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一、项目简介

本项目旨在引导参赛队研究、设计并制作具有优秀硬件与软件系统的一类任务

型机器人，能够以现有平衡车为作为代步工具，逐步提高机器人全方位服务人类的

能力与智能。

本项目要求自平衡人形机器人挑战，在特定的场地上，循线移动、翻越或避开

障碍，妥善应对多台自平衡机器人同场移动、作业和竞争等难题，用尽量短的时间

完成任务，并返回起始区。

二、赛项说明

本赛项要求机器人在各自的起始区待命，一旦裁判发出启动指令，就前往找球，

完成刺破气球，及携带实心球并投球入球道；完成任务后，返回自己的起始区。

本赛项可包含大学组和少年组两个组别。

大学组参赛成员为年龄在 18 周岁以上的高职、本科及研究生在校学生，鼓励社

会创客组队参赛。

少年组参赛成员为在校中小学生或职高学生，以学校或机构为单位报名参赛。

三、比赛场地及器材

本次比赛场地尺寸、标识线和符号、放置的气球及数量见图（将来的竞赛场地尺

寸将增加）。

 根据举办方的实际情况，本项目竞赛场地搭建可能在室内或室外。

 如在室内竞赛，场地跑道表面可能为木板/地板/水泥/塑胶等材料；

 场地尺寸：240cm×240cm 的方形较平坦场地（如采用板材拼接，有拼接缝，

接缝处不够平整）。

 起始区：有 4个，位于方形场地的四个角，边长 30cm。机器人在比赛开始前

必须停留在此区域内，不得越界出线。

 气球：直径不超过 12cm。共 12 个，分别位于场地图中相应的位置。每个气

球通过双面胶或类似物黏附在实心球上。

 实心球：共 12 个，直径均约 66mm 的有色实心球，球重不超过 155g。球有红

蓝黄 3种颜色，各为 4个，不同色的球随机放置在场地中标识的位置，气球

中，气球随机摆放在场地中指定的位置。

 球道：内壁间距 9cm，球道长 80cm。

 环形球道：内径 80cm，外径 80.尺寸约 30×40×60（mm）。

 引导线：采用黑色电工胶带或类似宽度的黑色带状标记。
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四、机器人要求

4.1 自平衡机器人

1. 机器人应由参赛队成员自主设计制作。

2. 机器人不得超过两个着地支撑。轮式机器人，车轮不得超过 2个；足式机器

人，不得超过 2只足。

规范 机器人类型

重量 不限

地面垂直投影 不得超过起始区的边界（边长 30cm）

外形结构 有可转动的头部，双臂，有人形

手臂 有可以分别独立运动的左右手臂

头 有可以独立运动的头，显示己方队名

动力 请在每组比赛点名前为机器人充足电力。点名检录后，不得充电。

安全 机器人不得伤害人，不得损坏场地与环境。

自动变形
允许机器人在比赛中出发后，为了降低重心等目的自动变形。

但宽度不得超限，停车后必须变回原形。

其它 机器人结构形式，机器人不得伤害人，不得损坏场地与设施。

高度 不低于 40cm

地面支撑 以轮子触地并移动均认定为轮式

气球

球入口

自平衡机器人竞赛场地俯视图
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4.2 参赛队要求

参赛机器人名称：要求每台参赛机器人均有一个名称，用于报名、登记、标示、

识别。如：南极企鹅、RobotPenguins、飞毛腿等。姓名长度不得超过 7个汉字（２

个字母/数字算一个汉字）。

参赛队名称：一台机器人及相关的指导老师与参赛学生为一个参赛队，机器人名

称即为队伍名称，不必另起参赛队名称。

指导老师、教练/研制人：应明确每台机器人对应的指导老师和研制人，教练（即

研制人）。

五、评分标准

1、计时：

 采用电子计时器或秒表计时。机器人在如图编号选定区域出发，越过“起始

区”开始计时；跑完赛程，停留在“终止区”时，停止计时。

 轮式机器人任务执行达到 180 秒钟（足式机器人任务执行达到 360 秒钟）仍

未完成，将终止比赛，此前获得的成绩有效。

 计时以秒为单位，成绩记录到小数点后 2位。

 机器人脱离赛场外边界线：视为比赛失败，将中止该队本轮比赛，中止前获

得的成绩有效。时间得分为 0。

2、成绩记录方式：

序号 得分点
得分

轮式 足式

1 刺破气球 50 100

2 将 1 个实心球投入球道 100 200

3 投中第 3个连续同色球，

投中球者得分

150 300

4 投中第 4个连续同色球 200 400

5 机器人停留在终止区 100 200

6 时间得分 180-有效时长 360-有效时长

说明：
 有效时长：机器人从出发到最终停留在终止区，所产生的时长取整（采用四

舍五入取整）。未能进入并最终停留在终止区，有效时长统一为（轮式 180

秒，足式 360 秒），即时间分为 0。若出现多个队成绩得分相同，参考有效

时长后 2位，时间少者胜出。

 刺破气球：表示将固定在实心球上的气球（用双面胶固定）刺破。

 投中（球入球道）：表示机器人将实心球送入己方球道内，球完全进入球道内部。

 实心球停留在球道引导区：表示实心球着地点位于引导区，球体有部分裸露在球道

外。

3、仲裁与申诉

 每场竞赛结束，由参赛队长对结果进行认定，确认无误后签字确认。

 若参赛队伍对于竞赛结果不满，可在当场竞赛结束后的 60 分钟内，由指导

教师以书面方式递交仲裁申请。

 由仲裁委员会组织相关人员进行仲裁活动。
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 未在规定时间内上交仲裁申请的队伍一律视为认定赛事结果。

六、赛程赛制

6.1 机器人调试

为了保证应有的赛场秩序，防止过多的机器人同时进场调试而造成不必要的相互

碰撞和对场地的损坏，所有参赛机器人按照赛事组委会公布的调试时间进场调试（具

体请见竞赛当日公告）。

6.2 竞赛轮次

1、初赛：

 所有机器人按照公布的顺序参与竞赛，初赛成绩排序，前 4m 名机器人进入

复赛；

2、复赛：

 参加复赛的机器人按照初赛成绩排名倒序进行。复赛成绩排序，前 4n 名机

器人进入决赛；

3、决赛：

 参加决赛机器人的成绩排序。参加决赛的机器人按照复赛成绩排名倒序进行。

最终成绩进行排名。

6.3 竞赛过程

1、预备：出发信号由裁判发出语音：预备。机器人各自放入自己的起始区（图

中编号为 1、2或 3的圆圈内），进入平衡状态：

 头部摆动或转动一次以上、双臂模仿人保持有节奏地前后摆动，表示已经做

好准备，可以出发。

 如有机器人 3次听到预备口令，还不能进入等待出发位置，进入准备状态。

取消本次比赛资格，立即移走该机器人。

2、出发：

 裁判确认机器人准备好，吹哨。机器人听到哨声命令，自动出发（或以非接

触方式启动），开始竞赛。

3、停止：

 完成规定赛程，越过各自起跑线后，在起跑线与下一个障碍之间停车并保持

平衡状态。

七、其它

1、比赛报到前需要提交参赛机器人的技术报告，作为报到成功的必要条件。比

赛中，根据需要，可能增加答辩环节，具体要求，请关注赛场通知；

2、根据报名情况，实际赛程以报名后发布的为准；

3、以上未尽事宜，主裁判征求各参赛队指导老师意见后决定；

4、如与赛事组委会规定不一致的，以组委会规定为准。
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