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“越野游”竞赛规则

一、简介与项目设置

机器人竞赛的目的是引导参赛队研究、设计并制作具有优秀硬件与软件系统的移

动机器人，逐步提高机器人多方面的能力与智能。要求机器人在特定的越野场地上，

按照规则，翻越不同的障碍，妥善应对多台机器人同场越野出现的难题，用尽量短的

时间顺利到达终点。

本次比赛共设置 6个竞赛项目：

Ⅰ型机器人循线越野游 Ⅰ型机器人抢道越野游

Ⅱ型机器人循线越野游 Ⅱ型机器人抢道越野游

Ⅲ型机器人循线越野游 Ⅲ型机器人抢道越野游

越野路程均为 60 米

二、机器人及报名要求

§２.１ 机器人

机器人重量不限。

机器人的启动与停止，由机器人的教练遥控操作，遥控器仅有启动与停止功能。

比赛中，出现异常，教练可以遥控机器人使其停止（经裁判批准，可以重新启动）。

机器人尺寸形状，要适应旅游场地与景点。机器人不得伤害人，不得损坏场地、

景点与环境。

允许机器人在出发后，为了降低重心等目的自动变形。

各类机器人外观必须符合下列相应要求：不符合要求的机器人，不得参赛。

Ⅰ型机器人：

外观，无具体限制,通常为轮式，像一辆汽车。但路途中的各类险境制约着

机器人的制作。

Ⅱ型机器人：外观，像一个人站在汽车或滑板车上检阅巡游。

肩膀转动轴心到地面的高度不小于机器人承重轮前后最大轴距的 2倍；

有可以分别独立运动的左右手臂；有可以独立运动的头。触碰景点挡板的手，

要求能像人一样垂放，不得一直举于上方。

Ⅲ型机器人：外观，像一个人脚上穿着旱冰鞋或轮滑鞋，鞋上的轮子数量不限。

除双腿上端处之外，双腿双足之间不得连接；双腿上端连接处到地面的高度

（计算两腿间可以插入厚度≧5mm 硬板的部分），不小于机器人脚上旱冰鞋

承重轮前后最大轴距。

有可以分别独立运动的左右手臂，有可以独立运动的头。触碰景点挡板的

手，要求能像人一样垂放，不得一直举于上方。

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。
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三、场地、路线、环境

本次比赛场地尺寸、标识线和符号、放置的障碍物种类及数量见图 1。

§3.1 场地

地毯总宽 2.625 米，其中跑道宽约 2.425 米，两边各加 100mm 边框压在地毯上面；

地毯总长 10.2 米，其中跑道长约 10 米，两边各加 100mm 边框压在地毯上面。

场地表面为铺设的绿色地毯，障碍物放在地毯上。地毯为短毛地毯或平整地毯。

建议用胶水将地毯粘贴在一层地板革上，这样场地较平整，也可保护地板。

场地中心分隔带为≥300mm 高板材（两侧表面可能有图文）。

场地边框：宽 100mm、厚≥50mm 的木板（建议用两层厚 25mm 的木板交叉拼接），

三个与边框相连的障碍物外边沿处有高于障碍物 50mm 的木板。边框内侧为红色。

§3.2 赛道/跑道

不允许抢道时，机器人必须沿白色引导线跑。引导线宽度约 23-27mm，引导线覆

盖障碍物，两条引导线间距为 400mm。引导线用白色胶带或白色油漆制作。

中间一圈跑道的白色引导线，周长约20 米。

三道黑色标志线，线宽约 50mm。起跑点标志：①、②、③。

图 1、场地尺寸、标识线和符号、障碍物种类及数量

2425 2625

10000

8800

10200

①

③
②

起终点计时线



3

四、障碍

路途中摆放由木板、密度板、塑料、布料、金属、沙、水等制成的障碍设施。模

仿野外环境，障碍的制作也不求特别精细，尺寸可有一定误差。

板材多为木工板或中密度板制作，表面为较淡板材原色（非高光）。

§4.1 双驼峰

单个驼峰宽 1.2 米、高 100mm, 截面为等腰三角形，底 600mm。两个驼峰间

距 150mm。
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图 2、双驼峰
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§4.2 悬崖

高斜坡：斜坡长约 600mm，高 150mm,宽 1.2 米；

低斜坡：斜坡长约 550mm，高 100mm,宽 1.2 米；

摆放关系如图，间距 50mm。

图 3、悬崖侧视图
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§4.3 梯形山坡

六层梯形：第一层（底层），长 1.2 米，宽 1.2 米；

第二层，长 1.0 米，宽 1.0 米；

第三层，长 0.8 米，宽 0.8 米；

第四层，长 0.6 米，宽 0.6 米；

第五层，长 0.4 米，宽 0.4 米；

第六层，长 0.2 米，宽 0.2 米。

各层厚度均为 25mm。

五、竞赛方式、计时、成绩

1、分组竞赛：每组 1－3名机器人。每台机器人均跑 3次，分别从①、②、③

位置出发；

2、跑道编号与出发位置：

内圈为 1号跑道；中间为 2号跑道；外侧为 3号跑道。各跑道的出发位置如图。

3、机器人从出发位置出发后，沿赛道前行，然后围绕中心分隔带逆时针转圈；

4、抢道赛：机器人出发后，沿引导线前行，越过“梯形山坡”障碍后的黑色标

志线开始，允许抢道；即，在此之前，必须在自己的跑道上。

5、计时：采用电子计时器或秒表计时。机器人在如图位置出发，开始计时；跑

完赛程，回到出发位置黑线时，停止计时。

6、成绩：3次时间累加，用时少者胜。有 3个有效成绩的排序在前，依次为有

2个有效成绩的，有 1个有效成绩的，最后是无 1次有效成绩的。

侧视图

俯视图

侧视图

图 4、梯形山峰


