
太原市科学技术协会
太 原 市 教 育 局 文件

并科协发 〔２０２５〕 ４ 号

关于举办第二十四届太原市青少年机器人竞赛暨

太原市第十届“创新未来”中小学生机器人

竞赛活动的通知

各县(市、区)科协、教体局ꎬ直属学校、市属民办学校:

为深入贯彻落实国务院«新一代人工智能发展规划»和

教育部等相关部门关于加强青少年科技教育工作的部署要

求ꎬ全面推进素质教育ꎬ根据山西省科学技术协会«关于举办

第 ３９ 届山西省青少年科技创新大赛的通知» (晋科协发

〔２０２４〕３１ 号)、山西省科学技术馆«关于举办第 ２４ 届山西省

青少年机器人竞赛的通知»等文件精神ꎬ太原市科学技术协
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会、太原市教育局将联合举办第二十四届太原市青少年机器

人竞赛暨太原市第十届“创新未来”中小学生机器人竞赛活

动ꎮ 现将相关事项通知如下:

一、指导思想

坚持以习近平新时代中国特色社会主义思想为指引ꎬ全

面贯彻党的教育方针ꎬ落实立德树人根本任务ꎮ 秉持“以赛

促学、以赛促教、以赛促创”的理念ꎬ旨在激发青少年对科技

的兴趣ꎬ培养创新思维与实践动手能力ꎮ 通过竞赛活动ꎬ让青

少年近距离接触机器人技术前沿ꎬ感受科技魅力ꎬ在团队协作

中提升综合素质ꎬ为我市科技创新人才储备奠定基础ꎬ推动全

市青少年科技教育高质量发展ꎮ

二、组织实施

主办单位:太原市科学技术协会

太原市教育局

承办单位:太原市科普中心

太原市教育现代化中心

三、竞赛安排

报名网址:ｈｔｔｐ: / / ｔａｉｙｕａｎ.ｘｉａｏｘｉａｏｔｏｎｇ.ｏｒｇ / ꎮ

报名时间:２０２５ 年 ３ 月 ２５ 日———３ 月 ３１ 日

竞赛日期:２０２５ 年 ４ 月 １２ 日———４ 月 １３ 日

竞赛具体安排另行通知ꎮ

四、参赛对象
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全市在校中小学学生(含中专、中职、高职)ꎮ 所有参赛

队员为 ２０２５ 年 ４ 月太原市在校学生ꎮ

五、竞赛项目

１.机器人综合技能赛　 主题:低空经济

２.机器人创新挑战赛　 主题:一带一路

３.机器人轨迹普及赛　 主题:跟着悟空游山西

４.２０２５ 年超级轨迹赛　 主题:星际传奇

５.科创实践类:

创意智造、优创未来、智能博物、智能机器人 Ａ 类(可编

程控制的双足人形或多足仿生类行走机器人)、智能机器人 Ｂ

类(可编程控制的轮式或履带式行走机器人)、智能机器人 Ｃ

类(可编程控制的飞行机器人)ꎮ

６.乐高教育专项活动:

乐高 ＦＬＬ 探索、乐高 ＦＬＬ 挑战

７.数字艺术类:

数字绘画、电子板报、视觉传达设计(海报设计)、３Ｄ 创

意设计、微电影、微视频(“和教育”专项)ꎮ

８.计算思维类:

创新开发、创意编程、创意编程(专项)ꎮ

六、报名要求

１.数字艺术类和计算思维类项目为线上评选项目ꎬ参赛

学生不需要提前报名ꎬ直接提交作品即可ꎬ作品提交时间和方
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式另行通知ꎮ

２.所有项目均以学校为单位组织报名ꎬ学校需指定管理

员负责竞赛报名工作ꎮ 学校管理员需申请管理员账号ꎬ管理

员账号申请及报名流程详见附件 １ꎮ 学校管理员报名后生成

的报名表将作为领取学生参赛证的依据ꎬ领队教师领取学生

参赛证时需要携带ꎮ

３.各县(市、区)教体局负责本县区报名审核及学校授权

码下发工作ꎬ太原市教育现代化中心负责直属学校和市属民

办学校的报名审核及授权码下发工作ꎮ 各县(市、区)管理员

名单及通讯方式见附件 ２ꎮ

４.每名学生只能报名参加一项比赛ꎮ 学生报名时需按照

参赛规则所要求的组队人数报名ꎬ人数不足或超出人数均无

法成功报名ꎮ 不同学校的学生进行组队时ꎬ由各参赛队队长

所在学校管理员负责本队学生的报名工作ꎬ报名表见附件 ３ꎮ

５.报名表中所填指导教师必须是本校承担学生竞赛指导

工作的教师ꎬ如无本校指导教师可不填ꎮ 各学校要确保上报

信息的真实性ꎬ出具本校指导教师证明(附件 ５)ꎮ

６.学校管理员组织学生报名ꎬ需要收集以下信息:学生参

赛项目ꎬ学生姓名、性别、年级、身份证号、一寸照片电子版ꎬ学

校名称ꎬ监护人姓名和联系方式ꎬ指导教师姓名、工作单位和

联系方式ꎬ并保证信息准确无误ꎮ

七、奖项设置
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大赛组委会依据竞赛成绩ꎬ分项目、分学段设一、二、三等

奖ꎬ优秀指导教师奖和优秀组织奖ꎬ并择优推荐参加省级及国

家级比赛ꎮ

八、相关要求

１.各县(市、区)组织单位要高度重视ꎬ规范管理ꎬ做好选

拔和推荐工作ꎬ严格把关ꎬ防止弄虚作假ꎬ确保公开、公平、

公正ꎮ

２.坚持公益性ꎬ不得向学生、学校收取各种名目的费用ꎬ做

到“零收费”ꎻ不得面向参赛学生组织与竞赛关联的培训、夏令

营等ꎬ变相收取费用ꎻ不得推销或变相推销资料、器材、材料等

商品ꎻ不得借竞赛之名开展等级考试违规收取费用ꎻ不得以任

何方式向学生或组织学生参赛的学校转嫁竞赛活动成本等ꎮ

九、参赛须知

１.各学校须委派不少于一名领队教师带领学生参加比

赛ꎬ领队教师需填写领队教师信息表(附件 ５)ꎬ并加盖公章ꎬ

将 Ｅｘｃｅｌ 表 格 和 盖 章 电 子 版 于 ４ 月 １ 日 前 发 送 到 邮 箱:

ｊｙｘｄｈｐｘｋ＠ １２６.ｃｏｍꎬ参加领队会议时持此表领取领队证ꎮ

２.若某赛项报名队伍学校数量少于 ６ 所ꎬ则取消该项比

赛ꎬ若实际参赛队伍数量小于 ６ 支ꎬ则只进行展示ꎬ不予以

评奖ꎮ

３.本次竞赛规则以公布的«第二十四届太原市青少年机

器人竞赛暨太原市第十届“创新未来”中小学生机器人竞赛
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活动规则»为依据ꎬ规则中未尽事宜由仲裁组最终裁定ꎮ

４.各项目比赛规则(附件 ６)可登陆以下网站查阅、下载:

(１)太原市教育局网站( ｈｔｔｐ: / / ｊｙｊ. ｔａｉｙｕａｎ. ｇｏｖ. ｃｎ / )通知

公告栏ꎻ

(２)太原市科协网站(ｈｔｔｐ: / / ｗｗｗ.ｓｘｔｙｋｘ.ｇｏｖ.ｃｎ / )ꎻ

(３) 太 原 市 青 少 年 科 技 教 育 和 科 普 活 动 服 务 平 台

(ｈｔｔｐ: / / ｔａｉｙｕａｎ.ｘｉａｏｘｉａｏｔｏｎｇ.ｏｒｇ / )ꎮ

联系人:郝晋荣　 １８７３４５７９０７７

杨志光　 １８６３４３０６３００

附件:１.青少年机器人竞赛申报操作说明

２.市、县(市、区)管理员名单及通讯方式

３.参赛队伍报名申报表

４.单支参赛队伍报名限定人数表

５.领队教师信息表及指导教师证明

６.第二十四届太原市青少年机器人竞赛暨太原市

第十届 “创新未来” 中小学生机器人竞赛活动

规则

　 　 太原市科学技术协会　 　 　 　 　 太原市教育局

２０２５ 年 ３ 月 １９ 日
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青少年机器人竞赛申报操作说明

(一) 作品申报

欢迎您申报青少年机器人竞赛，请仔细查看申报操作流程图及操作

说明。

温馨提示：

1) 已注册过账号的用户无需重复注册账号，直接登录系统即可。

2) 学生、教师申报地址：https://taiyuan.xiaoxiaotong.org/

请申报者务必于最终提交项目前再次从第三步开始核对项目所有信

息，这样可以最大程度避免因为错填信息而被退回修改；请注意“确认

申报信息”后如需修改，可自行点击“撤回申报信息”，此时可在已填报

信息基础上进行修订；正式提交参赛后不可再修改。在此重点提醒各位

申报者仔细查看上传附件页面的附件说明信息，在此处显示该附件类型

是否为必须上传附件类型。

对青少年机器人竞赛申报流程不熟悉的申报者可以参照以下说明步

骤申报。

附件 1
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1. 申报说明

登录太原青少年科技教育和科普活动服务平台，点击“参与活动”登

录账户信息。

第一步，“身份选择”下选择“学生”或“教师”；已进行过身份选择

的用户无需再次选择，直接进入第二步。

图 1-1 身份选择

第二步，在“活动中心”下选择“青少年机器人竞赛”。

图 1-2 选择活动类型
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第三步，点击【申报新的项目】，按钮如下图。

图 1-3 点击申报

第四步，阅读申报说明后点击【开始申报】按钮。

图 1-4 阅读申报说明
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2. 验证授权

第一步，填写自己的授权码，并点击“下一步”。

图 2-1 填写授权码

第二步，确认授权码。

图 2-2 确认授权码

3. 参赛信息

跳转到“参赛信息”页面，在此页面填写项目的基本信息，确认输入

无误后点击“保存项目信息”按钮。
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图 3-1 项目信息页面

如果您保存项目信息后需要修改信息内容，可以点击通过点击“项

目信息”到修改页面。

图 3-2 修改项目信息

同时提醒您，在编辑项目内容的过程中，如果想修改之前提交或上

传的内容都可以通过上图中的导航，点击对应模块直接到对应的修改页

面。

温馨提示：

 当队伍类型选择“参赛队员来自同一学校”时，在第四步人员组

成中所有队员需填写相同学校，否则将不能通过验证；如选择“参

赛队员来自不同学校”，则可实现跨校组队。

4. 人员信息

第一步，在该页面的上部分有说明文字显示人员数量信息，在提交

过程中请仔细查看，并且在该页面可以添加学生作者和辅导教师。
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图 4-1 人员信息

第二步，点击添加参赛队员，填写学生作者信息，点击“保存”按

钮提交信息。

第三步，点击添加教练员，填写辅导教师信息，点击“保存”按钮

提交信息。

第四步，上传完毕学生信息后点击“查看详情”即可显示出该学生

作者的基本信息，在尾部有“修改”按钮，点击进入修改页面，“删除”

按钮删除该学生作者，“关闭”按钮关闭该详情信息框。辅导教师列表的

“查看详情”功能同学生作者功能。

温馨提示：

 每个参赛学生在一届大赛中，只能申报一个项目。如在添加学生

时出现“一个人只能参加一个比赛项目”提示，则代表该学生已

在系统中进行过申报，可在原账号中继续申报或先在原账号中删

除该学生信息后再进行申报。如忘记原账号信息，可联系技术咨

询人员提供准确的学生姓名、身份证号信息，进行原账号查询。
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图 4-2 学生基本信息

图 4-3 学生作者操作按钮

5. 添加附件

第一步，查看说明信息，注意必传附件类型。
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图 5-1 说明信息

第二步，选择附件类型、选择附件文件，点击“上传附件”按钮。

图 5-2 上传附件

提醒：上传附件前请仔细阅读附件类型说明、文件类型、大小、数

量等信息。

第三步，上传所有附件文件后，请点击“下载”附件检查附件列表，

可以通过“删除”对附件进行调整。

图 5-3 附件列表

6. 确认申报信息

第一步，查看说明信息，注意本项目是否已经完成所有上传步骤。

在检查所有信息无误后点击“确认申报信息”按钮。
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请注意“确认申报信息”后如需修改，可自行点击“撤回申报信息”，

此时可在已填报信息基础上进行修订；正式提交参赛后不可再修改。

图 6-1 确认申报信息

7. 打印报名表

第一步，查看说明信息。点击“打印报名表”按钮跳转到打印页面。

图 6-1 打印报名表

第二步，通过“在线打印”与“下载 pdf”打印申报书，同时提醒各

位申报者，只有在确认申报信息后才能在线打印和下载 pdf。

8. 上传证明材料

点击“点击上传”按钮将申报表的电子版（JPG）上传。
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 上传完成后，可以点击下方的【查看】图标进行确认。

9. 正式提交参赛

证明材料上传完成后，才能提交参赛。

 上传完毕后，点击「正式提交参赛」按钮，此时完成全部申报工

作。

 点击「正式提交参赛」意味着，你已确定不再修改所有内容，可

以正式提交管理机构审核。正式提交后不能再修改申请材料，如

需修改请联系管理机构做『退回修改』操作。
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附件2

市、县（市、区）管理员名单及通讯方式

县（市、区）名称 管理员姓名 电话 备注

市辖区 郝晋荣 18734579077
直属学校、市属民办学

校授权码发放

小店区 武福昌 13834149609

迎泽区 武秀娟 13754864835

杏花岭区 王利 13700513373

万柏林区 付红卫 15934117590

晋源区 李明东 13934566130

尖草坪区 曹国瑞 13100016746

清徐县 任俊芝 13754850351

阳曲县 李永红 15834197586

娄烦县 闫燕磊 13754882566

古交市 郝晋茹 17835511868
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附件3

参赛队伍报名申报表

请在右
侧选择
参赛项
目及组
别

□机器人综合技能赛
□机器人创新挑战赛 
□智能机器人A类
□智能机器人B类
□智能机器人C类

□小学组
□初中组
□高中组（含中职）

□创意智造       □优创未来
□智能博物

□小学组（4-6）         □初中组
□高中组（含中职）

□机器人轨迹普及赛 □小学组                □初中组

□2025年超级轨迹赛
□小学低电压组（1-3）   □初中组
□小学高电压组（1-6）   □高中组

□乐高FLL探索 □小学组（1-3）

□乐高FLL挑战 □小学组（4-6）         □中学组（含中职）

队长信
息

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

队员信
息1

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

队员信
息2

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

队员信
息3

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

队员信
息4

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

队员信
息5

姓名 性别 年级 年龄 身份证号

监护人
姓名

电话
学籍所在
学校

指导教
师信息

姓名 性别 年龄 职称

电话
指导教师
工作单位

申报表填报说明：
1.学生报名参赛需勾选参赛项目及参赛组别，不可缺项。每名学生只能报名参加一项比赛。
2.学生除填写个人信息外，还需准备一寸照片电子版，照片以学生姓名命名。
3.不同学校学生组队时，由队长所在学校负责本队学生的报名，学校要做好学生的报名工作。
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附
件
4

单
支
参
赛
队
伍
报
名
限
定
人
数
表

序
号

赛
项
名
称

组
队
人
数
指
导
教
师
人
数

参
赛
组
别

1
机
器
人
综
合
技
能
赛

2
1

小
学
组
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

2
机
器
人
创
新
挑
战
赛

2
1

小
学
组
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

3
机
器
人
轨
迹
普
及
赛

1
1

小
学
组
、
初
中
组

4
20
25
年
超
级
轨
迹
赛

1
1

小
学
低
电
压
组
（
1-
3年
级
）
、
小
学
高
电
压
组
（
1-
6年
级
）

初
中
组
、
高
中
组

5
创
意
智
造

1
1

小
学
组
（
4-
6年
级
）
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

6
优
创
未
来

1-
2

1
小
学
组
（
4-
6年
级
）
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

7
智
能
博
物

1-
2

1
小
学
组
（
4-
6年
级
）
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

8
智
能
机
器
人
A类

1-
2

1
小
学
组
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

9
智
能
机
器
人
B类

1-
2

1
小
学
组
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

10
智
能
机
器
人
C类

1-
2

1
小
学
组
、
初
中
组
、
高
中
组
（
含
中
职
）

11
乐
高
FL
L探
索

4
1

小
学
组
（
1-
3年
级
）

12
乐
高
FL
L挑
战

4-
6

1
小
学
组
（
4-
6年
级
）
、
中
学
组
（
含
中
职
）
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附件5

领队教师信息表及指导教师证明

县（市、区）名称：

序号 学校名称 领队教师姓名 性别 身份证号 电话

                         领队教师派出证明
竞赛组委会：
    现委派我校                      教师担任本届机器人竞赛领队教师
。在本次竞赛过程中，领队教师负责组织、督促在本校报名的所有参赛学生
按时参加竞赛期间各项活动，督促学生遵守竞赛场馆各项规定和安全制度，
做好安全教育和防范工作，防止发生意外。
                              单位（公章）：
                                      年     月      日

                         指导教师证明
竞赛组委会：
    兹证明我校                  教师在本校担任                项目
的竞赛指导工作。（可根据指导教师人数进行调整）
                     
                                         单位（公章）：
                                      年     月      日

领队教师注意事项：
1.领队教师参加领队会时，需携带此表和身份证领取领队证。
2.比赛当天，领队教师需携带领队证和身份证带领学生参赛。
3.领队教师要负责做好学生安全教育工作，确保学生安全。
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1 比赛简

机器人综合技能比赛主题与规则

介

机器人综合技能比赛是山西省青少年机器人竞赛项目之一。

比赛的目的是检验青少年对机器人技术的理解和掌握程度，要求参加比赛的代表队在现

场自行拼装机器人、编制机器人运行程序、调试和操作机器人。激发我省青少年对机器人技

术的兴趣，培养动手、动脑的能力。

2 比赛主题

本届机器人综合技能比赛的主题为“低空经济”。

随着低空领域逐步开放，其在物流配送、观光旅游、应急救援、环境监测等多方面展现出巨

大潜力。本次主题聚焦于此，鼓励青少年以科技之力挖掘低空经济新价值。从智能规划低空飞行

路径、精准操控执行任务，到构建高效低空物流网络、保障飞行安全与稳定，全方位探索低空经

济发展前沿，为推动低空产业创新贡献智慧。

参赛队需在现场自主完成机器人程序编制、调试及操作，通过机器人模拟低空经济场景下的

各类任务，提升对低空产业的认知与实践水平。

3 比赛场地与环境

3.1 场地

图 1 是比赛场地的示意图，待命区的位置将在赛前发的赛题中确定。

图 1 比赛场地示意

附件 6
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3.2 赛场规格与要求

3.2.1 机器人比赛场内部是拼装块拼接而成。场地四周装有围栏，栏高 70mm，厚 50mm。

为提高参赛队应变能力，正式比赛的场地会有变化，场地长度为 3000～6000mm，宽度 2000～

4000mm；基础拼装块为长 500mm、宽 500mm 的固定图案，有可能进行 100%-200% 的等比例放

大，场地道具尺寸不变，淡蓝色的 8块拼装块可换。第 4节中所述的机器人要完成的任务一

般分布在场地周围的固定拼装块上。

3.2.2 场地材质可能为喷绘布或木板，木板拼装块刷白色亚光漆，用黑色亚光漆画出

（或用黑色胶纸粘贴），黑线宽度为 20～25mm 的引导线；以下凡是涉及黑线的尺寸，均指

其中心线。固定拼装块上的引导线是连接对边中点的直线。可换拼装块的图形在赛前公布。

3.2.3 每个固定拼装块被黑色引导线分为东北、东南、西南、西北四个分区。

3.2.4 场上有一块长500mm、宽 500mm刷白色亚光漆的锥台，是机器人的待命区，如图

2所示。机器人要从待命区启动，完成任务后还要回到待命区。锥台上虽画有黑色引导线，但

机器人可以从任何一边上下。

图 2 锥台尺寸（mm）

3.2.5 在黑色引导线的十字或丁字交叉处，可能会出现 50mm×50mm 的深蓝色转弯标

志。机器人在遇到转弯标志时的正确动作方式如下图所示。

图 3 转弯标志及允许的出路口行驶方向

3.2.6 往届机器人竞赛中所用的部分可换拼装块的图形可能沿用，但也会有一些新的

图形。有些可换拼装块上可能有 6mm 高的突起、坡度约 12°的坡道、宽 320mm 高 320mm 的

涵洞，也可能会出现没有引导线的空白或者有彩色图案的拼装块等等。

3.2.7 比赛场地尺寸的允许误差是±5mm ，拼装块尺寸的允许误差是–3mm，对此，

参赛队设计机器人时必须充分考虑。
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3.2.8 拼装的场地尽可能平整，但接缝处可能有 2mm 的高低差和 2mm 的间隙。

3.2.9 待命区、转弯标志的位置、非十字引导线拼装块的图形以及位置和方向等，在

赛前准备时公布。场地一经公布，在该组别的整个比赛过程中不再变化。

3.3 赛场环境

机器人比赛场地环境为冷光源、低照度、无磁场干扰。但由于一般赛场环境的不确定因

素较多，例如，场地表面可能有纹路和不平整，边框上有裂缝，光照条件有变化等等。参赛

队在设计机器人时应考虑各种应对措施。

4 可能的机器人任务及得分

以下描述任务不一定同时出现在比赛场地上。这些任务也只是对生活中的某些情景的模

拟，切勿将它们与真实生活相比。

小学组需完成的任务有：经纬定位、物资空投、基站建设、障碍规避、气象监测、航线

巡航和安全返航。

初中组需完成的任务有：经纬定位、物资空投、基站建设、障碍规避、数据采集、气象

监测、航线巡航和安全返航和神秘任务。

高中组需完成的任务有：经纬定位、物资空投、基站建设、障碍规避、气象监测、航线

巡航、基站维护、安全返航和神秘任务。

4.1 经纬定位

4.1.1 比赛开始前，每台机器人上预装有 1 个“定位装置”模型，模型如图 4 所示。

4.1.2 机器人要把“定位装置”，送到某个固定拼装块上的规定分区内，运送过程中，

“定位装置”可以与地面接触。

4.1.3 将“定位装置”送到规定分区，记 60 分，“定位装置”模型压住黑色引导线扣

10 分，机器人完全脱离该任务拼装块后裁判员记分。

4.1.4 获得 50 分就算完成“经纬定位”任务。

图 4 定位模型
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4.2 航线巡航

4.2.1 机器人沿黑色引导线从非十字线拼装块的一口进入，从另一口出去，如果遇到转

弯标志， 应按 3.2.5 的规定通过。完成探索航线巡航可与其它任务混合完成，不需要是连

续的。在航线巡航过程中也可以通过十字线拼装块。如果不指定航线巡航任务，通过所有非

十字线拼装块和转弯标志均不记分。

4.2.2 通过一个非十字拼装块记 8 分，通过一个转弯标志记 5 分，通过转弯标志不正

确扣 3 分。

4.2.3 在航线巡航任务中获得 50 分就算完成了任务。

4.3 物资空投

4.3.1 在某些拼装块上放置着 1 至 3 个长宽高均为 50 mm 的 EVA 正方体代表“物资”，

“物资”有红绿蓝三种颜色。

4.3.2 放置代表“物资”EVA 正方体的拼装块位置由赛题公布，不同组别放置的数量及

颜色不同，位置一旦确定，各轮次比赛中不再变化。

4.3.3 物资的垂直投影完全离开所处的拼装块，一个记 10 分。

4.3.4 获得 20 分就算完成“物资空投”任务。

图 5 绿色、蓝色、红色物资模型

4.4 基站建设

4.4.1 在“物资空投”任务中获取的物资模型，需由机器人搬送放置在指定的建设位拼

装块。

4.4.2 建设位拼装块由赛题公布，不同组别放置的数量及颜色不同，位置一旦确定，各

轮次比赛中不再变化。

4.4.3 机器人需要将物资搬至指定建设位，每个记 10 分，建设区有多处，但每个建设

位最多只能获得 20 分，多余不得分。

4.4.4 获得 10 分就算完成“基站建设”任务。
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4.5 障碍规避

4.5.1 在某个十字拼装块中有 5 个长宽高均不大于 50mm 的 EVA 十二面体障碍。障碍的

放置位置要保证其轴线与地面的五个交点之间的连线有 10 条，且至少有 5 条连线的长度不

小于 320mm，如图 6所示。

4.5.2 机器人尽可能多地穿过这些连线，尽量不碰到障碍。机器人成功穿越一条连线（机

器人的大部分从一条连线的一侧到另一侧）记 15 分，对一条连线的重复穿越只记分一次。

机器人与任何一个障碍接触一次，则与该障碍相关的连线就不算被成功穿越。穿越时机器人

不得完全脱离该任务拼装块。

4.5.3 获得 50 分就算完成障碍规避任务。

图 6 障碍规避

4.6 气象监测

4.6.1 在某个拼装块上粘贴固定有一个气象监测模型，任务模型由气象站、操作杆、传

感器、平台组成，传感器设置于气象站内。

4.6.2 气象监测模型放置的拼装块由赛题公布，位置一旦确定，各轮次比赛中不再变化。

4.6.3 机器人需要向上推动操作杆展开气象站，使平台上的传感器升起。

4.6.4 传感器顶端高于气象站，且始终与平台顶面保持接触，记 20 分。

4.6.5 获得 20 分就算完成“气象监测”任务

图 7 气象监测

气象站

操作杆

传感器

平台
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4.7 数据采集

4.7.1 在某个拼装块上粘贴固定有一个数据采集模型，主要由四个数字模型组成，其上分别

粘贴有四种不同的数据图像（1，2，3，4）。

4.7.2 数据采集模型放置的拼装块由赛题公布，位置一旦确定，各轮次比赛中不再变化。

4.7.3 机器人需首先完成 “气象监测”任务，传感器正面显示的图像（1，2，3，4）。根

据图像，将“数据采集”任务中对应的一个数据图像竖立，记 50 分。多个竖立或错误竖立

均不得分。

4.7.4 获得 50 分就算完成“数据采集”任务。

“数据图像”示意图

图 8 数据采集

4.8 基站维护

4.8.1 在某个拼装块上放置着 1 个黄色的正方体 EVA 方块，其顶面分别放置有一张长宽

45 mm 厚 1 mm 的正方形卡片代表“检修卡”，“检修卡”有红绿蓝三种颜色。

4.8.2 机器人将“基站建设”任务中的物资模型搬送至指定建设位后，需前往放置有黄

色 EVA 方块的拼装块，将其“检修卡”放置于对应颜色的顶面。

4.8.3 机器人需要将“检修卡”搬送至对应颜色的物资模型，“检修卡”与正确颜色的

物资模型顶面保持接触，记 30 分。

4.8.4 获得 30 分就算完成“基站维护”任务。

数字模型
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图 9 放置“维修卡”的黄色方块、绿色维修卡被放置于绿色空间站模型的顶面

4.9 神秘任务

神秘任务的具体要求由比赛现场赛题给出，要求参赛机器人能够实现基本的巡线、抓取、

放置、声光指示、颜色识别等功能。

4.10 安全返航

4.10.1“安全返航”必须是最后一个完成的比赛任务。

4.10.2“安全返航”的标准是机器人进入待命区并不再运动。机器人完成任务过程中通

过待命区和重试时机器人回到待命区不属于完成“安全返航”任务。

4.10.3 按要求完成“安全返航”任务可获得 50 分。

5 机器人要求

本节提供设计和构建机器人的原则和要求。参赛前，所有机器人必须通过检录。

5.1 每支参赛队只能使用一台按程序运行的机器人。

5.2 在待命区内，机器人外形最大尺寸不得超过长 250mm、宽 250mm、高 250mm。在比赛

开始后，机器人可以变形超出此尺寸限制。

5.3 机器人上必须展示参赛队编号。在不影响正常比赛的基础上，机器人可进行个性化

的装饰，以增强其表现力和容易被识别。

5.4 每台机器人所用的控制器、电机、传感器及其它结构件，数量不限。但机器人的控

制器、电机、传感器必须是独立的模块。机器人的重量不得超过 3kg。

5.5 机器人上的所有零部件必须可靠固定，不允许分离或脱落在场地上。

5.6 为了安全，小学组机器人所使用的直流电源电压不得超过 9V，初中组及以上不超过

12V。

5.7 不允许使用有可能损坏比赛场地的危险元件。

5.8 机器人必须能原地旋转，旋转的次数可控。
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6 比赛

6.1 参赛队

6.1.1每支参赛队应由 2 名学生和1名教练员（教师或学生）组成。学生必须是 2025年6

月前在学校注册的在读学生。

6.1.2 参赛队员应以积极的心态面对比赛，自主地处理所遇到的问题，尊重队友、对手、

志愿者、裁判员和所有为比赛付出辛劳的人，努力把自己培养成为有健全人格和健康心理的

人。

6.2 赛制

6.2.1 机器人比赛按小学组、初中组、高中组(含中职组）三个组别分别进行。

6.2.2 比赛不分初赛与复赛。组委会保证每支参赛队有相同的上场次数，且不少于 2 次，

每次均记分。

6.2.3比赛场地上规定了机器人要完成的任务（在 4.1～4.10 的任务中选定，也可能有一

些临时设定的任务）。小学组、初中组、高中组(含中职组）三个组别要完成的任务数可能不同。

6.2.4 所有场次的比赛结束后，每支参赛队各场得分之和作为该队的总成绩，按总成绩

对参赛队排名。

6.2.5 竞赛组委会有可能根据参赛报名和场馆的实际情况变更赛制。

6.3 比赛过程

6.3.1 搭建机器人与编程

6.3.1.1 搭建机器人与编程只能在准备区进行。

6.3.1.2 参赛队的学生队员可携带整机入场，但需检录后方能进入准备区，裁判员对参

赛队携带的设备进行检查。除控制器和电机，其它所有零件不得以焊接、铆接、粘接等方式

组成部件。队员不得携带 U 盘、光盘、无线路由器、手机、相机等存储和通信器材。

6.3.1.3 参赛选手不得使用相机等设备拍摄比赛场地，不得以任何方式与教练员或家长

联系。

6.3.1.4 参赛学生在准备区有 2 小时的搭建机器人、编制和调试程序的时间。结束后，

各参赛队把机器人排列在准备区的指定位置，封场，上场前不得修改程序和硬件设备。

6.3.1.5参赛队在每轮比赛结束后，允许在准备区简单地维修机器人和修改控制程序，但

不能打乱下一轮出场次序。
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6.3.2 赛前准备

6.3.2.1 准备上场时，队员领取自己的机器人，在引导员带领下进入比赛区。在规定时

间内未到场的参赛队将被视为弃权。

6.3.2.2 上场的学生队员，站立在待命区附近。

6.3.2.3 队员将自己的机器人放入待命区。机器人的任何部分及其在地面的投影不能超

出待命区。

6.3.2.4 到场的参赛队员应抓紧时间（不超过 1 分钟）做好启动前的准备工作，准备期

间不得启动机器人，不能修改程序和硬件设备。完成准备工作后，队员应向裁判员示意。

6.3.3 启动

6.3.3.1 裁判员确认参赛队已准备好后，将发出“5，4，3，2，1，开始”的倒计时启

动口令。随着倒计时的开始，队员可以用一只手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一

个字，队员可以触碰一个按钮或给传感器一个信号去启动机器人。

6.3.3.2 在“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。

6.3.3.3 机器人一旦启动，就只能受自带的控制器中的程序控制。队员一般不得接触机

器人（重试的情况除外）。

6.3.3.4 启动后的机器人不得故意分离出部件或把机械零件掉在场上。偶然脱落的机器

人零部件， 由裁判员随时清出场地。为了策略的需要而分离部件是犯规行为。

6.3.3.5 启动后的机器人如因速度过快或程序错误将所携带的物品抛出场地，该物品不

得再回到场上。

6.3.3.6 机器人进入某个有任务的拼装块即为执行该任务的开始，一旦离开该拼装块即

为执行任务的结束，立即对完成任务的情况记分。留在场上的可活动的任务模型可由队员移

至不影响机器人运动的场边或场外，此拼装块不再是有任务的拼装块。

6.3.3.7 机器人在进入任务拼装块后为完成任务需要可以短暂脱离黑色引导线，执行完

动作后要回到原来的轨道上继续前进。

6.3.3.8 比赛中除了“航线巡航”任务外，不允许穿插其它任务。

6.3.4 重试

6.3.4.1 机器人在运行中如果出现故障或未完成某项任务的情况，参赛队员可以向裁判

员申请重试。
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6.3.4.2 裁判员同意重试后，场地状态原则上保持不变。如果因为未完成某项任务而重

试，该项任务所用的道具可以由参赛队员恢复到比赛开始前的状态。重试时，队员可将机器

人搬回待命区，重新启动。

6.3.4.3 每场比赛重试的次数不限。

6.3.4.4 重试期间计时不停止，也不重新开始计时。重试前机器人已完成的任务有效，

但是，如果参赛队员要求恢复某项任务的道具，即使该项任务已经完成或部分完成，相应的

得分不再有效。

6.3.5 比赛结束

6.3.5.1 每场比赛时间为 150 秒。

6.3.5.2 参赛队在完成一些任务后，如不准备继续比赛，应向裁判员示意，裁判员据此

停止计时， 结束比赛；否则，等待裁判员的终场哨音。

6.3.5.3 裁判员吹响终场哨音后，参赛队员除应立即关断机器人的电源外，不得与场上

的机器人或任何物品接触。

6.3.5.4 本届比赛将用手持式平板计算机记分。裁判员有义务将记分结果告知参赛队员。

参赛队员有权利纠正裁判员记分操作中可能的错误，并应刷卡确认已经知晓自己的得分。如

有争议应提请裁判长仲裁，裁判员填写记分表，参赛队员应确认自己的得分。

6.3.5.5 参赛队员将场地恢复到启动前状态，并立即将自己的机器人搬回准备区。

7 记分

7.1 每场比赛结束后，按完成任务的情况计算得分。完成任务的记分标准见第 4节。

7.2 完成任务的次序不影响单项任务的得分。

7.3 如果完成了规定的所有任务且比赛结束的时间不超过 150 秒，额外加记时间分。时

间分为（150 秒减去比赛实际所用秒数）。

7.4 如果在比赛中没有重试，机器人动作流畅，一气呵成，加记流畅奖励 50 分。

8 犯规和取消比赛资格

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。

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。

8.3 为了策略的需要而分离部件是犯规行为,视情节严重的程度可能会被取消比赛资格。
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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，第 2 次损坏场地设施将

被取消比赛资格。

8.5 除机器人在十字线拼装块中完成任务外，机器人未按黑色引导线运动，为技术性犯

规，应重试。机器人未按转弯标志转弯为技术性犯规，无需重试，但每次应扣 3分。

8.6 比赛中，参赛队员有意接触比赛场上的物品或机器人，将被取消比赛资格。偶然的

接触可以不当作犯规，除非这种接触直接影响到比赛的最终得分。

8.7 不听从裁判员的指示将被取消比赛资格。

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。

9 排名

9.1 每个组别按总成绩排名。如果出现局部并列的排名，按如下顺序决定先后：

⑴所有场次中完成单项任务总数多的队在前；

⑵最低分高的队在前；

⑶次最低分高的队在前；

⑷机器人重量小的队伍在前。

10 其它

10.1 比赛期间，凡是规则中没有说明的事项由裁判委员会决定。竞赛组委会委托裁判

委员会对此规则进行解释与修改。

10.2 本规则是实施裁判工作的依据。在比赛中，裁判有最终裁定权。他们的裁决是最

终裁决。

10.3 裁判不会复查重放的比赛录像。关于裁判的任何问题必须由一名学生代表在两场

比赛之间向裁判长提出。组委会不接受教练员或学生家长的投诉。
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附录

机器人综合技能比赛记分表

参赛队： 组别：

事项 分值
第一轮 第二轮 完成任务

标准数量 得分 数量 得分

经纬定位

定位装置模型在规定分区且不压

黑线
60 分

60

如压住黑色引导线(基础分 60) -10 分

航线巡航

通过非十字拼装块 8 分/个

50转弯正确 5 分/个

转弯不正确 -3分/次

物资空投 物资模型离开初始放置拼装块 10分/个 30

基站建设 基站放置于指定建设区 10分/个 30

基站维护
“维修卡”卡片与对应颜色基站顶

面保持接触
20 分 20

障碍规避 成功穿越一条连线 15分/条 60

气象监测
传感器高于气象站，并于平台顶面

接触
20 分 20

数据采集 正确的一个数据图案被竖立 50 分 50

神秘任务 完成 200 分 100

返回 机器人回到待命区 50 分 50

节省的时间（秒） 1 分/秒

流畅奖励分 50 分

犯规罚分

单轮得分

总 分

关于取消比赛资格的记录：

裁判员： 记分员：

参赛队员：

裁判长： 数据录入：
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1 比赛简介及主

机器人创新挑战赛主题与规则

题

机器人创新挑战赛是山西省青少年机器人竞赛项目之一。

本届比赛主题为“一带一路”。“一带一路”倡议如同一座连接世界的桥梁，促进了沿

线各国在经济、文化、科技等领域的广泛交流与合作。在这条充满机遇与挑战的发展之路上，

各国携手共进，共同探索创新驱动发展的新模式，实现互利共赢的美好愿景。本次比赛聚焦

于“一带一路”沿线的物流运输优化、文化交流融合、新能源开发合作等方面，旨在鼓励参

赛队伍运用创新思维和科技手段，为“一带一路”的可持续发展贡献智慧与力量。

比赛中，各参赛队要在规定的时间内设计和制作机器人，完成文化展品布置、贸易桥梁

搭建、能源设备安装、信息传递、贯通高铁、光伏发电、贸易交易等任务。

2 比赛场地

比赛场地由拼接式赛台、地图和任务模型组成，图1是一个比赛场地的实例，实际场

地以现场公布为准。

图 1 比赛场地

2.1 拼接式赛台

2.1.1. 赛台是可拼装的塑料部件拼接的。这些部件有边长 150mm 的方形小底板、边长

300mm 的方形大底板、150mm×70mm×50mm 的挡板及外边长 75mm 的转角等四种。
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2

2.1.2. 为提高参赛选手的应变能力，正式比赛场地会有随机性变化。赛台外边长

2400mm～3000mm、宽 1500mm～2100mm，以赛前公布的尺寸为准。

图 3拼接式赛台

2.2 地图

彩色喷绘的地图铺设在赛台的底板上。地图上有两个启动区，不规则分布着有黑色引导

线的主干道和几个功能区，比赛用的地图在赛前公布。

2.2.1. 启动区是两个边长为 250mm 的蓝色正方形区域，包括周围白色方框。比赛开始

前选手将机器人分别放入两个启动区中的一个。比赛开始后两台机器人从各自启动区出发前

往任务区域。

2.2.2. 主干道是场地内不规则分布的 200mm～220mm 宽带状“道路”，道路中央印有

20mm～30mm 宽的白色引导线。部分引导线是不连续的。

2.3 赛场环境

2.3.1. 比赛现场提供当地市电标准接口。如果参赛队需要任何电压或者频率的转换器，

请自行准备。距离参赛队最近的电源接口可能与参赛队的指定调试桌有一定距离，请自备足

够长的电源延长线，同时在现场使用延长线时请注意固定和安全。
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2.3.2. 比赛现场为日常照明，大赛组委会不保证现场光照绝对不变，现场可能有随时

间而变的阳光，可能会有照相机或摄像机的闪光灯、补光灯或其它赛事未知光线的影响。

2.3.3. 地图铺在赛台底板上，组委会尽力保证场地的平整度，但不排除场地有褶皱或

不大于 5mm 的高差。赛台可能直接放在地面上，也有可能整体架高。

3 机器人

3.1. 每支参赛队必须设计、制作 2 台机器人，可整机入场参赛，但须通过检录。

3.2. 机器人在启动区内的最大尺寸为 250mm 长、250mm 宽、300mm 高。离开启动区后，

机器人可以自由伸展，尺寸不限。

3.3. 每台机器人只允许使用 1 个控制器。其电机端口不得超过 4 个，输入输出端口不

得超过 8 个。

3.4. 当电机用于驱动轮时，只允许单个电机独立驱动单个着地的轮子。驱动轮（含胎

皮）直径不得大于 70mm。电机额定输出转速不得高于 300 转/分钟，不得对电机进行改装或

超压使用。

3.5. 每台机器人允许使用的传感器种类、数量、安装位置不限。仅限使用有独立全包

裹塑胶外壳的传感器。

3.6. 机器人搭建不得使用螺丝、螺钉、铆钉、胶水、胶带等辅助连接材料。可部分使

用 3D 打印件，数量不超过 1 件，3D 打印件的长宽高均不得大于 45mm。

3.7. 每台机器人电源电压不得超过 9V，必须自备独立电源，不得连接外部电源。

4 比赛

4.1 机器人的任务

4.1.1. 两台机器人在预编程序的控制下要分别从它们的启动区出发，完成一系列任务，

最后到达各自的终点，结束比赛。按照任务完成的情况获得分数。

4.1.2. 本届比赛中机器人的任务包括必须完成的“基本任务”、可以选择完成的“备

选任务”和“附加任务”。

4.1.3. 基本任务涉及的模型沿主干道周围放置，具体位置根据任务要求固定设置于场

地图内。其余“备选任务”及“附加任务”模型的具体位置在参赛队检录后抽签确定。模型

位置一旦确定，各场比赛不再改变。比赛中实际使用的任务模型在结构、颜色上可能与本规

则上的图形稍有不同，参赛队应具备适应能力。
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4.2 基本任务

4.2.1 出发

- 参赛队的两台机器人可以按自己的意愿分别放在两个启动区中的一个。

- 比赛开始后，两台机器人离开各自的启动区。

- 机器人在地面的正投影完全在启动区外即表示完成了出发任务，每台记 25 分。

- 每场比赛中，每台机器人只有一次出发任务。

4.2.2.贸易通道巡查

- 沿着主干道有 10 条与引导线正交的标记线。在标记线旁分别以“a、b、c、……

j”英文字母标注。

- 机器人在地面的正投影与一条标记线接触即表示成功巡查了一个路段，记 5 分。

成功巡查全部路段，可获得 50 分。

4.2.3 物资运输

- 任务模型由两个货物模型组成。其初始分别覆盖于由裁判抽签确定的标记线上。

- 运输的目的地在编程调试开始前，现场从 “①、②、③、④、⑤”中抽取两个，

同一组别的所有轮次均保持一致。

- 机器人到达货物，需要将货物推送至指定的目的地内。每个目的地仅能放一个货

物。

- 货物与指定的一个目的地保持接触，每台记 50 分。

4.2.4 返回

- 计时结束前，机器人根据各传感器的输出、按照程序在没有任何人工干预的情况

下，自主安全返回任一启动区，即为成功返回。

①

②

③

④

⑤
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- 机器人的驱动轮接触启动区并静止，且控制器屏幕清晰显示蓝底白色字体“返回”，

即完成了返回任务。完成任务的每台机器人记 25 分。

- 每台机器人只能完成一次返回任务。

4.3 备选任务

备选任务的模型安排在主干道或围栏上。机器人需要按照要求完成任务或绕过任务模型，

获得相应得分。其中小学组至少设置 4 个备选任务，初中组至少设置 5 个备选任务，高中组

则设置全部 6 个备选任务。具体任务数量、类型及其任务模型的摆放位置将以抽签的形式决

定（抽签方法见附录 2）。各参赛队的两台机器人可自行分配需要完成的备选任务。

4.3.1 文化展品布置

- 任务模型主要由展品架、支架、定位点组成。

- 机器人需推动展品架向前移动，使展品架由倒伏状态变为竖直状态。

- 支架与定位点保持接触，记 50 分。

定位点

展品架

支架

支架接触

定位点

4.3.2 贸易桥梁搭建

- 任务模型由转柄、桥基、桥身组成，初始状态中转柄竖直向下。

- 机器人需要转动转柄，使桥基向上抬升。

- 两侧桥基与桥身保持接触，记 50 分。
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桥身

桥基

转柄

桥基与桥

身接触

4.3.3.能源设备安装

- 任务模型由两个能源设备模型，两个操作杆、两个安装位组成。

- 机器人需要拨动操作杆，使操作杆由竖直状态变更为水平状态，从而将能源设备

安装到指定位置。

- 两侧能源设备均与安装位接触，记 50 分。

能源

设备

操作杆
安装位

一侧能源设备

与安装位接触

两侧能源设备

与安装位接触

4.3.4.信息传递

- 任务模型主要由信息卡、传递装置、接收区组成。

- 机器人需要拿起传递装置，并带动信息卡吊送至接收区。

- 信息卡与接收区保持接触，记 50 分。

4.3.5.贯通高铁

信息卡

传递装置

接收区
信息卡

被吊起

信息卡与接

收区接触
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- 任务模型主要由高铁、两个货物及终点组成。

- 机器人需要将货物拨动至高铁内，并推动高铁向前移动至终点。

- 高铁与终点接触，且高铁内装载有两个货物，记 50 分。

货物

高铁

终点

货物进

入高铁

高铁与终

点接触

4.3.6.光伏发电

- 任务模型主要由操作杆、光伏面板及限位器组成。

- 机器人需要将操作杆拨动至另一侧的限位器处，使光伏面板呈展开状态。

- 操作杆与限位器接触，记 50 分。

光伏面板

操作杆

限位器

操作杆与限

位器接触

4.3.7.贸易交易

-任务模型主要由操作杆、限位器、贸易公示台组成。贸易公示台四个面分别粘贴

有“1、2、3、4”的数字图案（具体数字字体样式以现场公布为准）。

-机器人需向前推动操作杆，使贸易公示台持续旋转直至与限位器接触，机器人识

别贸易公示台朝向机器人一面的数字图案，并在控制器屏幕上显示对应的数字。

-贸易公示台与限位器接触，且控制器屏幕正确显示唯一对应的数字，记 50 分。
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4.4 附加任务

组委会在赛前将公布一个附加任务，任务位置由现场抽签决定。参赛队员应根据该任务

内容和完成标准在现场编程、调试、完成。

4.5 赛制

4.5.1. 参赛队按小学、初中、高中（含中职）三个组别进行比赛。

4.5.2. 比赛为排名赛，不分初赛与复赛。组委会保证同一组别的不同参赛队有相同的

上场机会，一般不少于两轮。

4.5.3. 单场比赛时间为 180 秒。

4.6 参赛队

4.6.1. 每支参赛队应由 2 名学生和 1 名教练员组成。学生必须是 2025 年 6 月前在学

校注册的在读学生。

4.6.2. 参赛队员应以积极的心态面对比赛，自主地处理所遇到的问题，尊重队友、对

手、志愿者、裁判员和所有为比赛付出辛劳的人，努力把自己培养成为有健全人格和健康心

理的人。

4.7 比赛流程

4.7.1.机器人的搭建与编程

4.7.1.1 搭建机器人与编程只能在准备区进行。

4.7.1.2 参赛队的学生队员经检录后方能进入准备区。裁判员对参赛队携带的器材进行

检查，机器人可整机入场参赛。队员不得携带 U 盘、光盘、无线路由器、手机、相机等存储

和通信器材。所有参赛学生在准备区就座后，裁判员抽签确定备选任务和模型位置。

贸易公示台

限位器

操作杆

贸易公示台与

限位器接触
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4.7.1.3 参赛队员根据机器人要完成的任务搭建机器人、编制调试程序。参赛队员在准

备区不得上网和下载任何程序，不得使用相机等设备拍摄比赛场地，不得以任何方式与教练

员或家长联系。

4.7.1.4 参赛队员在准备区有不少于 90 分钟的搭建机器人、编制和调试程序的时间。

结束后，各参赛队把机器人排列在准备区的指定位置，封场，上场前不得修改程序和硬件设

备。

4.7.1.5 参赛队在每轮比赛结束后，允许在准备区简单地维修机器人和修改控制程序，

但不能打乱下一轮出场次序。

4.7.2. 赛前准备

4.7.2.1 准备上场时，队员领取自己的机器人，在引导员带领下进入比赛区。在规定时

间内未到场的参赛队将被视为弃权。

4.7.2.2 上场的 2 名队员，在裁判的允许下，将自己的两台机器人放入各自的启动区。

机器人的任何部分及其在地面的投影不能超出启动区。

4.7.2.3 参赛队员应抓紧时间（不超过 1分钟）做好启动前的准备工作，准备期间不得

启动机器人，不能修改程序和硬件设备。完成准备工作后，队员应向裁判员示意。

4.7.3. 开始比赛

4.7.3.1 裁判员确认参赛队已准备好后，将发出“5，4，3，2，1，开始”的倒计时启

动口令。随着倒计时的开始，队员可以用一只手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一

个字，队员可以触碰一个按钮或给传感器一个信号去启动机器人。

4.7.3.2 在“开始”命令前启动机器人将被视为“误启动”。第 1 次误启动将受到裁判

员的警告，机器人回到启动区再次启动，计时重新开始。

4.7.3.3 机器人一旦启动，就只能受自带的控制器中的程序控制。队员不得接触机器人，

重试的情况除外。

4.7.3.4 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。

4.7.4. 重试

4.7.4.1 在180 秒的比赛时间内，参赛队有 3 次重试的机会。
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4.7.4.2 需要重试时，选手应先向裁判申请，裁判许可后，方可接触要重试的机器人并把

它搬回它的启动区。

4.7.4.3 比赛计时不因重试而停止。

4.7.4.4 选择重试后，已获得的所有得分清零，且每次重试扣10分。

4.7.4.5 参赛队员应自行将场地内的模型恢复到初始状态，并向裁判示意。

4.7.4.6 重试时，选手可以调整机器人结构件，但不得重新下载程序。

4.7.4.7 完成必要的操作后，在裁判的允许下，参赛队员重新启动自己的机器人。

4.7.5. 结束比赛

4.7.5.1 如出现下列三种情况之一，比赛即结束：

⑴ 参赛队的两台机器人均已到达各自的终点；

⑵ 参赛队员向裁判示意要结束比赛；

⑶ 180秒倒计时到0。

4.7.5.2 裁判以哨声结束比赛并停止计时、记录剩余时间。

4.7.6

4.7.6.1 每场比赛结束后要计算参赛队的得分。单场比赛的得分为基本任务分、备选任务

分、 附加任务分、剩余时间分之和减去重试扣分。任务分以比赛结束后模型的最终状态，

依据任务完成标准计分，详见 4.1 节，剩余时间分为该场比赛结束时剩余时间的秒数，只

有全部基本任务和备选任务满分才可获得剩余时间分。

4.7.6.2 各轮比赛全部结束后，以各单场得分之和作为参赛队的总分。

4.7.7

某一组别的全部比赛结束后，按参赛队的总分进行排名。如果出现局部并列的排名，按

以下顺序决定先后：

（1） 某一单场得分高者在先；

（2） 两轮总重试次数少的队在先；

（3）两轮用时总和较少者排名靠前；

5 犯规和取消比赛资格
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5.1. 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。

5.2. 第 2 次误启动将被取消比赛资格。

5.3. 机器人在启动区外分离部件是犯规行为，应强制性重试。情节严重时，可能会被

取消比赛资格。

5.4. 机器人以高速冲撞任务模型导致损坏将受到裁判员的警告，该场比赛的得分为 0。

第 2 次损坏任务模型将被取消比赛资格。

5.5. 机器人完全脱离主干道运动，为技术性犯规，应强制性重试，机器人在完成就近

任务时除外。

5.6. 不听从裁判员的指示将被取消比赛资格。

5.7. 参赛队员在未经裁判长允许的情况下私自与教练员或家长联系，将被取消比赛资

格。

6 其它

6.1. 本规则是实施裁判工作的依据。在比赛中，裁判长有最终裁定权，他的裁决是最

终裁决。组委会不接受教练员或家长的投诉。

6.2. 比赛期间，凡是规则中没有说明的事项由裁判委员会决定和解释。竞赛组委会委

托裁判委员会对此规则进行解释与修改。在大多数参赛队伍同意的前提下，针对特殊情况（例

如一些无法预料的问题和/或机器人的性能问题等），规则可作完善和补充。

—  43  —



机器人创新挑战赛记分表

_______________ _________________

基本任务

任务 分值 第一轮 第二轮

出发 25 分/机器人，机器人离开启动区

贸易通道巡查 5分/条，满分 50 分，机器人接触标

记线
物资运输 50/台，物资接触指定的一个目的地

返回 25 分/机器人

基本任务得分

备选任务

文化展品布置 50 分，支架与定位点接触

贸易桥梁搭建 50 分，两侧桥基与桥身保持接触

能源设备安装 50 分，两侧能源设备与安装位接触

信息传递 50 分，信息卡与接收区保持接触

贯通高铁 50 分，载有两货物的高铁接触终点

光伏发电 50 分，操作杆与限位器接触

贸易交易 50 分，控制器显示与贸易公示台正面

一样的数字

备选任务得分

附加任务得分（50 分）

重试扣分 10 分/次，最高 30 分

剩余时间分（180-完成时间）（1分/秒，基本/备选任务满分）

单场总分（基本任务分+备选任务分+附加任务分+剩余时间分-

重置扣分）

参赛队员签名确认单场得分

总分

：______________________ _______________________
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附录 2 任务模型际位置的抽签流程

比赛开始前，应按照以下要求抽签，确定备选任务及附加任务模型的类型

及摆放位置。

⑴ 围栏东、南、西、北四边可利用的每段挡板按顺序编号，如图 10所示。

⑵ 可使用抽签卡，并按表格顺序抽签。

⑶ 模型类型及位置由抽签决定，由裁判确定其安装方向。

⑷ 若模型位置不合适，可重新抽取。

图 10 赛台围栏分区及编号

附表

任务模型名称 挡板编号

E

S

W

N

S

N
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1 比赛简介及主题

机器人轨迹普及赛是山西省青少年机器人竞赛项目之一。

本次比赛主题为“跟着悟空游山西”。“跟着悟空游山西”旨在让青少年学生深入体验山

西文旅宝藏。根据赛事任务要求，参赛选手能够运用各类传感器包括但不限于视觉识别、物

理量（温度、光强、距离）感知、位置（坐标、方向）定位等自行设计制作机器人，使机器

人具备巡线识别、旋转以及对任务“物品”的搬运等功能

机器人轨迹普及赛主题与规则

。

2 组队方式

参赛队按小学、初中两个组别进行比赛。每支参赛队伍由 1 名学生和 1 名教练员组成。

3 比赛场地

3.1 比赛场地

图示：比赛场地样图
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3.2 赛场规格

3.2.1 展示场地尺寸大小约 2000mm×3000mm ，材质为喷绘布。

3.2.2比赛场地设有长250mm×宽 250mm起点区和终点区，场地中分布有一条宽25mm（±

1mm）的文旅路线。

3.2.3 场地右下角为圆形的文化展示区域，展示区域由两个直径分别为 500mm、300mm

的同心圆组成。

3.3 赛场环境

3.3.1 比赛现场提供当地市电标准接口。如果参赛队需要任何电压或者频率的转换器，

请自行准备。距离参赛队最近的电源接口可能与参赛队的指定调试桌有一定距离，请自备足

够长的电源延长线，同时在现场使用延长线时请注意固定和安全。

3.3.2 比赛现场为日常照明，大赛组委会不保证现场光照绝对不变，现场可能有随时间

而变的阳光，可能会有照相机或摄像机的闪光灯、补光灯或其它赛事未知光线的影响。

3.3.3 地图铺在赛台底板上，组委会尽力保证场地的平整度，但不排除场地有褶皱或不

大于 5mm 的高差。赛台放在地面，也有可能架高。

3.3.4 比赛现场的道具与图示可能会有所出入，以现场道具为准，会尽量保证同组别的

道具相同。

4 机器人

4.1 搭建要求

活动要求机器人为散件形式入场，参赛选手需现场搭建机器人完成相应任务。参加比赛

的机器人需符合安全性要求，不可使用 3D 打印件，比赛全程机器人不得损坏比赛场地和任

务模型。

选手自备的器材中，除电机、电池盒、传感器、摄像头之外，所有零件不得以螺丝、焊

接的方式组成部件，不允许使用胶水、扎带、橡皮筋、双面胶等辅助材料。组委会拥有本规

则的最终解释权。

4.2 机器人设计要求

项目 要求

—  47  —



数量 每支队伍 1 台机器人。

规格
机器人在启动区内的最大尺寸为 25cm×25cm×25cm（长×宽×高）。离开启

动区后其尺寸不受限制。

控制器 每台机器人只允许使用一个控制器。

传感器 机器人允许使用的传感器种类、数量、安装位置不限。

电机
当电机用于驱动时，提供驱动力的电机至多只能有 4 个，单个电机只能驱

动单个着地的轮子。其它用于辅助完成任务的电机数量不限。

结构
不得使用 3D 打印件，不得使用螺丝、螺钉、铆钉、胶水、胶带、橡皮筋等

辅助连接材料。

电池

每台机器人输入额定电压不得超过 9 伏，不可有升压电路。选手须使用安

全可靠电池，主办单位有权要求选手更换被认为不安全或有安全隐患的电

池。

检录
选手第一轮进场前，机器人散件入场，需通过全面检查，以确保符合相关

规定。选手应对不符合规定的地方进行修整改进，方可参加比赛。

5 任务说明

5.1 机器人任务

以下机器人任务中“文旅启航”、“特色展示”、“民俗体验”、“景点打卡”为所有组别

必做任务；

“通关文牒”、“翻山越岭”、“古建探索”、“非遗传承”、“晋商之旅”为随机任务，小

学组需额外从随机任务中抽取 3 个任务；初中组需额外从随机任务中抽取 4 个任务。

“民俗风情评选”为选做任务，仅初中组可选做，小学组不涉及，完成与否，不影响

时间得分。

5.1.1 文旅启航（必做任务）

机器人离开起点区（机器人垂直投影完全脱离起点区域），记 30 分。

5.1.2 通关文牒

(1)任务模型由操作杆、平台组成，通关文牒放置于保护装置内。

(2)机器人需要向下按压操作杆，使平台的“通关文牒”下降。
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(3)操作杆与下方横梁接触，“通关文牒”模型始终与平台顶面保持接触，记 30 分。

图示：通关文牒示意图

5.1.3 景点打卡（必做任务）

(1)当机器人途经景点时，每途经一个景点（机器人垂直投影接触景点圆形标识），记 5

分，最高 60 分。

(2)在编程调试前，由参赛选手从云冈石窟、应县木塔、晋祠三个景点中随机抽取两个

景点，作为打卡拍照的景点。

(3)在机器人经过抽取的两个景点时，需停留在该景点的圆形标识上，且屏幕显示对应

景点的照片，停留和显示时长不少于 3 秒，显示的图案需有明显标识，便于裁判观察，每个

记 30 分，最高 60 分。

云冈石窟 应县木塔 晋祠

5.1.4 民俗体验（必做任务）

在文旅路线上随机有一处“民俗体验区”，长宽为 250mm×250mm；机器人任意一个驱动

操作杆

平台

通关文牒
操作杆与横梁接触
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轮保持在区域内旋转一周以上，记 30 分。

图示：民俗体验示意图

5.1.5 翻山越岭

“翻山越岭”模型由一个长 150mm 宽 150mm 高 20mm 的平台及两个长 150mm 宽 50mm 高

20mm 的过渡斜坡组成，该模型摆放在文旅路线的一侧。机器人登上模型的全程，需至少一

侧驱动轮与模型的斜坡和平台顶面保持接触，记 30 分。

图示：翻山越岭示意图

5.1.6 古建探索

(1)在某一景点圆形标识处，设置有 1 处“古建”模型，“古建”模型为一个长宽高不大

于 50mm 的十二面体。

(2)机器人拾取“古建”模型并将其放置于文化展示区域的指定位置，若古建模型放置

在展示边缘区，记 30 分；若放置在核心区，记 60 分；若同时接触两个区域，则以最低一项

得分计算。（“古建”模型超出展示边缘红线不得分）

(3)机器人在完成“古建”模型搬运时可离开“文旅路线”，但完成任务后必须从离开的

位置返回“文旅路线”。
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图示：古建探索示意图

5.1.7 非遗传承

(1)任务模型由“非遗传承”道具、吊钩、操作杆和底板组成。

(2)机器人需要推动操作杆，使吊钩勾起“非遗传承”道具。

(3)若“非遗传承”道具与吊钩接触，且与底板不接触，记 30 分。

图示：非遗传承示意图

5.1.8 晋商之旅

(1)任务模型由晋商店铺、交易装置组成，交易装置始终面向相邻的轨迹线。

(2)机器人接触按压交易装置，使店铺开启运转，记 30 分。

展示边缘区

展示核心区

非遗传承道具

操作杆

吊钩
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图示：晋商之旅示意图

5.1.9 特色展示（必做任务）

(1)机器人在不偏离文旅路线的情况下，沿标记线顺序的前进方向进入终点。

(2)机器人的垂直投影完全纳入终点区，记 30 分。

5.1.10 民俗风情评选（选做任务）

(1)民俗风情任务模型固定放置于终点区旁的任务区 A1。

(2)机器人在完成“特色展示”任务后，方可进行该任务。该任务不计时，且完成与否

不影响时间得分。

(3)任务模型主要由展示架、四个民俗名称及编号组成。展示架四个面分别粘贴有四个

民俗名称及编号的图案（1：社火；2：打铁花；3：扭秧歌；4：踩高跷）。

(4)机器人推动操作杆使展示架转动一周以上，记 10 分。

(5)识别展示架朝向机器人一面的民俗名称及编号，并根据图片识别信息，机器人屏幕

显示对应民俗的名称，四个民俗标识中，只能显示唯一对应的民俗名称，加记 50 分，多显

示不得分。

店铺

交易装置
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图示：民俗风情评选

5.2 任务随机性

除“民俗风情评选”任务，其余场地上随机任务模型的位置并不固定，在编程调试开始

前现场抽签确定任务的位置和方向。位置和方向一旦确定，同一组别的任务模型位置在所有

轮次中均保持一致。

5.3 任务限时

机器人在起始区内启动后即开始计时，展示用时为 180 秒，机器人的垂直投影完全进入

终点区且静止，计时停止；方可进行“民俗风情评选”任务，该任务不计时，且完成与否不

影响时间得分。

5.4 剩余时间分

在规定时间内本组别设置的全部基本任务及随机任务获得满分，才可获得剩余时间得分。

比赛结束后，选手应立即示意裁判停止计时。剩余时间得秒数将转换为剩余时间分。（依据

四舍五入原则，取剩余时间，如 2.7 秒取 3秒，10.3 秒取 10 秒）

6 比赛流程

6.1 参赛顺序

比赛为积分赛，不分初赛与复赛。参加队伍采取现场抽签方式确定分组及参赛顺序，参

赛队按抽签确定的顺序轮流上场比赛，组委会保证同一组别的不同参赛队有相同的上场机会，

一般不少于两轮。比赛中上一队开始比赛时，会通知下一队候场准备。在规定时间内没有到

场的队伍，将视为放弃比赛资格。

操作杆

展示架

民俗名称及编号
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6.2 编程调试

参赛队在第一轮开始前有至少90分钟的机器人搭建和程序调试时间。第一轮结束后，有

至少30分钟的时间进行第二轮调试。裁判组可根据实际情况调整调试时间，并在每一轮的调

试前向所有参赛队伍宣布。

参赛队员需要按照赛场秩序，有序地排队进行编程及调试，不遵守秩序的参赛队可能会

被取消参赛资格。编程调试结束后，所有参赛队伍需将机器人放置于裁判指定位置封存，参

赛队员未经允许不得再接触机器人，否则将被取消参赛资格。

裁判示意比赛开始后，仍没有准备好的参赛队将丧失本轮比赛机会，但不影响下一轮的

比赛。

6.3 赛前准备

准备上场时，队员拿取自己的机器人，在裁判员或者工作人员的带领下进入比赛区。在

规定时间内未到场的参赛队将被视为弃权。学生队员上场时，站立在启动区附近。队员自行

将机器人放入启动区，此时机器人的任何部分及其在地面的投影不能超出启动区。

6.4 启动

6.4.1 裁判员确认参赛队已准备好后，将发出“3，2，1，开始”的倒计数启动口令。

随着倒计数的开始，队员可以用手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一个字，队员可

以触碰控制器的一个实体按钮去启动机器人。

6.4.2 在“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。机器人一

旦启动，队员不得接触机器人。每支队伍每轮任务允许第 1 次机器人“误启动”，第 2 次再

犯，该轮成绩为 0 分。

6.4.3 启动后的机器人不得分离出部件或将机械零件掉在场上。偶然脱落的机器人零部

件，由裁判员随时清出场地。为了策略的需要而分离部件是犯规行为。启动后的机器人如因

速度过快或程序错误完全越出场地边界，或将所携带的物品抛出场地，该机器人和物品不得

再回到场上。

6.5 脱线

任务全程机器人主体（即在启动区出发前的状态）的垂直投影不得脱离文旅路线，除“古

建探索”任务外，否则失败。
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6.6 计时结束

参赛队出现下列情况，将以裁判哨声为准停止计时，并记录时间。

（1）机器人“脱线”（脱线标准参照 6.5 节）；

（2）机器人完成“特色展示”任务；

（3）计时到达 180 秒；

（4）参赛队主动向裁判示意结束比赛；

6.8 最终得分

每场比赛结束后要计算参赛队的单场得分。单场比赛的得分为任务得分和剩余时间分。

任务分以比赛结束后模型的最终状态，依据任务完成标准计分，详见 5.1 节。剩余时间分为

该场比赛结束时剩余时间的秒数，只有本组别设置的全部任务满分才可获得剩余时间分（除

可选任务“民俗风情评选”）。各轮比赛全部结束后，以各单场得分之和作为参赛队的总分。

6.9 排名

某一组别的全部比赛结束后，按参赛队的最高分进行排名。如果出现局部持平，按以下

顺序破平：

（1）单轮得分较高者排名靠前；

（2）两轮用时总和较少者排名靠前；

（3）机器人电机和传感器数量合计较少者排名靠前。

7 违规

7.1 每支队伍每轮任务允许第 1 次机器人“误启动”，第 2 次再犯如是小组赛，该轮成

绩为 0分。

7.2 比赛开始后，选手如有未经裁判允许，接触场内物品或者机器人的行为，第一次将

受到警告，第二次再犯则该轮成绩为 0分。

7.3 辅导老师或家长存在口授选手影响比赛的指引，或亲手参与搭建调试任务，亦或触

碰、修复作品等行为的，一经查证则该轮成绩记 0 分。

7.4 启动后的机器人不得为了策略的需要，故意分离部件或掉落零件在场地上，这属于
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犯规行为，由裁判确定给予警告、再次犯规将判罚该轮成绩为 0 分，犯规分离或掉落的零

件则由裁判即时清理出场。

7.5 选手不听从裁判员指令的，将视情况轻重，由裁判确定给予警告、初赛该轮成绩为

0 分、决赛直接淘汰，乃至取消活动资格等处理。
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附录 1

机器人轨迹普及赛记分表

参赛队：_______________ 组别：_________________

任务 任务名称 分数 第一轮 第二轮

随机任务

通关文牒 30

翻山越岭 30

古建探索 30，60

非遗传承 30

晋商之旅 30

必做任务

文旅启航 30

特色展示 30

民俗体验 30

景点打卡

5

30,60

选做任务 民俗风情评选 10,50

任务总得分

任务用时

时间得分

单轮总分

总分

裁判员：_______________ 参赛队员：_________________
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1 赛事简

2025 年 超 级 轨 迹 赛

主题与规则

介

恒星在它们各自的星座中闪烁着，行星则沿着固定的轨道穿行于星野之间。随着人类

完成星际穿越，踏入更广阔的宇宙空间，未来的星际探索将通过更精确的观测和实验，深

入探索时间和空间的本质与规律，使这一探索成为崭新的传奇，为我们更好地理解宇宙的

演化和发展铺平道路。

本次比赛要求青少年学生在比赛现场使用自行制作机器人编写程序，并进行调试和比

赛任务。本赛项主题为“星际传奇”。选手将使用机器人在模拟环境中探索宇宙奥秘，在普

及科学知识的同时，锻炼和提高参与者的思维能力、反应能力、动手协调能力和团队精神。

2 组队方式

活动要求选手自行设计和构建机器人完成相应任务，但比赛无需现场搭建。机器人仅

限使用有塑胶外壳的电子件、塑胶类拼插积木，不可使用 3D 打印件，比赛全程机器人不得

损坏比赛场地和任务模型

比赛设有小学低电压（3 年级及以下）、小学高电压（1-6 年级）、初中、高中四个组

别，每支队伍由1名选手和 1 名指导老师组成，选手为截止到 2025 年 6 月在校学生。

3 机器人

3.1 搭建器材要求

。

选手自备的器材中，除电机、电池盒、传感器、遥控器、摄像头之外，所有零件不得

以螺丝、焊接的方式组成部件，不允许使用胶水、双面胶等辅助材料。报名参赛者，视为

默认组委会拥有本规则的最终解释权。

3.2 机器人设计要求

项目 要求

数量 每支队伍 1台机器人。

规格
机器人在星舰坞内的最大尺寸为 25cm×25cm×25cm（长×宽×高）。离开星舰坞后，机器人的机

构可以伸展。

控制器
每台机器人只允许使用一个控制器，控制器输入输出端口（含电机控制端口）需为 RJ11 水晶

传感

头。除小学低电压其余组别的控制器需内置 2.4寸彩色液晶触摸显示屏。

器 机器人允许使用的传感器类型及数量不限。

遥控器
小学低电压可选择使用无线遥控（仅限 2.4G 或蓝牙）的方式完成比赛任务，其余组别必须通过

自动程序控制完成比赛任务。
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电机

电机（含舵机）总数量不得多于 6个，且单个电机只能驱动单个着地的轮子。不得对电机进行改

装或超压使用。

结

驱动轮 机器人用于着地的轮子（含胎皮）直径不得大于 70mm，宽度不得大于 25mm。

构
机器人必须使用设计尺寸基于标准的 10 毫米塑料积木件搭建，不得使用 3D打印件及螺丝、螺

钉、铆钉、胶水、胶带等辅助连接材料。

电池
电压不得超过 9 V。机器人不可有升压电路

小学低电压组的机器人输入额定电压不得超过 6 V，小学高电压组、初中组、高中组的输入额定

。

检录
选手第一轮进场前，机器人可整机入场，但需通过全面检查，以确保符合相关规定。选手应对不

符合规定的地方进行修整改进，方可参加比赛。

4 比赛流程

4.1 参赛顺序

比赛为积分赛，参加队伍采取现场抽签方式确定分组及参赛顺序，参赛队按抽签确定

的顺序轮流上场比赛，组委会保证同一组别的不同参赛队有相同的上场机会，一般不少于

两轮。比赛中上一队开始比赛时，会通知下一队候场准备。在规定时间内没有到场的队伍，

将视为放弃比赛资格。

4.2 编程调试

参赛队在第一轮开始前有至少 60 分钟的机器人调试时间。具体比赛调试时长，统一由

裁判组根据实际情况调整，并在每一轮的调试前向所有参赛队伍宣布。

参赛队员需要按照赛场秩序，有序地排队进行编程及调试，不遵守秩序的参赛队可能

会被取消参赛资格。编程调试结束后，所有参赛队伍需将机器人放置于裁判指定位置封存，

参赛队员未经允许不得再接触机器人，否则将被取消参赛资格。

裁判示意比赛开始后，仍没有准备好的参赛队将丧失本轮比赛机会，但不影响下一轮

的比赛。

4.3 赛前准备

准备上场时，队员拿取自己的机器人，在裁判员或者工作人员的带领下进入比赛区。

在规定时间内未到场的参赛队将被视为弃权。学生队员上场时，站立在星舰坞附近。队员

将自己的机器人放入星舰坞，此时机器人的任何部分及其在地面的投影不能超出星舰坞。

4.4 启动

4.4.1 裁判员确认参赛队已准备好后，将发出“3，2，1，开始”的倒计数启动口令。随着

倒计数的开始，队员可以用手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一个字，队员可以

触碰控制器的一个实体按钮去启动机器人。

4.4.2 在“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。机器人一旦

启动，队员不得接触机器人（重置的情况除外）。

4.4.3 启动后的机器人不得分离出部件或将机械零件掉在场地上。偶然脱落的机器人零部
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件，由裁判员随时清出场地。为了策略的需要而分离部件是犯规行为。启动后的机器人如

因速度过快或程序错误完全越出场地边界，或将所携带的物品抛出场地，该机器人和物品

不得再回到场上。

4.5 时间得分

在规定时间内完成各组别设置的全部基本任务和随机任务，可获得时间得分，附加任

务的完成情况不影响时间得分。比赛结束后，选手应立即示意裁判停止计时。剩余时间按

区间获得时间得分。（取剩余时间的整数部分计算，2.7 秒取 2秒，10.3 秒取 10 秒）

（1）剩余时间<3 秒，时间分为 0；

（2）3秒<=剩余时间<10 秒，加 5分；

（3）10 秒<=剩余时间<20 秒，加 10 分；

（4）20 秒<=剩余时间<30 秒，加 20 分；

（5）剩余时间>=30 秒，加 30 分。

4.6 重置

为了鼓励参赛队提高程序稳定性并优化参赛策略，特设置流畅分。比赛计时开始即自

动获得流畅分 50 分，在任务全程每发生一次重置，流畅分减 5 分，最高减 50 分。每次重

置，已获得分清零，任务模型需恢复初始状态，机器人回到星舰坞并重新出发。重置全程

计时不停止。

以下情况需要将机器人重置回星舰坞：

（1）选手向裁判申请重置的；

（2）机器人脱离比赛场地的；

（3）选手未经允许接触任务模型或机器人的；

（4）高级任务中机器人未沿飞行航道方向前进或机器人脱线的。

4.7 比赛结束

参赛队出现下列情况，将以裁判哨声为准结束比赛，并记录时间。

（1）机器人无法继续执行后续任务；

（2）参赛队完成“安全返航”任务；

（3）参赛队主动向裁判示意结束比赛；

（4）到达任务限时。

4.8 最终得分

每场比赛结束后要计算参赛队的单场得分。任务总得分依据任务完成标准计分，详见

初级机器人任务或高级机器人任务说明。各轮比赛全部结束后，以各单场得分的最高分作

为参赛队的最终比赛成绩。

时间得分以该轮比赛结束时剩余时间的秒数，参考 4.5 时间得分的要求获得阶梯得分。

单场得分 = 任务总得分 + 流畅分 + 时间得分。
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4.9 排名

某一组别的全部比赛结束后，按参赛队的最高分进行排名。如果出现局部持平，按以

下顺序破平：

（1）两轮总分较高者排名靠前。

（2）两轮用时总和较少者排名靠前。

（3）重置次数较少者排名靠前。

（4）机器人电机和传感器数量合计较少者排名靠前。

5.初级任务说明

比赛由自动时段和遥控时段组成，共 120 秒，其中自动时段为 10 秒，遥控时段 110 秒。

自动时段内机器人必须通过程序控制自主运行完成场地内设置的任务；遥控时段内可由参

赛队员通过遥控器操作机器人完成场地内设置的任务。只有在自动时段结束后，才能开始

遥控时段

以下初级任务说明仅适用于小学低电压组，各参赛队以程序控制及遥控两种方式分

别控制机器人完成各个任务。机器人可以自行安排任务的完成顺序。完成任务后，参赛队

的所有机器人需回到指定区域结束比赛。

。

任务模型参考任务说明示意图，实际比赛任务模型的搭建可能有所出入，例如实际使

用的梁、销等结构颜色不同，或尺寸、高度稍有不同。参赛选手应具备根据实际情况调整

的能力。

5.1 初级任务场地

5.1.1 比赛场地

图示：初级任务比赛场地样式

5.1.2 场地规格

（1）初级任务场地具体样式如上图所示，场地尺寸为长 3000mm、宽 2000mm。

（2）场地中央为圆形的黑洞区域，黑洞区域由三个直径分别为 800mm、500mm、300mm 的同
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心圆组成，其组成的区域从外至内分别为黑洞边缘、视界、中心。

（3）场地四周设置有多个任务区，其中任务区 C1 固定设置星舰航行任务，任务区 C2 固定

设置星际传奇科研任务，其余任务区 A根据任务要求在编程调试开始前随机设置任务模型。

（4）在比赛场地分别设置有 1 个长 250mm×宽 250mm 的星舰坞，是机器人启动和返回的区

域，比赛开始后机器人由星舰坞出发前往各个任务区域完成相应动作，并在计时结束前最

终返回星舰坞。

5.2 初级机器人任务

以下为比赛中机器人要完成的任务，其中“顺利启航”、“星舰航行”必须在自动时段

完成才有效，否则不得分。比赛现场可能会设置附加任务，附加任务在调试开始前公布，

其位置根据附加任务要求设置于场地中对应区域，若本场比赛未设置附加任务，则该任务

不计分。

5.2.1 顺利启航

（1）机器人离开星舰坞。

（2）在开始阶段机器人垂直投影完全脱离星舰坞（每轮比赛任务每台只记录一次），记 60

分。

5.2.2 星舰航行

（1）任务模型由传奇星舰、启动器、控制中心组成。

（2）传奇星舰模型固定设置于任务区 C1，启动器设置于星舰内。

（3）机器人需要使用密钥触碰启动器，使控制中心开启传奇星舰。

（4）控制中心亮起运行标志，记 60 分。

图示：任务区 C1、星舰航行初始及完成状态

5.2.3 时空扭曲

（1）场地中随机设置有一处时空扭曲模型。

（2）时空扭曲模型由一个长 150mm 宽 150m 高 20mm 的平台及两个长 150mm 宽 50mm 高 20mm

的过渡斜坡组成。在编程调试开始前，由裁判随机抽取并确定任务摆放位置。

（3）机器人登上时空扭曲模型的全程，需至少一侧驱动轮与时空扭曲模型的斜坡和平台顶

面保持接触，即完成该任务记 60 分。

控制中心亮

起运行标志

启动器
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图示：时空扭曲模型

5.2.4 探索视界

（1）A1 至 A10 共 10 个任务区分别放置有 1个探测器模型。

（2）探测器模型为一个长宽高不大于 50mm 的十二面体。

（3）机器人到达探测器前，将探测器投送至场地中央的黑洞处。1个探测器离开初始放置

点，即完成该任务，每个记 10 分。

（4）若探测器接触在黑洞边缘，每个记加记 10 分；若探测器接触在黑洞视界，每个加记

20 分；若探测器接触在黑洞中心，每个加记 30 分。若同时接触两个区域，则以最高一项

得分计算。

图示：黑洞区域、探测器样式及放置示意图

5.2.5 星际传奇科研（附加任务）

（1）星际科研任务模型由裁判在编程调试开始前，随机抽签并覆盖于任务区 C2，任务模

型的朝向则由裁判根据场地位置随机调整。

（2）任务模型主要由操作杆、科研装置、四个星座组成。四个星座分别树立于识别器左右

两侧。科研装置四个面分别粘贴有四个星座的图案。

（3）机器人推动操作杆使科研装置转动一周以上后，选手需根据科研装置朝向操作杆一面

的星座图案，操作机器人将左右两侧中对应的一个星座推倒，使其从竖直状态变为水平状

态。

（4）限位器吸合，记 10 分。科研装置正面对应的星座被推倒为水平状态，加记 50 分。四

个星座中，只能有唯一对应的星座被推倒，多倒错倒不得分。

图示：星际传奇科研模型初始、中间及完成状态

黑洞边缘

斜坡

斜坡

黑洞视界

黑洞中心 探测器

平台

科研装置

操作杆 限位器吸合
对应星座被推倒
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5.2.6 安全返航

（1）机器人在计时结束前需返回星舰坞。

（2）机器人的驱动轮垂直投影完全纳入星舰坞，且屏幕显示“ √ ”标志，记 60 分。

5.3 任务随机性

“星舰航行”固定设置于任务区 C1，“星际传奇科研”固定设置于任务区 C2，“穿越时

空扭曲”、“探索视界”的任务模型的位置并不固定。任务模型根据对应的任务要求，在编

程调试开始前由裁判抽签确定任务的位置和方向。

位置和方向一旦确定，同一组别的任务模型位置在所有轮次中均保持一致。

6.高级任务说明

任务模型参考任务说明示意图，实际比赛任务模型的搭建可能有所出入，例如实际使

用的梁、销等结构颜色不同，或尺寸、高度稍有不同。参赛选手应具备根据实际情况调整

的能力。

6.1 高级任务场地

6.1.1 比赛场

以下高级任务说明适用于小学高电压组、初中组和高中组。

场地上分布有不规则的轨迹线，任务要求机器人在 180 秒的任务限时内，全程通过自

动程序控制从星舰坞沿指定方向出发，在不脱离飞行航道的前提下向前移动，以最快速度

前往各任务区域完成指定任务，并最后到达终点。

地

图示：高级任务比赛场地样式

6.1.2 场地规格

（1）机器人比赛场地具体样式以现场公布为准，其中最大场地尺寸为长 3000mm、宽

2000mm。

（2）场地中不规则分布有一条飞行航道，主要由一条宽 25mm(±1mm)的轨迹线组成（轨迹
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线有白色及黑色两类），飞行航道是引导机器人移动方向的线路。

（3）场地中央为圆形的黑洞区域，黑洞区域由三个直径分别为 800mm、500mm、300mm 的同

心圆组成。

（4）在比赛场地分别设置有两个长 250mm×宽 250mm 的星舰坞，分别标注有 A 和 B，是机

器人启动和到达的区域。比赛开始后机器人由星舰坞 A 出发沿飞行航道行驶，最终到达另

一侧的星舰坞 B。

6.2 机器人任务

基本任务：顺利启航、飞行航道、时空扭曲、探索视界、星舰航行、安全返航。

随机任务：舱门展开、物资装载。

附加任务：星系传奇科研。

基本任务的任务区域根据任务细则要求设置于场地中对应的任务区域。小学高电压组

不设置随机任务，初中组从随机任务中抽取 1个完成，高中组需完成全部 2 个随机任务。

初中组及高中组的比赛现场可能会设置附加任务，附加任务在调试前公布，其位置根据附

加任务要求设置于场地中对应区域。

6.2.1 顺利启航

（1）机器人离开星舰坞。

（2）在开始阶段机器人垂直投影完全脱离星舰坞（每轮比赛任务只记录一次），记 60 分。

6.2.2 飞行航道

（1）在整个场地的飞行航道上，有若干条垂直于飞行航道的标记线，将整个飞行航道分割

成多个航道区域，在标记线的旁边以“A、B、C”等英文字母顺序标记。

（2）任务全程机器人必须沿着飞行航道的方向向前移动，除以完成任务为目的可以短暂脱

离当前的飞行航道和倒车外（完成后必须返回脱线的位置继续行驶），机器人的两侧驱动轮

需全程位于飞行航道轨迹线的两侧或刚好压住飞行航道轨迹线。

（3）机器人的任意一个驱动轮接触到一条飞行航道的标记线，记 6 分，满分 60 分。

图示：飞行航道标记线

6.2.3 时空扭曲

（1）时空扭曲模型固定设置于标记线 E 处，放置方式如下图所示。

（2）时空扭曲模型由一个长 150mm 宽 150m 高 20mm 的平台及两个长 150mm 宽 50mm 高 20mm

的过渡斜坡组成。
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（3）机器人从入口进入区域并从出口离开，即完成该任务，记 10 分。机器人任意一侧驱

动轮接触两个斜坡和平台的顶面，加记 20 分。

图示：时空扭曲模型

6.2.4 探索视界

（1）部分飞行航道随机设置有探测器模型，其中小学高电压组至少设置 1 处，初中组及

高中组至少设置 2 处。黑洞视界与黑洞边缘的分割线处设置有两条长 410mm 宽 10mm 高

10mm 的软胶条。

（2）探测器模型为一个长宽高不大于 50mm 的十二面体。在编程调试开始前，由裁判随机

抽取飞行航道标记线的字母标记，确定后将探测器模型直接覆盖于对应标记线与飞行航道

的交点处。

（3）机器人到达探测器前，拾取探测器并将其投送至场地中央的黑洞处，探测器离开初始

放置点，即完成该任务，每个记 10 分。

（4）若探测器接触在黑洞边缘，每个加记 10 分；若探测器接触在黑洞视界，每个加记 20 

分；若探测器接触在黑洞中心，每个加记 30 分。若同时接触两个区域，则以最高一项得分

计算。

（5）机器人拾取及投送探测器的全程，机器人的垂直投影需始终与轨迹线保持接触，且不

得接触黑洞区域，否则视为无效。

图示：黑洞区域、探测器样式、及任务完成状态示意图

黑洞边缘

黑洞视界

黑洞中心
探测器

探测器位于
黑洞中心

探测器位于
黑洞视界 探测器位于

黑洞边缘

斜坡

斜坡

平台

入口

出口
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6.2.5 舱门展开

（1）任务模型由舱门、操作杆、飞船、平台组成，飞船设置于舱门内。

（2）机器人需要向上抬起操作杆展开舱门，使平台上的飞船升起。

（3）飞船顶端高于舱门，且始终与平台顶面保持接触，记 60 分。

图示：舱门展开模型初始及完成状态

6.2.6 物资装载

（1）任务模型由物资、吊钩、操作杆和底板组成。

（2）机器人需要向前推动操作杆，使吊钩勾起物资。

（3）若物资与吊钩接触，且与底板不接触，记 60 分。

图示：物资装载模型初始及完成状态

6.2.7 星舰航行

（1）任务模型由传奇星舰、启动器、控制中心组成。启动器始终面向相邻的轨迹线。

（2）传奇星舰模型固定设置于任务区 A1，启动器设置于星舰内。

（3）机器人需要使用密钥触碰启动器，使控制中心开启传奇星舰。

（4）控制中心亮起运行标志，记 60 分。

图示：任务区 A1、星舰航行初始及完成状态

6.2.8 安全返航

控制中心亮

起运行标志启动器

飞船高于舱门
舱门

操作杆

操作杆

吊钩

底板

物资

平台
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（1）机器人在不脱离飞行航道的情况下，沿标记线字母顺序的前进方向进入终点区。

（2）机器人的驱动轮垂直投影完全纳入终点区，记 60 分。

6.2.9 星际传奇科研（附加任务）

（1）星际科研任务模型固定设置于终点区旁的任务区 A2。机器人在完成“安全返航”任

务后，方可进行该任务。该任务不计时，且完成与否不影响时间得分。

（2）任务模型主要由操作杆、科研装置、四个星座组成。四个星座分别树立于识别器左右

两侧。科研装置四个面分别粘贴有四个星座的图案。

（3）机器人推动操作杆使科研装置转动一周以上后，识别科研装置朝向机器人一面的星座

图案，并根据图片识别信息将左右两侧中对应的一个星座推倒，使其从竖直状态变为水平

状态。

（4）限位器吸合，记 10 分。科研装置正面对应的星座被推倒为水平状态，加记 50 分。四

个星座中，只能有唯一对应的星座被推倒，多倒错倒不得分。

图示：星际传奇科研模型初始、中间及完成状态

6.3 任务随机性

除“星舰航行”固定设置于任务区 A1，附加任务“星际传奇科研”固定设置于任务区

A2，“时空扭曲”固定设置于标记线 E 处，“探索视界”、“舱门展开”、“物资装载”的任务

模型的位置并不固定。任务模型根据对应的任务要求，在编程调试开始前由裁判抽签确定

任务的位置和方向。

位置和方向一旦确定，同一组别的任务模型位置在所有轮次中均保持一致。

6.4 任务限时

单轮比赛时间为 180 秒。

6.5 脱线

机器人在移动过程中，不允许脱离飞行航道的轨迹线行驶（即机器人的驱动轮必须在

黑线两侧或刚好压住黑线，必须掠过行进途中所有的轨迹线），如机器人完全脱离黑线，须

强制重置机器人。以完成除“探索视界”外的任务为目的可以短暂脱离轨迹线，但必须返

回脱线点继续行驶。

7 违规
7.1 每支队伍每轮任务允许第 1 次机器人“误启动”，第 2 次再犯如是小组赛，该轮成绩为

科研装置

操作杆

限位器吸合

对应星座被推倒

星座

—  68  —



0 分，决赛则直接淘汰。

7.2 比赛开始后，选手如有未经裁判允许，接触场内物品或者机器人的行为，第一次将受

到警告，第二次再犯则该轮成绩为 0 分。

7.3 辅导老师或家长存在口授选手影响比赛的指引，或亲手参与搭建调试任务，抑或触碰、

修复作品等行为的，一经查证则该轮成绩记 0 分。

7.4 启动后的机器人不得为了策略的需要，故意分离部件或掉落零件在场地上，这属于犯

规行为，由裁判确定给予警告、再次犯规将判罚该轮成绩为 0 分，犯规分离或掉落的零件

则由裁判即时清理出场。

7.5 选手不听从裁判员指令的，将视情况轻重，由裁判确定给予警告、初赛该轮成绩为 0

分、决赛直接淘汰，乃至取消活动资格等处理。
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附录 1

星际传奇计分表（初级任务）

参赛队：_______________ 组别：_________________

固定任务

任务 分值 第一轮 第二轮

自动时段

10 秒

顺利启航 机器人离开星舰坞，60 分

星舰航行 星舰控制中心亮起运行标志，60 分

遥控时段

110 秒

时空扭曲 机器人至少一侧驱动轮通过，60 分

探索视界
（计算最高得分位

置，单个探测器最高

可获 40分）

探测器离开初始位置，即完成任务，10 分/个

探测器位于黑洞边缘，10 分/个

探测器位于黑洞视界，20 分/个

探测器位于黑洞中心，30 分/个

星际传奇科研
（附加任务）

限位器吸合，10 分

唯一正确的星座被推倒，50 分

安全返航
机器人驱动轮完全纳入星舰坞，并显示“√”，

60 分

任务总得分

流畅分 初始得 50分，每重置一次减除 5分流畅分

任务用时（≤120 秒，记录小数点后一位，0.1s）

时间得分（参考“4.5 时间得分”的要求获得区间得分）

）
单场总分（任务总得分 + 流畅分 + 时间得分）

总分

裁判员：________________ 参赛队员：_______________________

—  70  —



附录 2

星际传奇计分表（高级任务）

参赛队：_______________ 组别：_________________

固定任务

任务 分值 第一轮 第二轮

基本任务

顺利启航 机器人离开星舰坞，60 分

飞行航道 驱动轮接触标记线，6分/条

时空扭曲

机器人从入口进入该区域并从出口离开，即完成

任务，10 分

机器人驱动轮接触斜坡和平台顶面，20 分

探索视界
（计算最高得分位置，单

个探测器最高可获 40 分）

探测器离开初始位置，即完成任务，10 分/个

探测器接触黑洞边缘，10 分/个

探测器接触黑洞视界，20 分/个

探测器接触黑洞中心，30 分/个

星舰航行 星舰控制中心亮起运行标志，60 分

安全返航
机器人驱动轮完全纳入星舰坞，并显示“√”，

60 分

随机任务
舱门展开 飞船顶端高于舱门且与平台接触，60 分

物资装载 物资与吊钩接触，且与底板不接触，60 分

附加任务 星际传奇科研
限位器吸合，10 分

唯一正确的星座被推倒，50 分

任务总得分

流畅分 初始得 50分，每重置一次减除 5分流畅分

任务用时（≤180 秒，记录小数点后一位，0.1s）

时间得分（参考“4.5 时间得分”的要求获得区间得分）

单场总分（任务总得分 + 流畅分 + 时间得分）

总分

裁判员：________________ 参赛队员：_______________________

飞行航道标记点

轮次 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

一

二
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创意智造项目任务说明 
一、项目设置 

项目名称:创意智造 

项目组别:小学组（4-6年级）、初中组、高中组(含中职) 

参赛人数：每支队伍 1-2人 

指导教师：每支队伍至多报 1名指导教师 

二、任务主题 

任务主题将于活动现场公布。现场进行抽签分组。 

三、器材准备 

1.学生自行准备笔记本电脑。项目正式开始后，不得带入新设备，

笔记本电脑需在项目全部结束后才能带出离场。不可以携带无线 AP或

其他热点设备入场。 

2.活动器材由组委会提供，将根据各级活动组织单位提交的器材

使用情况确定。 

3.通过合理的结构设计、科学的元器件使用、恰当的技术运用、

有效的功能实现，完成作品创作，如趣味电子装置、互动多媒体、智

能场景模型、具有灵活结构驱动或控制的智能机器等。作品创作着重

体现创新意识。 

四、现场提交内容  

1．实物作品 

2．程序文件 

3．汇报文档  

包含：封面、作品名称，创作意图，功能说明，电路搭建图，小

组分工与合作，收获与反思等。 

4．演示视频（不超过 5 分钟）  

五、作品创作导向 
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项目 内容 描述 

创新性 

选题创新 
选题方向有新意，能够敏锐发现问题，并有创新的解决思

路。 

整体设计 
有新意 

功能、结构等具有新意，有一定的实用价值或者是有益的

人文表达。 

细节功能 
有新意 

功能细节设计符合主题表达的需要，实现方法有新意。 

功能设计不局限于原有元器件的应用习惯。 

技术性 

结构设计 

作品整体结构及局部结构设计有系统考虑，设计合理。

结构设计能够匹配作品功能需要，具有系统的连动性和

灵活性。能够使用数字化建模实现作品关键部位的结构

设计。 

硬件功能 

实现 

使用相关元器件等实现的硬件功能，具有科学性，有技术

含量。 

软件实现 程序设计能成功运行，算法能实现功能所需。 

艺术性 

作品外观 作品整体设计具有美感，并能将美学与实用性相结合。 

作品表现力 
作品具有想象力和个性表现力，能够表达作者的设计理念

和个人风格。 

规范性 

设计方案 
规范性 有初始设计，设计方案完备。 

制作过程 
规范性 

制作过程中工具和相关器材使用规范。 

有详细的器材清单、作品源代码注释规范。 

作品完成度 

作品与初始设计方案的吻合程度较高。作品的功能实现

具有稳定性和有效性。作品的外观、封装完成度，及整

体的牢固程度、人机交互等界面友好程度。 

团队展

示与协

作 

作品展示 

作品展示环节中，能够很好地展现出作品的设计思路、

制作过程和功能实现情况。语言表达清晰，现场互动问

答情况良好，时间控制与汇报详略得当。 

分工协作 
有明确、合理的团队协作分工方案。制作过程和展示过 

程中每位团队成员能够充分参与、互相帮助、协作配合。 
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优创未来项目任务说明 
一、项目设置 

项目名称:优创未来 

项目组别:小学组（4-6年级）、初中组、高中组(含中职) 

参赛人数：每支队伍1-2人 

指导教师：每支队伍至多报1名指导教师 

二、项目描述 

活动围绕“具身赋能，智领未来”，小学、初中、高中（含中职）各组

别 任务主题将于全国现场活动任务书中公布。 

“具身赋能”是通过赋予机器人或其他物理实体以智能，使其能够更好地

与环境互动、执行任务，并且在这个过程中不断学习和适应。突出了赋能的过

程，即通过人工智能技术，使得原本没有自主性的设备或系统获得类似于生物

体的感知、认知和行动能力。通过具身智能技术的赋能，推动智能系统的发展，

以智能引领并塑造未来生活的愿景。 

项目重在鼓励创新、创意和动手实践，突出运用人工智能思维观察生活，

展现利用人工智能解决问题的能力。 

三、器材准备 

根据本届活动指南中的优创未来项目界定，自行准备笔记本电脑、相关

器材（控制器电压低于12v）和基本工具。其中自带器材和工具总重量要求为：

小学不超过8kg，初中不超过10kg，高中不超过10kg。现场提供少量激光切割

机、3D打印机等工具学生可按需自行选用。不鼓励依赖高端器材或堆积器材数

量的方式呈现功能。 

如涉及高温、锋利等工具使用，必须自行配备护目镜、防护手套。 
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四、任务说明 

（一）任务内容 

组别 AI技术 主题 

小学（四年级及以上） 

语音识别 

语音合成 

语义理解 

语音交互控制 

图像识别 

运动控制 

现场公布 

初中 

人脸识别 

物体识别 

物体跟踪 

视觉模型训练 

模型调用 

自然语言处理 

运动控制 

现场公布 

高中（含中职） 

视觉识别AI模型训练 

生成式人工智能 

语义理解 

语音合成 

图像识别 

仿生运动控制 

现场公布 
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努力发现生活中可以借助人工智能技术提升品质的问题点，创新地思考解 

决方式，突出人工智能的功能特点，通过方案设计、硬件搭建、程序编写、软 

件调试等，以解决实际问题为目标，借助自然语言交互、图像识别、大数据分 

析等方式，初步实现团队的人工智能创意应用方案。作品设计中，要比较以往 

成熟作品的创意、制作技巧等，避免雷同，做到应用方式或作品功能创新。 

优创未来项目主题为开放式项目，应体现跨学科知识融合，充分展现学 

生观察生活的能力和个性化的创意。 除开放型功能设计环节外，还需实现以 

下规定任务，使其合理组成完整项目主题： 

小学组 

运用语音识别和播报、语音交互控制、图像识别、运动控制等相关技术，

在以下任务中现场抽取并完成1个规定任务： 

1.语音互动（通过自然语言处理应用，实现人机语音互动。） 

2.图像识别（通过图像预处理、特征提取、文本字符识别等技术，能够将

物体从复杂背景中提取并识别出来，识别到物体形状、颜色及文本信息等。） 

3.运动控制（通过对 “具身结构” 的机械部件的位置、速度等进行实时

的 控制，使其按照预期规定的运动参数进行运动。） 

初中组 

运用语音识别和播报、图像识别、视觉模型训练、运动控制等相关技术，

在以下任务中现场抽取并完成2个规定任务： 

1.语音互动（通过自然语言处理应用，实现人机语音互动。） 

2.图像识别（通过图像本地模型分类训练对图像的特征进行提取，并将这 

些特征与预先训练好的模型进行比较，从而判断图像所属的类别。） 
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3.运动控制（通过结合语音互动对 “具身形态”或 “机械形态”的位置、

速度等进行实时的控制管理，使其按照预期的运动轨迹和规定的运动参数进行 

运动。） 

高中组（含中职） 

运用语音识别和播报、图像识别、生成式人工智能、运 动控制等相关技

术，完成以下3个规定任务： 

1.语音互动（通过机器学习来剖析文本的结构和含义，借助自然语言处理 

应用，分析文本并提取关于人物、地点和事件的信息，从而理解社交媒体内容 

的情感和人物对话并能处理一些学科的应用问题。） 

2.图像识别（通过对图像特征的深度学习进行提取， 自动地从图像中学

习 到更具有判别性的特征并将这些特征与预先训练好的模型进行比较，从而

判断 图像所属的类别。） 

3.运动控制（通过感知、推理和学习来执行自主行动的能力，能够对环境

进行感知、理解环境状态，使具有仿生的“具身形态”设备做出决策并执行相

应的动作。） 

（二）各组别技术建议 

1.小学组：通过语音技术、图像识别、舵机和电机运用等，智能控制舵机、

电机等电子模块完成动作，解决实际问题。 

2.初中组：通过语音技术、图像识别、视觉模型训练、舵机和电机运用等，

使用多种视觉识别技术，解决多种应用场景的实际问题。 

3.高中（含中职）组：通过语音技术、图像识别、生成式人工智能、仿生

运动控制等，实现生成式人工智能技术在语音、视觉、仿生运动控制等多项AI

技术中的综合应用，解决复杂应用场景的实际问题。 
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（三）其他说明 

1.突出借助人工智能的功能、硬件、算法等，实现对事物的认知、推理、

决策等功能，强化作品的类人智能呈现。学生设计制作的人工智能创意应用模 

型或方案须突出人工智能属性，如具备人脸识别、图像识别、视觉识别、语音

识别、手势识别等技术，通过机器学习、深度学习手段，实现相关智能感知，

自动执行规定任务和功能。 

2.符合主题要求，鼓励原创，突出观察生活和创新，富有技术性、艺术性、

规范性，突出成果表达。现场活动的过程要能够反映学生的工程设计思维、计

算思维、人工智能思维。 

五、提交内容 

1.实物作品 

仅用于全国活动期间现场展示，全国活动结束后自带的器材和设备可以带

回。 

2.创作说明（文本文档） 

包含：创作意图、作品多角度照片、功能说明、搭建过程、程序代码、特

别是人工智能关键代码、机器学习用到的数据集或训练的相关内容。 

3.演示文档（演示文稿） 

包含：封面、作品名称、创作意图、功能说明、电路搭建图、程序代码、

小组分工与合作，收获与反思等。 

4.演示视频（不超过5分钟） 

包含：封面、作品名称、成员组成，作品介绍与演示等。 

一、六、创作导向说明 

二、 
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项目 内容 描述 分值 

创新性 

创意功能 

作品功能设计新颖，体现跨学科融合，能较好地解决生活

中的问题。 

15 

算法应用创新 能够创新地运用人工智能算法实现作品功能。 15 

技术性 

基础技术实现 按要求完成现场公布的规定任务。 5 

程序 逻辑清晰、运行稳定，能够按要求实现控制功能。 5 

人工智能算法 算法运行效果好、准确度高、处理速度快。 15 

硬件功 能 人工智能功能实现的硬件选型科学，结构设计合理。 5 

规范性 

设计方案规范性 

人工智能功能特性突出，设计方案完备，包含作品功能

、结构、相关 器件使用等内容。 

10 

制作过程规范性 

制作过程中工具和相关器材使用规范，器材清单详实，

作品源代码注 释规范。 

5 

成果展示 成果展示 

作品展示环节中，能够很好地展现出作品的设计思路、

制作过程和功 能实现，演示素材制作精美，语言表达清

晰，与现场互动情况良好。 

25 

注意：使用开源器材，使用原本没有自主性的设备或系统会有加分 
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智能机器人 A 类项目任务说明 

一、项目设置 

项目名称：智能机器人 A类 

项目组别：小学组、初中组、高中组（含中职） 

参赛人数：每支队伍 1-2人 

指导教师：每支队伍至多报 1名指导教师 

二、项目概述 

本项目中 A 类是指可编程控制的双足人形或多足仿生类行走机

器人。根据公布的任务和现场发布的任务，参与现场展示交流的学生

能够运用各种传感器包括但不限于视觉识别（大小、形状、颜色）、

位置定位（坐标、方向），设计制作一款机器人，并具备对指定物品

进行识别、抓取、分拣与搬运的能力。 

三、场地及物品 

1.场地 

1.1 展示场地为大小约 3200mm×2000mm 的喷绘地图（以现场提

供为准），圆与线段均为黑色且宽度约为 20mm，如图 1所示。 

1.2 场地被布置在一个高约 500mm的操作台上，挑战任务区围栏

的高度约为 200mm，如图 2所示。亦可将地图直接置于平整的地面作

为展示场地。 

1.3 出发区为边长约 300mm的正方形。 

1.4 基本任务区里的待分拣物品放置在线径约 2mm 外径约 20mm

的橡胶圈上。 
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图 1  场地俯视示意图 
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图 2  场地侧视示意图 

2.待分拣物品 

待分拣物品为若干个圆球，直径约 40mm，重量在 4g至 10g之间，

颜色为红色（参考色值 C0 M100 Y100 K0）和绿色（参考色值 C100 M0 

Y100 K0），材质为 EVA。待分拣物品被摆放在任务区（如图 2所示），

具体位置以现场公布为准。 

3.物品收纳桶 

3.1 物品收纳桶为一次性纸杯，杯口直径约 75mm，杯底直径约

53mm，杯身高度约 86mm，杯口竖立朝上，可以用热熔胶或其他方式

将杯底固定在任务区，对其重量不作要求，提倡旧杯再利用。 

3.2 基本任务区内放置物品收纳桶，其位置如图 2 所示，外观

颜色为蓝色（参考色值 C100 M60 Y0 K0）。 

—  90  —



四、技术要求 

1.利用成品机器人加以改造或自行设计并制作的机器人均可参

与，提倡使用开源硬件和软件自行设计制作机器人。 

2.在设计、制作和调试机器人时，应结合任务特点并充分考虑光

线、电磁场、地面平整度等环境因素对机器人运行产生的干扰和影响，

使其充分适应现场环境自主完成任务。 

3.机器人在出发区域内的长、宽和高上限分别不超过 300mm×

300mm×500mm，重量不限。完全离开出发区域（即机器人的垂直投影

完全离开出发区）后其尺寸不再受限。 

4.允许使用遥控器启动机器人，但不允许使用遥控器控制和引导

机器人的运行，机器人必须通过程序实现完全自主运行。 

5.机器人的朝向由参与展示的学生自行决定。 

6.机器人完成基本任务和挑战任务的总时长为 5 分钟。机器人

在出发区内启动后即开始计时，完成全部任务或任务失败后计时停止。 

7.计算机设备及机器人不得连接网络，也不得使用 U 盘等移动

存储设备。 

五、任务描述 

1.展示交流所需机器人、笔记本电脑、各种零配件、调试工具等

由学生自行准备并一次性带至展示交流现场，在展示交流结束之前不

得带出场馆。场地内的道具（如待分拣物品、物品收纳桶等）以现场

提供为准，不能对场地及道具做其他任何标记或改动，如添加二维码

等。 

2.按抽签号入座，并依此顺序进行展示和交流。 
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3.机器人要完成的“物品分拣”任务是设计制作或改装一款机器

人，能够自主分拣出任务区内指定颜色的物品并送至物品收纳桶内，

由基本任务和挑战任务两部分组成。 

4.基本任务 

4.1 小学组基本任务 

机器人从出发区出发前往任务区，将基本任务区内的 2 个待分

拣物品（红色和绿色各 1个）中的红色物品分拣出来，送至任意一个

物品收纳桶内。 

4.2 高中组及初中组基本任务 

机器人从出发区出发前往任务区，将基本任务区内的 3 个待分

拣物品（红色 2个，绿色 1个）中的红色物品分拣出来，送至任意一

个物品收纳桶内。 

5.挑战任务 

机器人从出发区出发前往任务区，将挑战任务区内的 4个待分拣

物品（红色和绿色各 2个）中的红色物品分拣出来，并送至挑战任务

区的物品收纳桶内。 

6.展示时，如果觉得展示效果不够理想，可以申请当即再展示一

次。 

7.展示完成以后，由场内专家老师就机器人的设计思路、结构特

点、编程特色、解决方案、创新之处等方面进行提问和交流，参与展

示的学生需在现场有针对性地予以解答和介绍。 
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智能机器人 B 类项目任务说明 

一、项目设置 

项目名称：智能机器人 B类 

项目组别：小学组、初中组、高中组（含中职） 

参赛人数：每支队伍 1-2人 

指导教师：每支队伍至多报 1名指导教师 

二、项目概述 

本项目中 B类是指可编程控制的轮式或履带式行走机器人。根据

公布的任务和现场发布的任务，参与现场展示交流的学生能够运用各

种传感器包括但不限于视觉（标签、形状、颜色）识别、物理量（温

度、光强、距离）感知、位置（坐标、方向）定位等自行设计制作或

改装机器人，使机器人具备标签识别以及对任务“物品”的转运、码

垛和分拣等能力。 

学生根据任务要求进行机器人程序编写、调试并不断地完善机器

人，使机器人能够高效地完成不同时段的项目任务。 

三、场地及物品 

1.场地 

展示场地为尺寸大小约 2250mm×1800mm 的喷绘地图，周围有高

约 200mm 的围栏，码垛区设置 3 个码垛点（Ⅰ、Ⅱ、Ⅲ）,放置区、

存储区用于存放“物品”，各区域的分布如图 1 所示。外围边框线条

为宽度约 5mm 的黑色虚线，其他类型区域的边框和线条为宽度约 

20mm的黑色实线，障碍区尺寸如图 4 所示。 

整个展示场地被布置在一个高约 500mm 的操作台上，亦可将地

图直接置于平整的地面作为展示场地。  
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图 1  场地平面示意图 

2.物品 

2.1 任务“物品” 

任务中的“物品”分别为直径约 40mm、高约 40mm的 8个圆柱体；

棱长约 40mm的 8个立方体；下底直径约 40mm、上底直径约 20mm，高

约 40mm 的 8 个圆台。参考色值分别为红色（C0 M100 Y100 K0）、黄

色（C0 M0 Y100 K0）、绿色（C80 M0 Y100 K0）和黑色（C0 M0 Y0 K100）。

物品侧面标有数字编号，现场随机在“物品”顶部粘贴标签，其材质、

具体位置均以现场提供为准，如图 2所示。 
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图 2  “物品”示意图 

 

2.2 随机变换装置 

随机变换装置是让机器人靠近时其识别面能够随机呈现出

Apriltag标签【36h11标准】或 3种不同颜色几何体的一个装置，供

机器人进行识别以决定后续动作，如图 3所示。它固定在场地中的指

定区域，其结构尺寸以现场提供为准。 

 

图 3  随机变换装置及其显示的“标签”或“物品”示意图 

2.3 障碍物 

场地中放置方形井盖和减速带两种类型的障碍物，其材质、具体

位置和高度均以现场提供为准。方形井盖的高度不超过 20mm，减速

带的高度不超过 10mm，障碍物的长度和宽度分别如图 4所示。 
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图 4  “障碍物”的形状及尺寸示意图 

 

2.4 物品传输装置 

“物品传输装置”是用于任务“物品”转运的一个装置，采用典

型的传送带方式进行传输，由机器人控制（接触或非接触式触发）传

送带的移动和停止。其表面长度约 300mm、宽度约 80mm、离地高度不

超过 150mm，具体位置、运动方向和高度均以现场提供为准。 

2.5“有效物品”及 “无效物品”在放置区、存储区、转运区、

码垛区 4 个区域内（未出边框线）的物品为“有效物品”，场地上其

他区域的物品均为“无效物品”。 

四、技术要求 

1.可以根据任务要求自行选择使用机器人数量，最多不能超过 2

台机器人参加展示。 

2.充分考虑诸如光源、各种电气设备、杂音、变化的光线和场地

表面等环境因素对其运行所产生的干扰和影响，使用开源硬件自行设

计制作或利用套装机器人加以改造的轮式（履带式）机器人应能够适

应现场的环境条件去完成任务。 

—  96  —



 

3.技术特性 

机   器   人   功   能 任 务 能 力 

具备视觉传感器，具有识别如标签、图像或颜色的功能 物品分拣 

具备如真空泵、机械爪等机械臂，具有物品获取、摆放功能 物品搬运 

具备定位装置，具有位置定位（坐标、方向）功能 物品码放 

具有处理障碍物对机器人行走的影响，保持稳定越过障碍物

的功能 
物品多层码垛 

具有处理场地中随机出现的障碍物的功能 
越障：方形井盖减

速带 

完成任务过程中，机器人具有较好的重复性能 障碍物移除、躲避 

4.机器人重量不作限制要求，在起返区时的长、宽、高上限分别

为 300mm×300mm×300mm；在机器人的垂直投影完全离开起返区后其

尺寸不再受限。 

5.机器人可以采用接触式或非接触式启动，不允许使用遥控器控

制或其他信号引导机器人，必须通过程序实现自主运行。 

6.如果需要更换结构件，机器人必须自主返回到起返区，期间计

时不停止。 

7.在完成任务期间，若机器人发生停滞不动超过 30 秒或冲出场

地（机器人垂直投影出外围边框线），参与展示的学生可以申请将机

器人拿回起返区重启。重启仅适用于上述情况发生之时，期间计时不

停止并记录启动的次数，重启不能用于更换程序、部件或进行维修等。 

8.机器人在起返区内启动后即开始计时，展示用时为 5 分钟，

机器人的垂直投影完全进入结束区且静止，视为本次任务结束并计时

停止。机器人在规定时间内完成的任务有效，期间不能触碰机器人（机

器人重启除外）否则视为本次任务结束。 
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五、任务描述 

1.展示交流所需机器人、笔记本电脑、各种零配件和工具等由学

生自行准备并一次性带至展示交流现场，在展示交流结束之前不再带

出场馆。场地内的道具（如任务物品、随机变换装置、物品传输装置、

障碍物等）均以现场提供为准。 

2.按抽签号入座，并依此顺序进行展示和交流。 

3.任务说明 

3.1高中组及初中组任务 

机器人从起返区出发，越过减速带或方形井盖后，自主选择行进

路线，至随机变换装置附近，完成 1次有效触发。依据识别结果将同

标签“物品”从放置区取出并搬运至码垛区，码放至现场抽取的码放

点（Ⅰ或Ⅱ或Ⅲ）完成指定码垛点的码放。随后机器人自行将相同颜

色的其他形状“物品”分别码放至余下的 2 个码放点。完成码点Ⅰ、

Ⅱ、Ⅲ的“物品”码放（一层）。机器人每次搬运的“物品”不能超

过 2 个。 

例如随机显示的二维码代表的是红色圆柱，抽取的码点是Ⅱ，任

务完成状态如图 5所示。 

 

图 5  中学组任务完成示意图  
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3.2小学组任务 

机器人从起始区出发，越过减速带，行进至物品放置区，自行选

择任一形状（颜色）“物品”搬运至码垛区，以“物品”编号与码点

号对应的方式，完成码点Ⅰ、Ⅱ、Ⅲ的“物品”码放（一层）。机器

人每次搬运的“物品”不能超过 2 个。 

以立方体为例，任务完成状态如图 5 所示。 

 
图 5  基本任务完成示意图 

 

5.完成任务过程中若使用 2 台机器人时，需要同时启动。 

6.机器人在完成任务时，对应物品码垛时完全放入码垛区的标识

圆圈内且不含有黑色“物品”表示任务完成度最佳。“物品”超出码

垛区边框线、码垛的位置或与之前抽取位置不一致或非任务“物品”

被移动，均影响任务的完成度。 

7.展示时，如果觉得展示效果不够理想，可以申请当即再展示一

次。 

8.展示完成以后，由场内专家老师就机器人的设计思路、结构特

点、编程特色、解决方案、创新之处等方面进行提问和交流，参与展

示的学生需在现场有针对性地予以解答和介绍。 
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智能机器人 C 类项目任务说明 

一、项目设置 

项目名称：智能机器人 C类 

项目组别：小学组、初中组、高中组（含中职） 

参赛人数：每支队伍 1-2人 

指导教师：每支队伍至多报 1名指导教师 

二、项目概述 

本项目中 C 类是指可编程控制的飞行机器人。本次任务模拟设

置相应的应用场景，综合运用诸如图像识别、位置定位、气压测定等

多种传感器，自行设计、制作或改装飞行机器人，现场编写、调试飞

行器控制程序，使其自主高效地完成一系列任务。 

三、场地及物品 

1.场地 

飞行场地为尺寸约 4000mm×4000mm 哑光刀刮布材质喷绘地图。

基地和检修区分别为约 400mm×400mm 的正方形；基地下沿紧贴外框，

下沿中心点与外框中心点对齐；检修区下沿和右边线紧贴外框。任务

区为尺寸约 2400mm×2400mm 正方形，其内部由 36 个小正方形组成，

每个小正方形尺寸约为 400mm×400mm。用图示坐标表示，A1-B2、

E5-F6为“物流基地”区域；A3-B6 为“高空清障”区域；C1-D6 为

“三维运动”区域；E1-F4 为“空中侦测”区域，具体如图 1、图 2 

所示。 

—  100  —



 

图 1  场地平面示意图 

 

图 2  场地侧视示意图 
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2.道具 

2.1 物流平台 

物流平台长宽约 400mm，高度约 800-1000mm。从物流基地 A1-B2、

E5-F6 区域各抽取 1个方格摆放物流平台，平台垂直投影与所在方格

边线对齐。物流平台制作形式和材料不限，如图 3所示。 

 
图 3  物流平台示意图 

 

运送物品摆放于物流平台上，可自带，其最大尺寸不超过 20mm，

材质、重量及颜色不限，用字母 A作标记，以场外明显能见为佳，允

许做镂空处理。 

2.2“三维运动”障碍环 

“三维运动”区域从中心点 O点向两侧延伸，随机从 3个不同规

格圆环（直径约为 500mm、600mm、700mm）、摆放角度(90、180°)中

抽取 2 个障碍环摆放，其中心高度距离地面约为 700-1200mm。障碍

环的粗细、颜色及材质均不作要求，固定方式亦可多样，可利用体育

训练或健身锻炼的器材制作，如图 4所示。  
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图 4  障碍环示意图 

 

2.3“空中侦测”围挡 

围挡用作将空中侦测区域进行部分遮挡，长宽约为 400mm、高度 

约为 300mm，摆放在“空中侦测”区域中随机抽取的 1个方格上。现

场从 9个边长约 40mm的立方体（3个红色，参考色值 C0 M100 Y100 K0；

3个黄色，参考色值C0 M0 Y100 K0和 3个绿色，参考色值 C80 M0 Y100K0）

中随机抽取 2个摆放于围挡内，其材质可用 EVA，如图 5所示。 

                    

图 5  围挡及围挡内物品示意图 

 

2.4 障碍物平台 

障碍物平台是横截面约 20mm×20mm、长度约 800mm 的方形架空 

横杆，随机摆放于“高空清障”区域，横杆垂直投影于黑色实线上，  
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距离地面高度约为 600-900mm，以现场提供为准，如图 6 所示。 

 

图 6  障碍物平台示意图 

 

“障碍物”可自行设计摆放于障碍物平台，其材质、重量、颜色

及数量不限，以场外明显能见为佳，最大尺寸长度不超过 100mm。 

2.5 二维码等标记物 

为方便飞行机器人进行定位，现场允许使用自备的二维码或其他 

标记物，可放置于场地中的合适位置，须便于移走。标记物尺寸上限 

为 200mm×200mm。 

2.6 安全措施 

参与展示的学生须自带护目镜，佩戴好后方可进入飞行场地展示 

项目任务。 

四、技术要求 

1.利用成品套装加以改造或自行设计并制作的飞行机器人均可 

参与，提倡使用开源硬件和软件自行设计制作飞行机器人。 

2.在设计、制作和调试飞行机器人时，应结合任务特点并充分考 

虑光线、气压、电磁场等环境因素对飞行机器人运行产生的干扰和影 

响，使其充分适应现场环境自主完成任务。 
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3.飞行机器人应具备使用诸如图像识别、UWB 或其他各种技术手 

段实现精准定位、运送物品和进行空中测量判别（例如物品的颜色、 

长度、面积、体积、数量等）的能力。 

4.飞行机器人在基地区域内的尺寸上限均不超过 300mm，重量小 

于 250g，使用空心杯电机，带保护罩，完全离开基地区域后其尺寸 

不再受限。 

5.飞行机器人开始执行任务前其垂直投影不能超出基地边框，初 

始摆放角度由参与展示的学生自行决定。允许使用遥控器启动飞行机 

器人，但不允许使用遥控器控制和引导飞行机器人的运行，飞行机器 

人必须通过程序实现自主飞行。在完成任务的过程中，如果飞行机器 

人的垂直投影完全离开地图区域，则视为任务失败。 

6.飞行机器人完成基本任务和挑战任务的总时长为 5 分钟。飞

行机器人在基地区域内启动后即开始计时，完成全部任务或任务失败

后计时停止，飞行机器人在规定时间内完成的任务有效。 

五、任务描述 

1.展示交流所需飞行机器人、笔记本电脑、各种零配件、运送物 

品、清障用的障碍物、调试工具等由学生自行准备并一次性带至展示 

交流现场，在展示交流结束前不得带出场馆。 

2.学生可根据场地要求自行搭建场地，对场地材质不做限制，鼓

励使用环保材料制作场地。场地内的道具（如障碍环、物流平台、障

碍物平台、侦测区围挡等）以现场提供为准。 

3.按抽签号入座，并依此顺序进行展示和交流。 
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4.飞行任务包括基本任务和挑战任务。 

基      本      任      务 

起飞 基地起飞后离地高度 500mm 以上 

物流 

运输 

通过自动挂载（挂载装置必须接触运送物品才有效）将 A1-B2区域物流

平台上摆放好的物品 A 运送至 E5-F6 区域物流平台上，完成物流物品

A->B 单向运送。 

三维 

运动 
穿越 2 个障碍环，方向和次数不作要求。 

返航 返回基地区域。 

 

挑      战      任      务 

起飞 基地起飞后离地高度 500mm 以上 

空中 

侦测 

飞越至 E1-F4 区域，对围挡内每种颜色物品的具体数量进行判定，结

果可展示。 

高空 

清障 
从“障碍物平台”上移除“障碍物”，使其掉落在地面。 

航拍 完成对高空清障任务前、后结果的拍摄，拍摄结果可查询。 

返航 返回基地区域。 

5.飞行机器人在任务场地内从基地出发后，基础任务和挑战任务

各项子任务完成顺序不作要求。 

6.展示时，如果觉得展示效果不够理想，可以申请当即再展示一

次。 

7.展示完成后，由场内专家老师就机器人的设计思路、结构特点、

编程特色、解决方案、创新之处等方面进行提问和交流，参与展示的

学生需在现场有针对性地予以阐述。 
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乐高FLL 探索项目任务说明 
 

 

一、项目设置 

项目名称：乐高FLL探索 

项目组别：小学组 （1-3 年级） 

参赛人数：每支队伍4人  

指导教师：每支队伍至多报1名指导教师 

二、活动主题 

本年度的乐高教育FLL青少年机器人探索活动主题名为

“深海潜思”，孩子们将了解如何以及为什么要探索海洋。

海面下的发现告诉我们，这个复杂的生态系统如何支持栖

息在那里的动植物拥有健康的未来。 

FLL 少儿探索科创活动将现实世界的事物与动手活动相

结合，放手让孩子们去发现解决问题的方法，为参加活动

队伍提供了一个展示工作成果以及和其他对科学和技术感

兴趣的小朋友见面交流的机会和平台，甚至获得与那些当

今顶尖科学家和工程师们面对的机会。 

三、活动准备

—  107  —



 

活 动 前 期 ， 需 要 准 备 SPIKE 

Essential 科 创 基 础 套 装 、 或 

wedo 套 装 、  FLL 少 儿 探 索 科 创 

套 装 或 乐 高 器 材 。 主 要 用 于 

灵 感 模 型 的 搭 建 ， 可 以 采 用 

SPIKE Essential 科 创 基 础 套 装 

或 wedo 套 装 等 进 行 团 队 模 型的 

搭 建。 

活动的所有环节以访谈的形式开展，裁判将受邀参与到

孩子们的分享盛会中。 团队将展示并陈述项目成果，展示包

含： 

• 团队展示模型（包含灵感模型、赛季挑战模型） 

• 团队展示海报 

• 工程笔记本 

• 团队装扮（不必须） 
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四、场地模型设置 

1.场地图纸大小为 94cm×47.2cm，搭建高度不限；（可按

图纸要求大小自制图纸，手绘喷涂均可） 

2.底板可以使用 16 × 16 的底板，不允许使用大型底板 ，

例如 48 ×48 底板 38 厘米。 

3.现场搭建，每场活动至少包含 60 分钟的作品拼搭恢复环

节，在活动开始之前不要搭建； 

4.作品需模块化进场，单个作品模型长、宽不超过 16×16 

灰色底板尺寸。 

场地图纸样例 
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可使用底板样例 
 
 

 

 
 

不可以使用底板样例 
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五、作品呈现 

1.工程笔记本只需准备一本，所有团队成员均参与工程笔

记编写； 

2.团队装扮，每个团队在进行与我们主题相关的内容时，

可以准备适当的装扮，例如首饰、头饰、服饰等，均可带到

比赛现场； 

3.优秀的海报具有以下几个特征： 

（1）尺寸合理：54cm×77cm 平面海报或 88cm×123cm 三

折页海报； 

（2）内容合理： 海报的作用是介绍创新项 目的内容 ，

作为辅助访问员了解项目和团队的工具，海报内容要合理，

注意不要仅展示团队成员介绍或作品制作日记（可以体现项

目研究方向及发现、解决方案的描述、作品创新设计思路、

展示团队合作与核心价值理念等）； 

（3）海报紧扣主题 ， 围绕所制作的解决方案 ，清楚的

阐述团队探究的项目课题是什么，如何确定问题的，又是如

何解决它的； 

（4）选题贴近实际生活 ，鼓励优先解决生活中的实际

问题 ，我们鼓励天马行空，但要贴合实际； 

（5）海报制作可采用绘画、书写（成人辅助）、图片、

照片、拼、剪、贴等手工制作方式； 

（6）打分考量：手绘>打印 ；儿童绘制>成人辅助 ，即

手绘完成的分数要高于打印，选手自己绘制的分数要高于成

人辅助。 
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4. 关于模型： 

（1）作品模块化进场（单个模块尺寸不超过 16*16 灰

色底板） 

（2）现场恢复，每场活动至少包含 60 分钟的作品拼搭

恢复环节， 在活动开始之前先不要搭建； 

（3）优秀作品有哪些特征： 

‣  编程≠单独使用传感器或单独使用电机；二者结合

且编程条件语句的使用会让模型加分； 

‣  机械传动精巧且稳定； 

‣  精美。体积大不一定是最好的，能够精确的展示解

决问题的方案是最重要的。 

5. 展示作品，需要在现场搭建作品，并放置在场地图纸

上。 
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六 、工程设计过程 
 

运用工程设计流程创建解决方案 

探索：探索发现现实生活中与年度主题相关的富有意义

的问题。 

创造： 思考各种创意，利用乐高教育套装设计搭建出解

决方案模型。 

测试：测试解决方案。 

分享：展示研究的内容 ，分享他们的解决方案，并根据

反馈不断的迭代，完善它。 
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七、团队历程 

1.项目研究 

理解赛季主题，根据赛季主题进行项目研究并找出要解

决的问题；学习了解 FIRST 核心价值理念。 

2.提出解决方案，搭建展示模型    

为研究的问题提出解决方案； 

搭建团队解决方案展示模型； 

制作海报展示团队研究的过程和成果。 

3.成果展示及汇报 - 描述团队的研究问题 

介绍团队的解决方案； 

以模型展示和海报辅助团队进行汇报。 
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机器人挑战任务
规则手册

,、' 。

B R M

· 海潜忌

education
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一、参赛范围

1.参赛组别：小学组（4-6年级）、中学组（含中职）

2.参赛人数：每队由 4-6 名学生组成

3.指导教师：每队限报 1 名指导教师

二.竞赛内容

本年度的乐高教育FLL 青少年机器人挑战赛主题名为“深海潜思 ”，你的团

队需要在规定的时间内来合作完成多项任务，来打造不可思议的比赛体验 。在本

赛季的挑战任务中，你需要激活各种先进设备和技术从而提升观众欣赏创意作品时

的体验，以此来获得分数。

（1）场地任务

团队需要根据场地任务共同设计和搭建一款机器人并且对其编程，让它能够在

2.5 分钟（150秒）的机器人场地赛中通过自动完成一系列的任务来得分。

（2）技术答辩

准备一个简短概要，介绍你的团队在设计机器人和编写程序时所采用的流程，

以及相应的工作原理。确保每个团队成员都能够参与其中。这个展示的形式可以

是丰富且生动的。

（3）创新项目

团队将设计和制作出一个符合主题的智能模型展示作品。并鼓励运用海报、

PPT等方式来向评委进行展示，分享你们的方案。

2 机器人挑战任务规则手册
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欢迎！
欢迎参加由 Qualcomm 呈现的 FIRST® DIVESM 赛季活
动。本年度的乐高教育 FLL 青少年机器人挑战赛主题名
为深海潜思SM。你的团队将要合作完成多项任务 ，以打
造难以置信的比赛体验。

这本机器人挑战任务规则手册将会帮助你了解机器人场
地赛并参与角逐。本指南包含各项任务、规则以及成功
参与机器人场地赛所需的资源链接。

除了机器人挑战任务规则手册，我们还建议团队使用工
程笔记本，它可以作为团队在整个赛季历程中的指南。
此笔记本还能为创新项目提供灵感，并成为实用的评审
资源。

FIRST® 核心价值

我们探索新的
技能和创意。

我们通过创造力和
毅力解决问题。

我们运用所学知识
来改善整个世界。

我们相互尊重，
包容差异。

合作使我们更加
强大。

我们享受并庆祝
我们所做的一切！
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乐高教育 FLL 青少年机器人挑战赛概述
在比赛中， 团队的表现将根据三个
领 域 进 行 评 估 ， 机 器 人 场 地 赛 ，
机

器人设计和创新项目这三项进行评
估。

核心价值

机器人设计

团队将准备一个简短说明 ，用来介
绍机器人的设计、程序和策略。

• 制订挑战任务策略。

• 设计机器人，对其进行编程，并制定有效的计划。

• 创造机器人和编程解决方案。

• 迭代、测试、改善机器人和程序。
• 交流机器人设计流程和每个人的贡献。

机器人场地 团队将：

团队将要在三场 2.5 分钟的比赛中
完成尽可能多的任务。

• 搭建任务模型并设置场地图。

• 仔细阅读机器人场地任务和规则手册。

• 设计并搭建机器人。

• 在赛台上练习机器人操作，同时提升搭建和编程技能。
• 进行现场比拼！

创新项目 团队将：

团队将要准备一个引人入胜的现场 • 发现并研究问题。

展示 ，用以说明其在创新项目中都
做了哪些工作。

• 根据所选创意、头脑风暴成果和计划设计新的解决方案或改进现有解决
方案。

• 创建模型、草图或原型。

• 通过与他人分享和听取反馈来迭代解决方案。

• 交流解决方案所带来的潜在影响。

5

团队将：

团队将：
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机器人场地赛
以下是乐高教育 FLL 青少年机器人场地赛的总体概述：

1 你的团队需要合作设计和搭建一个乐高® 机器人。

机 器 人 可 以 自 主 运 行 ， 这 意 味 着 它 将 按 照 团 队
预先编写的指令在机器人竞赛场地完成一系列任
务。 目标是在 2.5 分钟的比赛中赢得尽可能多的
分数。

2.在比赛中 ，只要机器人完成任务或挑战， 团队就

能赢得分数。任务以放置在场地图上的乐高® 模型
（称为“任务模型”） 的形式展示。这些任务会要
求机器人操作物体 、 启动机关或将物品移动到指
定区域。

3. 团队要从某一个出发区（ 包含在返回区中 ）发动

机器人。机器人应被编程 ，并准备好必要的附属
装置，以完成团队要尝试的任务。

4.你的任务还有制定战略 ，确定团队完成任务的顺
序和方法 ，从而最大限度地提高得分。你可以选
择重点关注特定的高分任务 ，也可以组合任务为
目标积累分数。

5. 比赛结束时，任务完成情况必须清楚可见方可得
分，任务中另有说明的情况除外。

6. 在比赛中，将有机会用比赛来展示机器人的能力

。 每轮比赛都是提高得分和改善策略的机会。

7. FLL 联盟不仅关注机器人的性能，还关注如何通
过高尚的专业精神® 展现核心价值。赛场裁判会在
每场正式比赛中评估你在高尚的专业精神方面的
表现。

为了确保充分理解机器人场地赛，请仔细查看本指南的机器人挑战任务规则。

返回区 左侧出发区 返回区

6

右侧出发区

.
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深海潜思SM

本年度的机器人场地赛将带你们经历一场惊心动魄的冒
险，体验海洋中不同层带的栖息地。准备好潜入海底世
界吧。从阳光带开始，你的团队首先要修复珊瑚礁。在
进一步下探至中层带和深层带时，你们要从一艘沉船上
打捞文物，这肯定会对你们的技能提出考验。

真正的挑战是海洋深处的深渊海沟（深渊带） ，在那里
你们将探索神秘的冷泉。最后，你们要返回暮色带，进
一步开展研究，揭开潜藏在海面下的秘密。准备好踏上
难忘的探索之旅吧！

挑战套装明细
在本年度的挑战套装中，你会发现一张挑战赛场地图、
可重复粘合的 3M™ 魔术扣™ 和团队的任务模型。任务

模型装在带有编号的活动包里，团队必须参照任务模型
搭建说明进行搭建。

场地图

可重复粘合的 乐高® 任务模型
3M™ 魔术扣™

w
注意 ：机器 人要在场地上与任务模型进行互动以
获得分 数 ，因此必须完全按照搭建说明中的指示

搭建模型。使用错误的模型进行练习可能会造成
问题， 影响参与体验。 以团队协作的方式来搭建
模型，并在搭建时互相检查。

▲

7

使用下一页的链接开始
搭建任务模型。
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入门 | 实用链接

1. 参照任务模型搭建说明搭建任务模型。任务模型

是机器人在比赛中与之互动的标准物品。

2.决定将场地图放在赛台上或是地板上。可以选择

使用赛台搭建说明》来自行搭建赛台。

3. 按照场地设置视频设置场地。

4. 阅读本指南中的“任务和规则 ”部分（ 见以下几
页） ，并观看机器人场地赛任务视频。

任务部分介绍了每种任务模型，以及在比赛中
团队如何通过与其互动来获得分数。

规则 部分介 绍了比 赛规则 ， 包括 如何进 行比
赛、 团队能做和不能做的事情以及如何得分！

5. 关注更新。这是一份官方规则、澄清和修正的持

续更新列表。请经常仔细阅读更新内容。

6.使用官方计分表跟踪整个赛季的得分情况。

7. 查看其他实用资源，如活动准备视频、机器人路
径图和课堂练习计分表！

如 需 有 关 搭 建 机 器 人 并 对 其 进 行 编 程 的 更 多
帮助 ，请查看 LEGO® Education SPIKE™ 软
件。该应用程序中提供了一个引导任务 ，你将
从中学习如何编程并完成任务 10： “ 派遣潜
水器”。

8 机器人挑战任务规则手册 I 简介
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任务
准备好参加深海潜思SM 机器人场地
赛了吗？！

完成尽可能多的任务来获得分数吧！任务说明如下。

14 10

14
06

05
07

09

08
15

器材检查
不接触器材的约束条件：当该
符号出现在任务的右上角时，
将应用以下约束条件：

“比赛结束时，本任务模型的任
何部分都不得接触团队的任何
器材，否则将无法在本任务中
得 分 。 ”

• 比赛开始前，将会进行器材检查。如果你的
机器人连同所有器材能够完全放入其中一个
出发区，并且在检查过程中低于 12 英寸

（ 305 毫米）的高度上限： 20

任务 深海潜思SM 9

02

04
01

03 12

14

11

13
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01 珊瑚苗圃

珊瑚树
支架

02 鲨鱼
洞穴

珊瑚
芽体

珊瑚树

底座

鲨鱼被加上科研标签，然后将其放归栖息地。

将新生珊瑚结构固定在苗圃中，直到其生长至足够强壮
时，然后再移植到珊瑚礁上。

• 如果珊瑚树挂在珊瑚树支架上 ........................ 20
• 奖励分：珊瑚树的底部仍处于支架内 ...... 加 10分

• 如果珊瑚芽体向上翻转 ..................................... 20

鲨鱼栖息地 • 如果鲨鱼不再接触洞穴 ... 20
• 如果鲨鱼接触到场地图，

并且至少部分处于鲨鱼
栖息地内 10

03 珊瑚礁
珊瑚礁

支架

04 水肺潜水员

水肺潜
水员

仔细安装新生珊瑚结构，避免损坏附近其他珊瑚礁。

珊瑚礁片段的朝向随机，由裁判现场随机摆放

• 如果珊瑚礁向上翻转，未接触到场地图 ......... 20
• 如果珊瑚礁片段保持直立，位于返回区外部， 每个得

并接触到场地图 ................................................... 5 分

帮助水肺潜水员将新生珊瑚从苗圃移植到珊瑚礁上。

• 如果水肺潜水员不再接触珊瑚苗圃 ........................ 20
• 如果水肺潜水员挂在珊瑚礁支架上 ........................ 20

“珊瑚苗圃”包括任务1 中任务模型的任何部分。

10 机器人挑战任务规则手册 I 任务 —  123  —



05 駿鱇鱼

引导鮟鱇鱼进入位于沉船内的“意外家园”。

• 如果鮟鱇鱼被锁在沉船内 30

07 北海巨妖的宝藏

从沉船中打捞起箱子，揭开蕴藏其中的历史和宝藏。

• 如果藏宝箱完全位于
海怪巢穴外部 20

海怪巢穴

06 升起桅杆

升起桅杆，修复沉船并探索沉船内部的情况。

• 如果沉船的桅杆完全升起 30
桅杆部分必须向上升起且停靠在闩锁上，，超
出位置不得分.

08 人工栖息地
螃蟹

重新排列人工栖息地堆栈，为该区域的螃蟹和其他海洋
生物创造安全的家园。

每个得
• 如果人工栖息地堆栈区段完全平稳且直立 ... 10 分
人工栖息地堆栈有四个区段，每个区段均设有黄色底
座。当螃蟹位于黄色底座上方时，该区段视为直立。

11—  124  —



09 不速之客

不明
生物

一只不明生物附着在自主水下载具上！将其安全解救，
并送到冷泉中。

冷泉 •如果解救了不明生物 ... 20
• 如果不明生物至少部分

位于冷泉中 .................. 10

11 声纳探索

使用船只上的声纳设备扫描周围环境，寻找附近的物品
或动物。

• 如果发现一条鲸鱼 ............................................ 20
• 奖励分：如果两条鲸鱼均被发现 ................... 加 10 分

10 派遣潜水器

大型船只难以到达部分水域。派遣潜水艇探索对方场地
的水域。

• 如果己方的黄色旗帜被降下 ....................................... 30
• 如果潜水器更接近对方水域 ....................................... 10
各团队不得阻挡对方团队。
如果是远程竞赛，或者缺少竞争对手，
则无法获得奖励分。

12 投喂鲸鱼

磷虾

磷虾是鲸鱼最喜欢的食物！收集磷虾并投喂饥饿的
鲸鱼。

磷虾朝向随机，由裁判现场随机摆放
• 磷虾至少部分进入鲸鱼的口中 每个得

10分
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13 更改航道

调整货船的航线，转移到另一条航道上，从而安全地避
开鲸鱼迁徙路线。

• 如果货船位于新的航道上，并接触到场地图 20

15 考察船
港口
碰锁

14 样本采集

采集场地图周围的样本和文物，以便由科学家带回实验
室进行分析。

• 如果海水样本完全位于海水样本区外部 ......... 5
• 如果海床样本不再接触海床 ............................. 10
• 如果浮游生物样本不再接触海藻林 ................. 10

如果三叉戟的任意部
件不再接触沉船 ........

奖励分：如果三叉戟
的两个部件均不再接
触沉船

货物区

考察船
环形件

安全停靠载有团队所采集的样本和文物的船只。

如果以下任何物品至少部分位于考察船的
货物区：
• 各类样本
• 三叉戟部件
• 藏宝箱
• 如果港口碰锁至少部分位于考察船的环

形件内

每个得 5 分
每个得 5 分
5

20

精确度奖励
比赛开始时，你会获得六个精确度
奖励，分值为 50。如果你在返回区
外对机器人进行干预，裁判会移
除一个精确度奖励。比赛结束
时，将会根据剩余精确度奖励
数量来计算你的得分。如果剩
余数量是：

（参见规则 17和18）

1 个：10分 ，2个：15分，
3 个：25 分 ，4 个：35 分，
5 个：50 分 ，6 个：50 分

13

20

加
10 分

海水样本区
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术语
• 器材/团队器材： 团队带入比赛的

一切物品。（有关详细信息，请参
阅比赛前规则。 ）

• 场地：包括边界墙以及墙体包围区
域内的任何物品。场地图、任务模
型和返回区均属于场地的一部分。

• 干预 ：技术队员在出发后与机器
人或与其接触的任何物品所进行的
互动。

• 出发：技术队员在机器人完全位于
出发区时将其激活，使其能够自主
移动的行为。

• 比赛：一场持续 2.5 分钟的活动，
需要在此过程中让机器人完成尽可
能多的任务以实现得分。

• 任务：如果成功执行且机器人完全
离开出发区后，即可赢得分数 的
一个或多个任务。 团队可以按任
何顺序或组合尝试执行任务。

• 机器人： 你的控制器以及用手组
装到控制器，并且不打算让其脱离
控制器（ 用手取下除外） 的任何
器材。

• 技术队员：比赛过程中站在赛台旁
负责操作机器人的团队成员。

14 机器人挑战任务规则手册 I 规则

规则

}

w重要信息！
• 所有机器人挑战任务的文字说明均传达精确的意义，并且仅限

字面意义。不要过度解读！

• 即使没有提到细节也没关系。

• 如果出现使裁判的裁决不明确或难以判罚的情况，那么你将会
从模棱两可的情况中受益。

• 如果规则、任务或场地设置需要调整或澄清，将会在赛季期间
发布挑战赛更新，取代之前的相关材料。需要注意的是，更新
仅在其发布后应用于比赛，而不得用于更改以往比赛结果。

• 在比赛中，将由裁判长做出最终裁决。文字的权威性始终高于
图片。（视频和电子邮件在评分时不具有权威性。 ）
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赛前 | 器材
团队带入机器人竞赛场地的器材（如机器人及其附属
装置或配件）必须符合以下规则：

1. 所有器材都必须是乐高 的搭建零件 ，并且处于
原始出厂状态。

例外 ：可以将乐高绳索和气动力软管裁剪成特定
的长度。

2. 团队可使用任何套装中的任何非电动乐高零件，

数量不限。

3. 只能按照以下说明和图示使用电子类乐高器材。
（ 图中展示的是 LEGO® Education SPIKETM Prime
科 创 套 装 ， 但 也 允 许 使 用 LEGO® Education
SPIKETM 科创基础套装、MINDSTORMS® 头脑风暴
EV3、 MINDSTORMS Robot Inventor、Powered
Up 套装以及等效的 NXT 和 RCX。 ）

控制器

任何一场比赛中最多
只能使用一个。

电机
任何一场比赛中最多只能

使用四个（可任意混合）。

传感器
在任何一场比赛中只允许使
用触碰/力传感器、颜色传
感器、距离/超声波传感器
以及陀螺仪传感器（可以任

意进行混合并使用任意
数量）。

4. 团队还可以使用乐高电缆、 一个控制器电池组或
六节 AA 电池和一张 microSD 卡。

5. 团队可以使用任何软件或编程语言。 比赛期间机
器人必须能够自主运行。不允许使用任何类型的
遥控器。

6. 团队可以用笔记本中对应每个返回区的纸来记录
程序。这不算做器材。

7. 不允许使用额外或复制的任务模型。

15

®
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返回区

左侧出发区

右侧出发区

赛前 | 比赛设置
在活动中 ，比赛将在标准赛台上进行。比赛开始前，
各团队需要通过赛前检查，并设置好所有器材。

8. 团队的所有器材必须能够放入两个出发区 ，并

且高度要限制在 12 英寸（305 毫米）以下。
但是 ，如果团队能够将所有器材放入一个出发
区，且高度限制在 12 英寸（305 毫米）以下，
则能够获得 20 奖励分。

9. 团队不会获得额外的存储空间。不允许使用任

何形 式的储 物桌 /箱或 手推车 。 所有 物品都 必
须放置在赛台上或者由技术队员握持 。场地图
的左侧和右侧区域可用于存放器材 ，尺寸约为
6.75 英寸（171 毫米）x 45 英寸（1,143 毫米）
（实际尺寸可能会有所不同）。存放在赛台上的
器 材 根 据 需 要 只 能 延 伸 到 左 侧 和 右 侧 墙 壁
之外。

10. 团队通过检查后 ，将有几分钟的时间进行设
置。首先，他们需要在两个返回区之间分配器

材和零散的任务模型。（ 有时候 ，任务模型必
须从特定的返回区启动。更多详情请参阅场地
设置。 ）接着 ，他们需要将机器人放入事先想
好的出发区。如果有剩余时间 ，他们需要为首
次出发调整机器人和器材 ，利用场地图上的任
何部分校准传感器 ，并请求裁判检查场地上的
任何物品。

11. 然后团队成员必须分成两组，分列在场地两侧
（左侧和右侧）。各组成员在比赛中不能左右互
换。 团队人数为 ：

• 4 或更多时：在每个返回区安排两名技术队
员。所有其他团队成员必须站在后面。 团队
不 得 在 一 个 返 回 区 安 排 两 名 以 上 的 技 术 队
员，但团队成员可以随时与位于同侧的技术
队员交换位置。

• 3 人时 ：在一侧安排两名技术队员 ，另一侧
安排一名技术队员（团队自行决定左右）。
• 2 人时：每侧各安排一名技术队员。

16 机器人挑战任务规则手册 I 规则
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比赛期间 | 返回区内部

12. 返回区共分为两个区域。每个返回区均包含对

应的出发区。

13. 当机器人 、器材和任务模型完全位于返回区
时 ，技术队员可以用手操作机器人、器材和任
务模型。

14. 技术队员不得：

• 将任何物品从 一 个返回区递给另 一 个返
回区。

• 触摸其返回区外部的任何物品，干预机器人
除外。

• 使任何物品移出或伸出其返回区边界之外，
启动机器人除外。

15. 以这些方式所获得的分数将不被算作有效分数。

出发时：

• 技术队员不得阻止任何物品的移动。

• 机器人及其将要移动的任何物品必须完全位
于出发区内。

16. 在出发之后，技术队员应等到机器人完全回到

返回区再对其实施干预。（更多详情请参阅返
回区外部规则部分。 ）
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比赛期间 | 返回区外部

17. 如果技术队员对机器人实施了干预，则需要将

让其重新出发。如果干预时机器人或与其接触
的任何物品位于返回区外部（ 即使是部分位于

返回区外部）， 团队将失去一个精确度奖励。

如果机器人或其接触的任何物品：

• 部分位于返回区外：必须将其拿入返回区。

• 完全位于返回区外： 团队可将其交给任一返
回区。

• 机器人最后一次出发后在返回区外获得的
任何回收物品都必须交给裁判，直至比赛
结束。

例外 ：如果团队不打算再次出发 ，可以将机器
人停在原地 ，这种情况下将不会失去一个精确
度奖励。将机器人连同与其接触的任何物品均
留在干预实施地点。

18. 如果机器人将部分团队器材或任务模型掉落或

留在返回区外部，应等待其停止移动 ：如果当
其静止时：

• 完全位于返回区外：保持原样，直到机器人
将其移动。

• 部分位于返回区内：保持原样 ，直到机器
人将其移动。或者 ，随时由技术队员手动拿
走。如果用手拿走的物品是任务模型，则应
将其交给裁判，直至比赛结束。如果物品是
团队器材，则必须将其拿回相应所在的返回
区，同时团队将失去一个精确度奖励。

19. 团队不得以从中赚取分数的方式对他们的机器

人进行干预。 以这些方式所获得的分数将不被
算作有效分数。

20.团队不得弄开魔术扣、拆卸或损坏任务模型。

如果将任务模型与任何物品（包括机器人 ）组
合在一起，则组合方式必须足够自由或简单 ，
一经要求 ，技术队员能够一次将其分离并呈现
其初始状态。使用未通过此测试的组合获得的
分数将不计算在内。

21. 除非存在任务例外，否则团队不得干扰对方的
场地或机器人。 由于干扰而导致的不得分或失
分将自动计入另一团队的分数。

18 机器人挑战任务规则手册 I 规则
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赛后 | 计分

22.2.5 分钟后 ，比赛结束。技术队员必须让机器人

停止移动 ，并且不接触其他任何物品。满足上
述条件后，将进入评分环节。

23. 在评分时，所有任务要求必须在比赛结束时可
见，任务需要通过某种方式确认的情况除外。

24. 当物品需要“完全位于 ”某个区域时，除非另
有说明 ，否则该区域边界线内的区域和该区域
上方的空间均算作“位于”的范围。

25. 如果团队无法运行他们的机器人，仍然可以通

过解释情况或出现在比赛中来展示自己的机器
人及风采。

26. 裁判将与团队一起记录比赛结果。在双方均认
同的情况下 ，它将成为正式的结果。如果未达
成一致意见 ，可由主裁判做出最终裁决。。
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数字艺术类有关要求

数字艺术类是使用数字化资源和工具，设计、制作完成数

字艺术作品。

一、项目设置

项目名称 小学组 初中组 高中组（含中职）

数字绘画 ● ●

电子板报 ●

视觉传达设计（海报设计） ●

3D创意设计 ● ● ●

微电影 ● ● ●

微视频（“和教育”专项） 具体安排另行说明

注：表格中打“●”代表该组别设置对应项目。

二、项目形态界定

（一）数字绘画

运用各类计算机绘画软件制作完成作品。可以是单幅画或

表达同一主题的组画（建议不超过4幅），画面呈现的美术风格

不限。

注意：绘画软件须能够本地安装，AI生成、数字摄影等作

品均不属于此项目范围。
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（二）电子板报

运用文字、绘画、图形、图像等素材和相应处理软件创作

的适用于电子屏幕展示的电子板报或电子墙报作品。设计要素

包括报头、标题、版面设计、文字编排、美术字、插图和题

花、尾花、花边等部分，一般不超过4个版面。以文字表达为

主，辅之适当的图片、视频或动画。主要内容应为原创。

（三）视觉传达设计（海报设计）

通过计算机图像处理软件设计制作完成的海报。围绕某一

特定主题，强调图形、文字、色彩三大基本元素的综合表现能

力，主要视觉内容须为原创。作品力求创意新颖、主题突出、

设计规范、视觉鲜明，具有一定的艺术表现力和传播价值。

（四）3D创意设计

使用各类计算机三维设计软件设计完成的作品。鼓励思

考、发现在日常生活中有待改善的地方，提出创新解决方案，

并编写设计方案，完成三维建模。

（五）微电影

围绕一定主题，通过创意、编剧、导演、拍摄、绘制及剪

辑、合成等手段，运用视听语言创作的影像短片。作品主题应

积极向上，主要展现与学生家庭、校园生活、网络素养等紧密

相关的内容。

作者应参与各个环节的主创工作（编剧、导演、拍摄、表
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演等），并完成后期剪辑及合成制作。主题及音画内容均须遵

守国家法律法规，内容应为原创。

注意：单纯AI生成作品不属于此项目范围。

（六）微视频（“和教育”专项）

具体安排另行说明。

三、报名安排

每支队伍1-2人，每支队伍限报1名指导教师。具体报送安

排另行通知。

四、作品创作导向

（一）思想性、科学性、规范性

1.内容健康向上、主题表达准确。

2.科学严谨，无常识性错误。

3.文字内容通顺，采用国家通用语言文字（特殊需要除

外）。

4.非原创素材（含音乐）及内容应注明来源和出处，尊重

版权，符合法律要求。

（二）创新性

1.主题和表达形式新颖。

2.内容创作注重原创性。

3.构思巧妙、创意独特。

4.具有想象力和个性表现力。
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（三）艺术性

1.数字绘画

（1）反映出作者有一定的审美能力和艺术表现能力。

（2）准确运用图形、色彩等视觉表达语言，处理好画面线

条、形状、色彩、明暗等。

（3）构图完整，画面能有效传达情感、表达意义，具有较

好的视觉效果，系列作品前后意思连贯。

2.电子板报

（1）反映出作者有一定的审美能力。

（2）版面设计简洁、明快，图文并茂，前后风格协调一

致。

（3）报头及版面的设计突出主题。

3.视觉传达设计（海报设计）

（1）反映出作者具有一定的审美能力和设计能力。

（2）设计主题鲜明、创意新颖、构思简洁，具有较强的视

觉冲击力。

（3）作品突出原创性，能清晰、有效地传达社会文化价

值。

4.3D创意设计

（1）主题鲜明，创意表现充分。

（2）造型独特，局部呈现精细。
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（3）具有一定设计感，整体渲染效果美观。

（4）演示内容详细、清晰。

5.微电影

（1）能运用图形、色彩、空间、动作、音乐、音效等元

素，正确使用视听语言来表达思想、情感或故事内容，具有一

定的审美情趣和故事情节。
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计算思维类有关要求

计算思维类是使用计算机程序设计语言或图形化编程工具

进行软件创作，实现具有特定功能或解决应用需求的软件作

品。作品不限软件形态，可以是运行在单台计算机的软件、面

向互联网的应用服务、智能手机或平板电脑的APP应用、具有

人工智能特性的智能应用等。

一、项目设置

项目名称 小学组 初中组 高中组（含中职）

创新开发 ●

创意编程 ● ●

创意编程（专项） ● ●

注：表格中打“●”代表该组别设置对应项目。

二、项目形态界定

（一）创新开发

以创新为导向，注重贴近应用场景去解决实际问题，体现

信息技术对学习、生活等的积极价值。作品呈现可以是工具软

件、管理系统、网络服务、智能应用等。鼓励在软件创作中通

过使用云计算、大数据、人工智能等新技术提升软件功能和创

新软件应用。
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（二）创意编程

以创意为主旨，注意突出程序设计和算法，体现学生计算

思维、人工智能的素养和应用能力。作品呈现可以是工具软

件、趣味益智游戏、管理系统、智能应用等。鼓励在符合认知

规律基础上充分发挥想象力，展现编程水平和创意能力。

（三）创意编程（专项）

使用Kitten及其配套软件等具有国内自主知识产权的工具和

平台（包括PC端和移动端）创作作品。为提升学生人工智能素

养，鼓励使用包括人工智能等相关模块的工具。其余要求同2。

三、报名安排

每支队伍1-2人，每支队伍限报1名指导教师。具体报名安

排另行通知。

四、作品创作导向

（一）思想性、科学性、规范性

1.紧扣主题要求，符合场景特性，内容健康向上。

2.科学严谨，无常识性错误。

3.文字内容通顺，采用国家通用语言文字（特殊需要除

外）。

4.非原创素材（含音乐）及内容应注明来源和出处，尊重

版权，符合法律要求。

5.引用文献时，应遵循时效性、相关性、代表性、可靠性
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和客观性的原则，须确保所引用的信息准确无误，并详尽地提

供所有必要的参考信息。

（二）创新性

1.主题切合实际，表达方式恰当。

2.软件构思独特，设计创意巧妙。

3.注重自主开发，功能切实可用。

4.具有想象力及个性表现力。

5.恰当应用人工智能等技术。

（三）艺术性

1.命名恰当，含义表述准确，与功能符合度高。

2.界面美观，设计风格和主题一致。

3.功能布局合理，用户体验好。

（四）技术性

1.软件架构完整，体系设计清晰，技术路线合理。

2.程序逻辑严谨，代码算法准确。

3.功能完整，运行稳定可靠。

4.部署安装简便，升级维护灵活。

5.成熟度高，实现设计预期，完整解决问题。

6.兼容性好，适配主流环境。

7.具有一定的技术探索性。
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附表1

数字艺术类、计算思维类作品登记表
学校名称：

作品名称 作品大小 MB

项目大类 □数字艺术类 □计算思维类

项目名称：

小学组

□数字绘画 □电子板报 □3D创意设计
□微电影 □创意编程 □创意编程（专项）

项目名称：

初中组

□数字绘画 □3D创意设计 □微电影
□创意编程 □创意编程（专项）

项目名称：高

中组(含中职)
□视觉传达设计（海报设计） □3D创意设计
□微电影 □创新开发

作者姓名 性别 学籍所在学校（按单位公章填写） 毕业年份

指导教师姓名 性别 职务/职称 所在单位（按单位公章填写）

诚信承诺

本人确认已了解全国师生信息素养提升实践活动（第二十六届学生活

动）相关要求；上述作品为我的原创作品，不涉及和侵占他人的著作权；

若发现涉嫌抄袭或侵犯他人著作权行为，同意取消活动资格；如涉及版权纠

纷，自行承担责任；我同意作品出版权等公益性应用权属全国师生信息素养

提升实践活动组委会。以上内容已阅知，本人将严格遵守上述承诺。

承诺人（作者）签名： 承诺人（作者）签名：

年 月 日 年 月 日
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附表 2

项目大类 □数字艺术类 □计算思维类

作品名称

创作思想（创作背景、目的和意义）

创作过程（运用了哪些技术或技巧完成主题创作，哪些是得意之处）

原创部分

参考资源（参考或引用他人资源及出处）

制作用软件及运行环境

其他说明（需要特别说明的问题）
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太原市科学技术协会 ２０２５ 年 ３ 月 ２４ 日印发
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