚坡度最大 30°满分 5 分，超出标准按 1 分/3°递减。 
（3）第三边保持航迹 360°飞行。满分 5 分，误差超出标准按 0.3 分/1°递减。 
（4）第三边飞至机场跑道侧方时高度应在 1100ft 并保持此高度飞行至三转弯。满分 5 分，误差超过标准按 0.3 分/10ft 递减。 
3、三转弯和四转弯： 
两个转弯的转弯横滚坡度最大 30°，满分各 5 分，超出标准按 1 分/3°递减。 
进近和落地： 
（1）进近下降率最大 500ft/min。满分 6 分，误差超出标准按 1 分/50 单位递减。 
（2）进近轨迹偏移最大 50ft，满分 6 分，误差超过标准按按 1 分/50 单位递减。 
（3）跑道入口处必须高于跑道标高 50 英尺以上，低于此高度进入跑道扣十分。 
5、接地位置 ： 
（1）白块的长度为 50 米。满分 10 分，白块以外接地误差超出标准按 1 分/1 米递减。 
（2）接地率 标准值为 40ft/min，满分 6 分，误差超出标准按 1 分/10 单位递减。 
（3）接地过载以 1.2g 为标准 ，满分 6 分，误差超出标准按 1 分/0.1 单位递减。 
（4）着陆滑跑偏离中线标准 0.2 米。满分 6 分，误差超出标准按 0.3 分/0.1 米单位递减。 
6、在比赛中如果系统判定飞机出现损毁，或者飞机状态已无法正常操作，被判定为飞机结构损坏，本场比赛成绩无效记 0 分。
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