[bookmark: _GoBack]2026年VR数字机器人比赛
虚拟“星际巡航”主题与规则
1、 比赛简介
恒星在 “银河系 - 仙女座” 星际航道两侧闪烁，这条航道是人类深空探索的核心命脉。为保障航道持续安全运营，人类需通过机器人执行常态化巡航任务，排查障碍、部署信号信标、激活导航设施。本次比赛模拟该巡航场景，要求青少年学生在比赛现场使用自行制作机器人编写程序，并进行调试和比赛任务。
本次任务的主题为“星际巡航”。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“星际巡航”的航道勘测、信标投送等任务。
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2026年6月在校学生。
2、 比赛场景
（1） 比赛场地
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）。
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图示：比赛场景
（2） 地图
1. 机器人比赛场地具体样式以RoboSim软件呈现为准。 
2. 中不规则分布有一条飞行航道，主要由一条白色轨迹线组成，飞行航道是引导机器人移动方向的线路。
3. 场地中设置有两个用于设置信标放置点模型的行星区域，分别标注有A和B。行星区域中心分别设置有一个信标放置点。
4. 在比赛场地分别设置有长250mm×宽250mm的启动区和终点区，分别标注有“Start”和“End”，是机器人启动和到达的区域。
3、 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。
选手可自行选择要完成的任务，在竞赛中，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）。
基本任务：启动巡航、航道勘测、星际漩涡、信标投送、安全返航。
随机任务：引力发射、星舰对接、能源补给。
（1） 启动巡航（基本任务）
1. 任务描述：机器人沿飞行航道离开启动区。
2. 任务完成标志：机器人垂直投影完全离开启动区。
（2） 航道勘测（基本任务）
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标记线，将整个飞行航道分割成多个航道区域，在标记线的旁边以“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。
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，任务全程机器人的垂直投影不得全部脱离了飞行航道。飞行航道外可能设置有离子屏障，移动过程中接触离子屏障将被自动结束任务。
3. 任务完成标志：机器人的垂直投影接触到飞行航道的标记线。
（3） 星际漩涡（基本任务）
1. 任务描述：场地中随机设置有一处星际漩涡模型，由仿真系统随机设置于一处轨迹线上。星际漩涡模型的平台，一端接触场地，另一端悬空。
2. 任务过程：机器人需要从平台接触场地的一端登上平台，向前移动使平台悬空一端落下接触场地图后，由此驶离平台。
3. 任务完成标志：机器人从接地一侧登上星际漩涡平台并从悬空一侧驶离，且机器人至少一侧驱动轮与漩涡模型的平台顶面保持接触，即完成该任务记60分。
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图示：星际漩涡任务模型状态
（4） 信标投送（基本任务）
1. 任务描述：场地中设置有两个用于设置 “信标放置点”的行星区域，临近的飞行航道随机设置有1处投送点，其上设置有1个信标模型。小学组设置1处投送点，初中组和高中组设置2处。
2. 任务过程：机器人到达信标模型前，拾取信标模型并将其投送至临近行星区域内的信标放置点，且机器人拾取及投送信标模型的全程，机器人的垂直投影需始终与轨迹线保持接触，且不得接触行星区域，否则视为无效。
3. 任务完成标志：信标模型垂直投影接触行星区域，即完成该任务，每个记 20 分（小学组需完成 1 个，初中组和高中组需完成 2 个）。信标模型完全进入信标放置点内，每个加记40分。
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图示：信标投送任务模型状态
（5） 安全返航（基本任务）
1. 任务描述：在任务计时结束前，机器人在不脱离飞行航道的情况下，沿标记线字母顺序的前进方向进入终点区。
2. 任务完成标志：机器人的垂直投影接触终点区。
（6） 引力发射（随机任务）
1. [bookmark: _Hlk181114986]任务描述：任务模型由星舰、发射器、控制中心组成。控制中心始终面向相邻的轨迹线。
2. [bookmark: _Hlk181114995]任务过程：机器人触碰控制中心，使控制中心开启发射器并将星舰模型发射升空。
3. [bookmark: _Hlk181115005]任务完成标志：星舰升起至顶端，记60分。
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图示：引力发射任务模型状态
（7） 星舰对接（随机任务）
1. 任务描述：任务模型由星舰、舱体、操作杆组成。舱体初始垂直于星舰，且两者互不接触。
2. 任务过程：机器人需要向上抬起操作杆使舱体旋转，直至舱体与星舰平行，并完成星舰与舱体的对接。
3. [bookmark: _Hlk181113919]任务完成标志：星舰尾部与舱体前端保持接触，记60分。
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图示：星舰对接任务模型状态
（8） 能源补给（随机任务）
1. [bookmark: _Hlk181113990]任务描述：任务模型由星舰、能源块、补给器组成。
2. [bookmark: _Hlk181113999]任务过程：机器人向上掀起补给器，使补给器内的能源块进入星舰内。
3. [bookmark: _Hlk181114006]任务完成标志：能源块完全进入星舰内，记60分。
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图示：能源补给任务模型状态
4、 比赛说明
（1） 机器人的要求
1. 学员必须在仿真软件中设计、制作1台机器人。
2. 机器人的最大尺寸不得超出启动区。
3. 机器人只允许使用1个控制器。
4. 机器人只允许有2个着地的驱动轮。
5. 机器人允许使用的传感器类型、数量及安装位置不限。
（2） 任务时长 
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。
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。
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。
（3） [bookmark: _Toc54105046]随机性 
1. 路线随机：地图的飞行航道由系统随机决定线路。
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。
3. 任务随机：机器人的任务（六）至（八）随机任务中，小学组不设置随机任务，初中组则至少抽取1个任务，高中组则至少抽取2个随机任务。
（4） 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： 
（1） 到达任务限时；
（2） 机器人完成安全返回任务；
（3） 机器人接触离子屏障；
（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） 脱线行驶
1. 在任务全程中机器人不允许脱离飞行航道行驶。
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。
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。
（6） 计分
1. 每场比赛结束后要计算参赛队的得分。单场比赛的得分为各任务分之和。
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“三、机器人的任务”。
3. 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。
4. 总得分是参赛队排名的主要依据。
（7） 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：
（1） 任务完成时间较少者在先，
（2） 提交成绩总用时较少者在先。
附录1
记分表
参赛队：_______________                    组别：_________________
	任务名称
	分值
	得分

	基本任务

	启动巡航
	60分
	

	航道勘测
	每接触一条标记线，记6分，满分60分
	

	星际漩涡
	机器人登上并通过星际漩涡模型，60分
	

	信标投送
（单个探测器最高可获60分）
	信标接触行星区域，20分/个
	

	
	信标完全进入放置点内，40分/个
	

	安全返航
	60分
	

	随机任务

	引力发射
	60分
	

	星舰对接
	60分
	

	能源补给
	60分
	

	最高任务总得分
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