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世界机器人大赛青少年机器人设计

大赛

SuperAI 超级轨迹赛虚拟机器人赛项

“星际联盟”规则手册

组别：小学组、初中组、高中组
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1. 比赛主题

新纪元 2120 年，两支带着人类火种的星际探索队，经过漫长艰辛的星际之

旅，在宇宙深处 Y1799 星球胜利会师，并决定在这颗美丽又陌生的星球为人类

重新建设一个繁华充满生机的星际家园。

通过前期的生产生活必要设施的建设，新家园已经初具规模，为进一步提高

生产生活水平，人类将组建星际联盟共同守护新家园，并将驾驶全新飞船穿越星

际，开启新一轮星际探索之旅。

本次任务的主题为“星际联盟”。在比赛中，各队选手在有限的时间里设计

和制作出机器人来完成“星际联盟”的联盟路线规划、发射航天飞船等任务。

2. 参赛组别

比赛分为小学组、初中组、高中组三个组别，每支队伍由 1 名选手和 1 名

辅导老师组成，选手为截止到 2023 年 6 月在校学生。

3. 比赛场景

比赛场景由地图和任务模型组成，如图（该图仅供参考用，实际场景以比赛

公布为准）。

图示：比赛场景

3.1 地图

3.1.1 地图分为飞行航道、启动区及联盟区，飞行航道指环绕整个地图的区

域，如下图所示如图所示（该图仅供参考用，实际场景以比赛公布为准）。

3.1.2 飞行航道：飞行航道是机器人活动及探索任务放置的区域，正中是一
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条黑色轨迹线，由直线、虚线、折线、圆弧等组成。

3.1.3 启动区：启动区是飞行航道的起点，为蓝色正方形区域。它是机器人

行进的起点区域，启动区内标注有机器人出发的方向。

3.1.4 联盟区：联盟区是飞行航道的终点，为红色正方形区域。他是机器人

行进的终点区域，联盟区内标注有机器人进入的方向。

3.1.5 固定任务区：两条飞行航道各分布 2 个固定任务区，任务区标记有如

“1、2”的标识，任务区内根据机器人任务中的要求设置有特定的任务模型。

图示：地图各区域指示

4. 机器人

4.1 学员必须在仿真软件中设计、制作 1 台机器人。

4.2 机器人的最大尺寸不得超出启动区。

4.3 机器人只允许使用 1 个控制器。

4.4 机器人只允许有 2 个着地的驱动轮。

4.5 机器人允许使用的传感器类型、数量及安装位置不限。

5. 比赛

5.1 机器人的任务

地图上有一条飞行航道，机器人需从启动区出发，完成飞行航道上的基本任

务及随机任务。搭建、编程开始前，由仿真系统决定随机任务道具的摆放位置。

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
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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。

选手可自行选择要完成的任务，在整个竞赛中，机器人需要沿着飞行航道行

驶并依照“任务过程”的要求完成场地中设置的各类任务，每完成一个任务即可

获得相应任务的分数（具体分数见附录 1）。

5.2 基本任务

基本任务的任务区域根据任务细则要求定设置与场地中对应的任务区域，所

有组别均需完成。

5.2.1 顺利启航

5.2.1.1 任务描述：机器人沿飞行航道离开基地。

5.2.1.2 任务完成标志：机器人垂直投影完全离开启动区。

图示：机器人离开启动区的几种状态

5.2.2 飞行航道

5.2.2.1 任务描述：在整个地图的飞行航道上，有若干条垂直于飞行航道的

分割线，将整个飞行航道分割成多个航道区域，在分割线的旁边以“A、B、C”

等英文字母顺序标记。初中组和高中组可能会出现一段彩色飞行航道。

5.2.2.2 任务过程：机器人必须沿着飞行航道向前运行，完成任务为目的可

以短暂脱离飞行航道和倒车，任务全程机器人的主体结构垂直投影不得全部脱离

了飞行航道。

5.2.2.3 任务完成标志：机器人主体的垂直投影接触到飞行航道的分割线。
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图示：飞行航道

5.2.3 联盟路线规划

5.2.3.1 任务描述：联盟区前设置有一处由三条飞行航道和一个固定任务区

1 组成的联盟路线区域。其中联盟路线规划的任务模型固定设置于任务区 1，并

面向临近的飞行航道。三条飞行航道的黑色轨迹线与标记线交汇点，分别设置有

1 个可被移动的障碍物。联盟路线规划任务模型的立方体分别设置有左行（ID11）、

右行(ID12)、直行(ID13)、任意(ID14，指三条路线均可通行）四类图案。

5.2.3.2 任务过程：机器人需要抽出操作杆，使立方体旋转一周以上，并随

机显示一个图案，与操作杆抽出方向垂直的图案为有效图案。立方体面向飞行航

道的图案即指定机器人需要沿哪一条飞行航道前进。

5.2.3.3 任务完成标志：机器人沿立方体正面图案对应方向的飞行航道行驶，

且该飞行航道的障碍物离开交汇点。只允许有一个障碍物被移动，否则不得分。

图示：固定任务区 1 及联盟路线规划任务模型状态

5.2.4 激活联盟标志

5.2.4.1 任务描述：固定任务区 2 设置有联盟系统，主要由感应模块和控制
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模块组成，机器人需要分别使用芯片数据接触感应模块以激活联盟标志。

5.2.4.2 任务过程：机器人携带的芯片数据接触感应模块 3 秒以上，即可激

活联盟标志

5.2.4.3 任务完成标志：芯片数据接触感应模块，控制系统显示心形联盟标

志。

图示：固定任务区 2 及激活联盟标志任务模型状态

5.2.5 联盟胜利会师

5.2.5.1 任务描述：在任务计时结束前，机器人沿飞行航道行驶，最终到达

联盟区。

5.2.5.2 任务完成标志：机器人的垂直投影接触联盟区。

5.3 随机任务

随机任务在飞行航道周围设置一些障碍或道具，各组别分别设置数量不等的

随机任务（详见 5.4 随机性），选手可自行选择要完成的任务。随机任务由仿

真系统在编程调试开始前随机决定设置在某个位置。

5.3.1 时空能量传输

5.3.1.1 任务描述：任务模型由转柄(垂直向下)、轮盘及 3 个能量块组成。

5.3.1.2 任务过程：能量块穿在轮盘上，机器人需要转动转柄使轮盘转动，

带动能量块掉落。

5.3.1.3 三个能量块均落下，并不与轮盘接触。
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图示：时空能量传输任务模型状态

5.3.2 耀晶科学实验

5.3.2.1 任务描述：任务模型由实验器、耀晶矿、置物台、操作杆组成。

5.3.2.2 任务过程：耀晶矿初始设置于置物台上，机器人需要将耀晶矿推至

操作杆上。接着机器人向上拨动操作杆，使操作杆上的耀晶矿进入实验器内。

5.3.2.3 任务完成标志：耀晶矿离开置物台并进入实验器内。

图示：耀晶科学实验任务模型状态

5.3.3 发射航天飞船

5.3.3.1 任务描述：任务模型由航天飞船、基座、转柄(垂直向下)组成。

5.3.3.2 任务过程：机器人需要逆时针转动转柄，使水平状态的航天飞船向

上竖起。

5.3.3.3 任务完成标志：航天飞船尾翼与场地图接触。

图示：航天飞船发射任务模型状态
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5.3.4 开启通讯基站

5.3.4.1 任务描述：任务模型由基站天线及操作杆组成。

5.3.4.2 任务过程：机器人需要移除操作杆，使基站天线展开。

5.3.4.3 任务完成标志：基站天线完全展开，且操作杆不与开启通讯基站模

型接触。

图示：开启通讯基站任务模型状态

5.4 任务时长

5.4.1 活动时长：指活动整个过程的时长，选手需在此时长内完成搭建机器

人、编写控制程序和完成仿真等所有操作。具体活动时长以相应活动通知为准。

5.4.2 任务限时：指机器人从出发到完成全部任务所用的最长时间，在此时

间内未完成的任务自动结束且不得分，任务限时为 180 秒。

5.4.3 任务耗时：指机器人从出发到完成全部任务实际经过的时间。

5.5 随机性

5.5.1 路线随机：地图的飞行航道由系统随机决定线路。

5.5.2 位置随机：不同比赛的任务道具的位置由系统随机决定。同一场比赛

的位置均相同。

5.5.3 任务随机：在 5.3.1 至 5.3.4 这 4 个随机任务中，小学组将至少从其中

随机抽取 2 个任务，初中组则至少抽取 3 个任务，高中组则需完成全部 4 个随

机任务。

5.6 任务中止

任务仿真过程中发生以下情况，将导致当次仿真的终止：
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5.6.1 到达任务限时；

5.6.2 机器人完成联盟胜利会师任务；

5.6.3 机器人脱线行驶；

5.6.4 选手自主结束仿真；

任务中止后，选手可选择是否提交当次仿真的成绩。

5.7 脱线行驶

5.7.1 在任务全程中机器人不允许脱离飞行航道行驶。

5.7.2 在任务全程中，机器人的垂直投影需要保持在飞行航道上。

5.7.3 若机器人的垂直投影全部脱离飞行航道，则本次任务中止。

5.8 计分

5.8.1 每场比赛结束后要计算参赛队的得分。单场比赛的得分为任务分、剩

余时间分之和。

5.8.2 以比赛结束后任务模型的最终状态，依据任务完成标准计分，详见 5.2

及 5.3。

5.8.3 剩余时间分需要机器人完成全部应完成的任务才可获得，剩余时间分

=（180 秒-完成时间）*0.5。

5.8.4 比赛结束后，以已提交成绩中的最高分作为参赛队的总得分。

5.8.5 总得分是参赛队排名的主要依据。

5.9 参赛队排名

某一组别的全部比赛结束后，按参赛队的总得分进行排名。如果出现局部持

平，按以下顺序破平：

⑴ 任务完成时间较少者在先，

⑵ 提交成绩总用时较少者在先
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附录 1

超级轨迹赛-星际联盟记分表

参赛队：_______________ 组别：_________________

任务 分值 得分

基本任务

顺利启航 50 分

飞行航道 每接触一条标记线，记 5分，满分 50 分

联盟路线规划 100 分

激活联盟标志 60分

联盟胜利会师 50 分

随机任务

时空能量传输 60 分

耀晶科学实验 60 分

发射航天飞船 60 分

开启通讯基站 60 分

剩余时间分=（180 秒-完成时间）*0.5 【基本任务及随机任务满分】

最高任务总得分
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