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珠琴澳航空航天科普嘉年华“天空之城杯”低空创新活动

地空协同循迹挑战赛比赛规则

一、挑战内容及评价标准

（一）场地

图 2-1 场地

场地地膜尺寸为 120*220cm，材质为 PU 布或喷绘布。黑色引导线宽度为

2cm-3cm，黑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

30*30cm 基地，机器人可以多 次自主往返基地。

（二）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，光照条件有变化等等。

参赛队在设计机器人 时应考虑各种应对措施。

（三）挑战内容

每场比赛任务共有 6 个，由预设任务和现场任务两部分组成。本规则中根

据难度等级高低共给出 4 个预设任务，2 个现场任务赛前准备时公布。

预设任务的内容在本规则中公布，但其模型位置、方向是可以变化的，在赛
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前准备时公布，现场任务及任务说明只在赛前准备时公布，参赛队员应根据现场

设计机器人结构及程序。

规则中的任务在没有特定要求的情况下，得分的描写只是一种方案参考，参

赛选手可以有不同的解决方案，不限思路。

1、出发（共 20 分）难度等级： ★

机器人从基地出发，垂直投影处于基地之外为出发，得 20 分。每场比赛只

记一次。

2、运输物资（共 180 分）难度等级： ★★★

（1）运输物资模型的初始位置位于 1-10，红色箭头为模型的正面朝向，方

向是固定的位置是可变的，模型上有三个白色物资，红色物资位置现场随机摆放，

物资为上圆下方形状，如图 3-2-1，3-2-3 所示。

（2）机器人把白色物资完全脱离模型为完成状态一，得 20 分/个；把白色

物资带回基地为完成状态二，加计 20 分/个；把红色物资带回基地为完成状态

三，加计 20 分/个；如图 3-2-4 所示。



珠琴澳航空航天科普嘉年华“天空之城杯”低空创新活动

第 3 页 共 6 页

3、分装中心（共 180 分）难度等级：★★★★

（1）分装中心模型的初始位置位于 A 或 B，位置和方向都是可变的，如图

3-4-1 所示。

（2）机器人需把白色物资以圆形一面朝下放置到圆形框内，把红色物资以

方形一面朝下放置到方形框内为完成状态，得 30 分/个；如图 3-3-2 所示。

（3）本任务和“运输物资”任务为关联任务，不可单独完成。

4、运输矿铁（共 60 分）难度等级：★★

（1）运输矿铁模型的初始位置位于 1-10，红色箭头为模型的正面朝向，方

向是固定的位置是可变的，模型上放置有矿铁，矿铁分为两端用磁铁连接而成，

如图 3-4-1 所示。

（2）机器人把矿铁完全脱离模型为完成状态一，得 30 分；把矿铁带回基
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地为完成状态二，加计 30 分；机器人可带着矿铁直接放置到加工基地，属于带

回基地分值，需正确放置在圆形框内。如图 3-5-2 所示。

5、加工基地（共 100 分）难度等级：★★★★

（1）加工基地模型的初始位置位于 1-10，方向是固定的位置是可变的，如

图 3-5-1 所示。

（2）机器人把带回的矿铁放置到圆形框内为完成状态一，得 50 分；如图

3-5-2 所示。把矿铁切开分离为完成状态二，加计 50 分；如图 3-5-3 所示。
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6、返回（共 20 分）难度等级：★★

（1）比赛结束前，机器人在完成任务后最后一次自主返回基地为返回，可

得 20 分。

（2）机器人的任一驱动轮在基地内即可得分。每场只记一次。

在上述任务执行过程中，任务模型的位置和方向有些是可变的有些是不变。

任务模型的位置和方向、一经公布，不再变化。

3、7（现场任务一 100 分）现场公布任务模型的完成状态和得分说明

3、8（现场任务二 100 分）现场公布任务模型的完成状态和得分说明

（四）评价标准

1、每场比赛结束后，按完成任务的情况计算得分。

2、完成任务的次序不影响单项任务的得分。

3、有些任务需要将模型带回基地才算得分，其必须同时满足：①机器人自

主返回基地的准；②机器人的投影与该模型的投影部分或完全重合；或机器人与

该模型接触。
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