 
轮式或履带式行走机器人
“极限救援”规则
一、参赛范围
1.参赛组别：小学组、初中组、高中组
2.参赛人数：每队由2名学生组成
3.指导教师：每队1名指导教师

二、竞赛主题
[image: ]
自然灾害是地理环境演化过程中的异常事件，自然灾害对人类社会所造成的危害往往是触目惊心的。它们之中既有地震、泥石流、海啸、台风、洪水等突发性灾害；也有水体污染、水土流失、酸雨等人类活动导致的环境灾害。自然灾害的发生，是阻碍人类社会发展的最重要的自然因素之一，严重威胁人类的生命财产安全。
自然灾害具有突发性特点,灾害应急救援的关键是灾害发生后的快速反应。及时快捷的灾情信息对于及时制定救援策略,提高救援效率和质量起着至关重要的作用。
而应急卫星通讯站、无人探测机器人等智能装备技术的应用，能大大提高人类救灾抢险的应对能力。
本次比赛的主题为“极限救援”。在比赛中，各队选手要在规定的时间内设计和制作机器人来完成清除路障、搭建避难所、架设通讯站等任务。
三、竞赛场地
[image: ]竞赛场地由场地图纸和场地道具组成。比赛场地采用彩色喷绘布，尺寸为2400mm×1200mm，如下图。
（一）轨迹线：轨迹线为20mm宽的黑线，不规则分布在场地中，并连接出发区、补给站、安全区；
（二）出发区：机器人启动的区域，比赛正式开始前，机器人需在该区域内等待启动；
（三）安全区：为终点区域，机器人需要在规定时间内到达补给区域；
（四）补给站：为重置区域，当机器人垂直投影接触该区域时，选手可为机器人调整结构或程序，并再次启动机器人（机器人任务失败重置时，也在该区域重置）；
（五）任务区：各个任务道具的放置区域。
四、竞赛规则
（一）机器人
1.本节提供设计和构建机器人的原则和使用器材的要求。机器人在比赛中可以完成特定的任务。参赛前，所有参赛队伍的机器人设备必须提供生产厂家出具的知识产权授权和合法渠道来源证明，并通过大赛的设备检录。
2.数量：每支参赛队至多可携带2台机器人入场，但只允许1台机器人在场地内运行。
3.尺寸：机器人在起始位置的最大尺寸为30cm×30cm×30cm（长×宽×高），离开出发区后，机器人的机构可以自由伸展。
4.控制器：每台机器人只允许使用一个控制器，控制器电机端口不得超过4个，输入输出端口不得超过5个，内置2.4寸彩色液晶触摸屏。
5.电机：当电机用于驱动时，提供驱动力的电机只能有两个（当额定电压为6v时，空转转速：300+10% RPM）。其它作辅助任务的电机数量不限。
6.传感器：机器人禁止使用集成类传感器，如循迹卡、灰度卡等，不能多于一个接收探头。禁止使用带危险性传感器，如激光类传感器。相同类型的传感器数量不超过5个（含5个），例如无论是光电传感器、光感、黑标还是颜色传感器，只要用于检测地面黑线，都会被认为是相同类型的传感器。
7.结构：机器人必需使用塑料积木件搭建，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。设计尺寸是基于标准的10毫米积木。
8.电源：每台机器人电源类型不限，但电源输出电压不得超过10V。
（二）竞赛任务说明
场地上分布有不规则的轨迹线，机器人需从起点区出发，沿着轨迹线，完成周围放置的任务，并最终到达安全区，机器人还可在补给站调整结构或程序后再次启动。编程调试开始前，抽签决定任务道具的摆放位置和方向，任务道具主体框架参考任务说明示意图，实际比赛道具搭建可能有所出入，例如实际用的梁、销等结构颜色不同，或尺寸、高度稍有不同，参赛选手应具备根据实际情况调整的能力，模型所在的位置一旦确定，各场比赛均尽量做到相同。
在整个竞赛中，机器人需要以自主控制的方式沿着轨迹线完成遇到的各种任务。每完成一个任务即可获得相应任务的分数（具体分数查看本节第五项第（四）点的‘任务分值表’）。

1. 任务说明
1.1出发救援
任务描述：机器人离开出发区。
完成任务的标志：机器人垂直投影完全脱离出发区，得40分。 

1.2抵达安全区
任务描述：机器人抵达安全区。
完成任务的标志：机器人垂直投影接触安全区，得40分。

1.3清除路障
任务描述：轨迹线分别有两处障碍物阻挡机器人前进，障碍物会出现在道路两条虚线之间的黑线上，机器人需将障碍物排除出轨迹线。
[image: ]完成任务的标志：障碍物垂直投影不与轨迹线接触，且未超出前后两条虚线，每清除一个得40分。
         障碍物放置的位置                    障碍物示意图

1.4搭建避难所
    任务描述：搭建避难所道具由避难所主体、限位杆、操作杆组成，机器人需要向上掀起操作杆，使避难所主体合拢，完成避难所的搭建。
完成任务标志：避难所主体合拢，且限位杆进入定位孔，得80分。操作杆
避难所主体
限位杆
限位杆定位

搭建避难所初始状态                  搭建避难所完成状态
[image: ]限位杆进入定位孔限位杆进入定位孔


1.5启动探测器
任务描述：启动探测器道具由舱门、探测器、舱门锁及操作杆组成，探测器放置在舱门内，机器人需要打开舱门锁，使舱门打开，并推动操作杆使探测器离开舱门。
完成任务标志：探测器与地面接触，得80分。
 启动探测器初始状态                 启动探测器中间状态舱门打开
探测器
接触地面
操作杆
舱门锁
舱门
舱门锁打开

启动探测器中间状态                 启动探测器完成状态

1.6架设通讯站
    任务描述：架设通讯站由天线、操作杆组成，机器人需要拉下操作杆，使天线展开。
完成任务标志：操作杆与地面接触，得80分。操作杆
接触地面
天线

     架设通讯站初始状态                 架设通讯站完成状态

1.7排除落石隐患
    任务描述：排除落石隐患由落石、操作杆及阻拦器组成，机器人需要拨动操作杆，使落石滚下。
    完成任务标志：落石与阻拦器接触，得80分。 阻拦器
操作杆
落石
落石与阻拦器接触

排除落石隐患初始状态                  排除落石隐患完成状态

1.8开启应急闸门
任务描述：开启应急闸门由闸门、安全锁、黄色锁块、操作杆组成，机器人需推动操作杆，打开闸门，并使安全锁落下。操作杆
安全锁
黄色锁块

任务完成标志：安全锁与黄色锁块接触，得80分。闸门

开启应急闸门初始状态                 开启应急闸门完成状态
 
（三）竞赛赛制
1.比赛顺序
赛前会抽签对参赛队排序，严格按照抽签确定的顺序进行比赛。比赛中，上一队开始比赛时，会通知下一队候场准备。在规定时间内没有准备好的参赛队将丧失本轮比赛机会，但不影响下一轮的比赛。
2.搭建编程
参赛队在第一轮开始前有90分钟的编程调试时间。第一轮结束后，有30分钟时间进行第二轮调试。
参赛队员需要按照赛场秩序，有序地排队进行编程及调试，不遵守秩序的参赛队可能会被取消参赛资格。编程调试结束后，机器人由裁判封存，参赛队员未经允许不得再接触机器人，否则将被取消参赛资格。
裁判有权根据现场实际情况调整第一轮和第二轮的调试时间。
3.正式比赛
比赛共分两轮，单轮比赛时间为 150秒。
参赛队的机器人出现下列情况，将以裁判哨声为准停止计时，并记录时间分。
（1）机器人任务失败且无法继续执行后续任务；
（2）参赛队完成抵达安全区任务； 
（3）计时到达150秒;
（4）参赛队主动结束比赛；
竞赛成绩取两轮的总和为最终比赛成绩。如果总成绩相同时，按以下顺序决定排名：
（1）单轮成绩较高者排名靠前。
（2）机器人电机和传感器数量合计较少者排名靠前。
（3）两轮用时总和较少者排名靠前。
4.重置
以下情况需要将机器人重置回补给站：
（1）选手向裁判申请重置的；
（2）机器人完成任务时形成卡死状态的；
（3）机器人脱离比赛场地的；
（4）选手未经允许接触任务道具或机器人的；
（5）机器人破坏任务装置的。
每发生一次重置，总分减5分，最高减20分。
选手只能在补给站内接触机器人，更换零件。若选手在补给站以外的区域接触机器人，则判定一次重置。若选手在基地以外接触任务模型，则该任务不得分，并判定一次重置。若机器人破坏任务装置，该任务不得分（即使该任务已经完成），并判定一次重置。
5.任务随机性 
场地上任务模型的位置并不固定，在第一轮比赛前的封闭调试开始时会抽签确定任务位置和方向。位置一旦确定比赛的两轮中所有任务位置不再发生变化。
6.连击得分
为了表彰参赛队编程能力和创新思维，特设置连击得分，机器人从出发区或补给站出发，一次性完成2个以上任务的，达成连击条件。一次性完成2个任务，加20分，一次性完成3个任务，加30分，一次性完成4个任务，加40分，以此类推。连击得分只记录最多的一次连击状态。
连击状态结束的判断标准：（1）在连击的过程出现任务失败的，结束连击状态。此时连击分数按最高连击计算，例如，在完成4连击的过程中失败了，则计算3连击的得分，总分加30分。（2）机器人完成连击后，返回补给站或抵达安全区，连击结束。
7.现场环境 
（1）现场的电源 
比赛现场提供当地标准电源接口，如果参赛队需要任何电压或者频率的转换器，请参赛队自行准备。距离参赛队最近的电源接口可能距离参赛队的指定调试桌有一定的距离，请参赛队自行准备足够长的电源延长线，同时在现场使用延长线时请注意固定和安全。 
（2）现场的光线 
比赛现场为日常照明，正式比赛之前参赛队员有时间标定传感器，但是大赛组织方不保证现场光线绝对不变。随着比赛的进行，现场的阳光可能会有变化。现场可能会有照相机或摄像机的闪光灯、补光灯或者其他赛项的未知光线影响，请参赛队员自行解决。 
8.场地平滑度 
 现场比赛的场地铺在地面上，组委会会尽力保证场地的平整度，但不排除场地褶皱等情况。 
9.竞赛争议 
竞赛期间，规则中如有未尽事项以竞赛裁判委员会现场公布为准。
五、评分标准
（一）竞赛评分
最终得分 =任务得分+时间得分+连击得分
（二）时间得分
机器人完成抵达安全区任务才可获得时间分。
（三）连击得分
连击得分只记录本轮比赛中连击次数最多的状态。
（四）任务分值表
	任务类型
	任务名称
	任务分值

	任务得分
	出发救援
	40分

	
	抵达安全区
	40分

	
	清除路障
	40分/个

	
	搭建避难所
	80分

	
	启动探测器
	80分

	
	架设通讯站
	80分

	
	排除落石隐患
	80分

	
	开启应急闸门
	80分

	
	时间得分
	1分/秒

	
	单次出发完成的任务的数量，只记录连击次数最多的一次
	最高连击次数×10分

	
	
	

	时间得分
	
	

	连击得分
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“极限救援”记分表
参赛队：___________________                               组别：_________________

	

	任务得分

	任务
	分值
	第一轮
	第二轮

	出发救援
	40分
	
	

	抵达安全区
	40分
	
	

	清除路障
	40分/个
	
	

	搭建避难所
	80分
	
	

	启动探测器
	80分
	
	

	架设通讯站
	80分
	
	

	排除落石隐患
	80分
	
	

	开启应急闸门
	80分
	
	

	任务总分
	
	

	完成时间（0.01秒）
	
	

	时间得分（150-完成时间）（1分/秒）
	
	

	连击得分：最高连击次数×10分
	
	

	单轮总分（任务得分+时间得分+连击得分）
	
	

	两轮总分
	

	马达总数量
	
	

	光电总数量
	
	




裁判员：______________________________ 参赛队员：______________________________
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