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“探险游、寻宝游”竞赛规则
一、竞赛项目、机器人及报名要求 二、场地、路线与环境

三、门、桥、波浪板、风口 四、景点、挡板、标识牌

五、赛程、种子队、赛前准备工作 六、计分计时、分值表

七、其他

附录：旅游比赛路线图

一、竞赛项目、目的、机器人及报名要求

§1.1 竞赛项目设置
本类比赛共设置６个竞赛项目，探险类３个，寻宝类３个。

项目设置及比赛限时（重量不限）

机器人类型 Ⅰ型 Ⅱ型 Ⅲ型

探险游 90 秒 120 秒 150 秒

寻宝游 90 秒 120 秒 150 秒

§1.2 竞赛项目简介
探险游：要求机器人在规定假期时间内，穿越险境游历尽量多的景点，获得尽量多的得分，并

在假期结束前回到出发地。

寻宝游：要求机器人在规定假期时间内，穿越险境去随机指定的宝物所在景点寻宝，同时游历

尽量多的景点，获得尽量多的得分，并在假期结束前回到出发地。

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，如：

ａ、系统规划与优化能力：在预定的假期时间内游历尽量多的景点，完成计划中的旅游活动，

并回到出发地点。是一种最优规划活动；需要有一定的系统规划与优化能力。想得高分，

就要游历尽量多的景点和难度高的景点，但存在来不及在规定的假期内回家的危险。

每一轮比赛中走两次，使得在第一次经验基础上，其后进行路径与方式的优化成为可能。

ｂ、应变能力：旅游路线可能在比赛开始前很短的时间内正式公布；有些可移动景点与路障的

摆放数量与位置，在机器人放进出发区后，随机确定。这在一定程度上可控制竞赛的难度，

并使旅游路线有一定的不确定性。

ｃ、视力及定位：考验机器人辨别数字、文字、形状和色彩的能力，引导机器人视力及定位能

力的提高。

ｄ、爬坡能力：对于Ⅱ型和Ⅲ型机器人难度更大。

ｅ、跨越门槛的能力：这对三类机器人都是重大考验。

ｆ、快速性与稳定性。机器人在的整个旅游过程中，始终要在快速性与稳定性中间求得平衡，

否则，难以取得好的成绩。

§1.3 机器人

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。

允许机器人在比赛中，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：
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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。

二、场地、路线、环境

§2.1 场地
赛场为 7m×10m 长方形，表面铺绿色地毯，周边有 50mm 高围挡。

旅游道路的中心有宽度约 22-26mm 的白色引导线，用以引导机器人。

制作设施的表面为密度板材（可能有贴面或涂刷油漆），不铺设地毯。上面不一定有白色引导

线，详见分项图。

§2.２路线图
机器人旅游路线由直道、弯道、环路和交叉路口等组成，任意两个交叉路口之间的距离不小于

400mm。环路有方形、三角形和圆形等。

旅游路途有门、桥、坡道、减速板、倾斜路面、滑块、黑洞、风口等等，计分景点有平台形和

直角梯形两类。

本次比赛路线图详见附录，无特殊情况不再做调整。

寻宝游时，门均为常开状态。

以后将探讨，复赛与决赛时采用赛前很短规定时间公布新路线图方式。

§2.３照明
实际比赛场地的环境，不能保证光线照明均匀。比赛场地周围的照明等级为一般室内状况，门

窗可能有阳光射入。

参赛者在比赛前有一定时间了解赛场的光线情况及标定机器人。比赛的挑战之一就是要求机器

人能够在一个不确定照明、阴影、散光等实际情况的环境中进行比赛。

参赛者应意识到难以保证比赛现场有人使用照相机和摄像机的辅助光源，设计者应采取措施尽

量避免这些光源对机器人的影响。

§2.４ 起止区
起止区平台：起止区均为八个平台中的“坤”位，500mm×500mm，高 100mm 的平台，有坡道。

机器人成功走下平台，即获得出发基本分 5分。
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计 时 方式：白色虚线为感应线位置，距道路平面约 60mm。安放位置见下图。机器人出发遮挡

到计时感应线时，开始计时；回家遮挡到计时感应线时，停止计时。机器人尚未回家，但规定时间

到，停止计时、同时停止旅游。异常情况，根据裁判信号停止计时。

网咖平台：500mm×500mm，高 100mm，标记为 2 号平台“震”，有坡道。相当于加油站、超市、热

身区、资格展现区。机器人出发，首先去 2号平台“震”（网咖）。

Ⅰ型机器人应在此两次闪亮灯光，然后旋转≥180°，可获得资格分７分；

Ⅱ型和Ⅲ型机器人应在此两次点头或摇头，然后旋转≥180°，可获得资格分７分。

探险时，5个门中的两个为关闭状态。

由裁判助理随机（在机器人摆入起止区后、出发前）设置，其他人均不知设置状态。

寻宝时，5个门均为常开状态。

第一个宝物藏匿于平台景点 3/4；景点的标识牌右格中有数字表明本景点是藏宝点。

第二个宝物的藏匿景点编号 5/6 显示于第一个宝物所在景点的景点标识牌的右格中；

第三个宝物的藏匿景点编号 7/8 显示于第二个宝物所在景点的景点标识牌的右格中。

宝物的藏匿位置:由机电系统随机设置。也可由裁判助理随机（在机器人摆入起止区后、出发

前）设置，3名裁判助理分别负责 3/4、5/6、7/8 区域景点标识牌的设置，机器人到达前移走表格

的盖板，供机器人识别表格。在移走盖板前，其他人都不知道准确藏宝位置。

三、门、桥、波浪板、风口

§3.1 门
5 个门均跨越道路，摆放于所选道路段的中间部位。机器人到达红色虚线位置时，该门可能自

动打开，共有 3个门会自动打开。打开后就保持打开状态。

00

底板：门下有一块连接固定用底板，长 500mm×宽 300mm、厚 25mm 的密度板，表面涂刷深灰色

亚光漆，上有白色引导线；上下有 1:2 斜坡。

300

侧视图 正视图 俯视图

500 400

500

３00

起止区

1坤

2震
计时感应线

网咖
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门槛：底板中间安放一道门槛,门槛表面为黄色。门槛的截面为：宽 30mm、高 15mm 的矩形。
蓝色门板：宽 240×高 160mm（上面有一条红线，约 26×100mm），机器人在运动中遇到蓝色门

板，表示此门不通，不得冲撞。

§3.2 减速板
底板为宽 300×长 300×厚 25mm 木板，表面涂刷深灰色亚光漆，上有白色引导线；上下有 1:2

斜坡(底板用 2-3mm 铁板时，没有上下坡)。底板上面有 2根等腰三角条,长 120mm, 三角条表面为黄

色。三角条截面：高 15mm，底边 30mm，2 根等腰三角条间距 100mm。

减速板可能连续摆放，但与其它设施之间的距离不小于 300mm。

§3.3 翘板桥
宽 300mm，翘板长 700mm，坡度约 1:2（即坡高 1，坡底 2）。

桥面为深灰色，中间有白色引导线，两侧有红色边界线。

机器人上坡，到达中心位置后，翘板随重量变化而转动。

§3.4 倾斜路面

四、景点、挡板、标识牌

③路线图中门的符号

300
300

300

600

翘板桥侧视图 俯视图

300

600

700

300

600 300

150

俯视图

正视图

侧视图

50
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§4.1 直角梯形景点
景点正视图为长方形，宽 300mm×高 500mm；侧视图为直角梯形。

直角梯形的垂直面面对引导线连接方向，上端或下端悬挂１块挡板，供机器人推碰。机器人推

碰挡板，挡板发生位移，触发景点相应指示灯亮，表明机器人成功到此一游。

直角梯形的垂直面中部有一块景点标识牌。

§4.2 直角梯形景点的挡板
宽 300mm、高 200mm、厚 15，木工板，表面颜色较淡，木工板原色。

Ⅰ型机器人比赛时，挡板上沿挂于高 200mm 处；

Ⅱ型和Ⅲ型机器人比赛时，挡板上沿挂于高 500mm 处。

§4.3 景点标识牌
1、平台景点用标识牌。表面为白色打印纸，高 100mm×宽 210mm，标识牌安放位置固定，下沿

高 200mm、上沿高 300mm。

标识牌上居中为对称两个方格各 70mm×70mm，表格边框线 1.5 磅，白底黑字，字体“黑体”，

居中，字号“72”，左格中数字为该景点编号，右格中数字为下一个宝物所在景点编号。

6 8

2、直角梯形景点用标识牌。表面为白色打印纸，高 100mm×宽 210mm，标识牌安放位置固定，

下沿高 200mm、上沿高 300mm。

标识牌上居中为一个长方格 70mm×170mm，表格边框线 1.5 磅，白底黑字，字体“黑体”，居

中，字号“72”，标明该景点编号和名称。

指示灯

300

200

正视图
06天柱

400

侧视图：Ⅱ型和Ⅲ型

微动开关500

侧视图：Ⅰ型

继电器电池

１、挡板悬挂方式示意，实

际可能有其他更便捷方式。

２、微动开关位置示意，实际位

置也可能固定在面板内部或外部。

微动开关

挡板
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§4.4 平台型景点
500mm×500mm，平台表面涂刷深灰色亚光漆，上面有 23-26mm 宽的红色边界线，中间为八卦符

号，详见下图。

100 平台 6 个，高度 100mm，有 500mm 宽一级连续坡道；

450 平台 1 个，高度 450mm，有 300mm 宽坡道,可能是一级连续坡道，也可能是多级坡道；

900 平台 1 个，高度 900mm，有 300mm 宽坡道,可能是一级连续坡道，也可能是多级坡道。

所有坡道的坡度均约 1:2（即坡高 1，坡底 2），坡道表面涂刷深灰色亚光漆，坡道与平台高度

大于 300mm 时，两侧有若干 50mm 高防护栏杆。

景点面对坡道连接方向后边沿有景点标识牌，悬挂在铁丝框上，上沿高 300mm。

标志球，直径 50-100mm，尺寸视便于采购的品种确定（也可能采用空饮料瓶等较轻物体）。放

在平台中心，机器人将其推动离开原位，已方便确定机器人到达过本平台。

五、赛程、种子队、赛前准备工作

§5.1 领队会议
比赛前，召开领队会议：

1、推选裁判、裁判助理；

2、发放“机器人信息牌”；

3、确定比赛分组及场地安排；

4、其他事宜。

§5.2 点名、核查、集中摆放
每轮比赛开始时间前 15 分钟，开始点名、量尺寸、拍照，所有机器人集中摆放于比赛场内指定

位置，不得再进行充电与维护。

比赛开始后，每迟到１分钟扣 10 分。

机器人应佩戴统一发放的“机器人信息牌”。信息牌上包括：编号、学校、机器人姓名、领队

老师、指导老师、研制学生（即教练）等信息。

§5.3 准备、出发
1、预备

裁判发出预备信号后，机器人由其教练摆放进入起止区。

2、确定门（路障）的状态

旅游路线图上已标记了５个门的位置１-５，本次探险游中，２个位置的门关闭（即路障）；

另外３个门打开。参见“出发区”描述。

05 海南岛

侧视图

450平台示意图

正视图

俯视图

平台上的八卦符号 200*300,
方向均与导航线垂直。

长条 200*40，短条 130*40。

标志球

景点标识牌

３
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３、藏宝

参见“出发区”描述。

４、出发、开始计时

探险时，设置好门的位置后；寻宝时，藏好宝物后；

裁判发出“比赛开始”信号，机器人的教练遥控命令机器人出发。

§5.４赛程、探险寻宝流程

一、探险流程

第一次探险完毕，回到起止区，等候赛场复位。复位工作完成后，裁判发出“比赛开始”信号，

机器人的教练遥控命令机器人出发，机器人开始第二次探险。

第二次探险时，门的状态与第一次相同。但仍然需要去网咖平台展现，获得本次旅游的资格。

二、寻宝流程

第一次寻宝完毕，回到起止区，等候赛场复位。复位工作完成后，裁判发出“比赛开始”信号，

机器人的教练遥控命令机器人出发，机器人开始第二次寻宝。

第二次寻宝时，宝物位置与第一次相同。但仍然需要去网咖平台展现，获得本次旅游的资格。

三、正常二次启动大

若机器人在第一次探险或寻宝时无法正常返回起止区，由其教练操作，放回起止区，并立即启

动开始第二次旅游，不得做任何其它调整机器人的动作。

机器人在第二次探险或寻宝时无法正常返回起止区，本轮比赛结束。

六、计分计时、分值表

§6.1 计时规定
1、机器人出发时，遇到计时感应线时，开始计时。机器人返回起止区，遇到计时传感器感应线

时，停止计时。

自裁判发出启动命令后，机器人在 10 秒钟内不能从起止区出发，则取消其本次比赛资格。

2、规定的旅游时间到，机器人尚未回到起止区时，立即停止比赛。此前的累计得分有效。

3、比赛中由于，①机器人投影完全脱离引导线、②掉落桥下和平台外、③机器人冲撞设施、④

卡死或死机，影响比赛继续正常进行的，机器人的教练和裁判都有权立即停止本次旅游，此前的累

计得分和计时均有效。

§6.2 景点计分
1、直角梯形景点

Ⅰ型机器人触碰景点挡板，挡板移动，景点指示灯亮，才被认为“到此一游”，方可得分；

Ⅱ/Ⅲ型机器人必须明显摆动一个手臂(或手腕)触碰景点挡板，挡板移动，景点指示灯亮，方可得分。

2、平台型景点
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机器人将“标志球”推动离开原位，并且机器人旋转≥180°，才被认为“到此一游”，方可

得到该景点的基本分。

§6.３ 寻宝加分
寻宝游比赛中，机器人登上平台后，如机器人断定宝物藏于该景点：

Ⅰ型机器人两次闪亮灯光，表示找到宝物，加获成功寻宝分 1000 分；

Ⅱ型和Ⅲ型机器人应先后举起左右手臂，表示找到宝物，加获成功寻宝分 1000 分；

如在无宝物景点处，一次示意获得宝物，则扣除 1000 分。

§6.４返回加分、迟到扣分
在规定的旅游时间内，到达一个以上景点后，能正常返回到起止区的，加 200 分。

正常返回标准：返回停止后，至少一个承重车轮留在起止区内。

迟 到 扣 分：点名检录未到，比赛开始后，每迟到１分钟扣 10 分。

§6.5 成绩排序
1、机器人在每一轮比赛中有 2个成绩，取高分排名。每一轮比赛的成绩均不带入下一轮比赛。

2、总成绩排名时，进入决赛的机器人排在前面，其后依次为复赛、初赛。

3、比赛名次按得分高低排序；得分相同时，用时较少的机器人胜出。如仍然不能区分名次，初

赛与复赛中，影响进入下一轮比赛的，可突破名额限制，一起进入下一轮比赛。决赛时，得分与用

时都相同的机器人，进行加赛，直至区分名次。

§6.6 分值表

类别 分值 数量 本类总分 备注

1 出发基本分 ５ １ ５

2 资格分 ７ １ ７

3 直角梯形 11 8 88 01-08 号

4 100 平台 21 6 126 1-6 号

5 450 平台 81 1 81 7 号

6 900 平台 101 1 101 8 号

7 找到一个宝物 1000 ３ 3000

8 回家 200 200

满分 3608
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5600 1800 2600附录：

探险、寻宝游

路线图

1900

2400

1500

1200

边框：

100*50

7兑

06

西施

故里

04

西湖

03

南湖

07

大禹陵

② ③ ④

⑤

08

雁荡山

02

普陀

山

2 震

5离

6巽

8乾

800

800

05

千岛

湖

01

龙王

山

1800

①

1坤3艮

4坎


