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第 25 届安徽省青少年机器人竞赛

VEX 机器人工程挑战赛规则
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1．场地要素
1.1 狭路相逢场地由如下要素组成：

• 88 个棱块

44 个蓝色棱块

2 个预装

12 个用于赛局导入

18 个用作赛局开始时的场地初始布局

12 个在赛局开始时位于导入筒中

44 个红色棱块

2 个预装

12 个用于赛局导入

18 个用作赛局开始时的场地初始布局

12 个在赛局开始时位于导入筒中

• 4 个导入筒，红蓝参赛队侧各固定 2 个

• 4 个得分桥

• 2 个长得分桥

• 2 个中央得分桥，分为上下 2 层

• 2 块停泊区，红蓝方各一块
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2．赛局定义

2.1• 自动赛时段 – 这是一局比赛开始时的一个时段，此

时机器人的运行 和反应只能受传感器输入和学生预先写入

机器人主控器的命令的影响。

2.2• 手动控制时段 – 由上场队员通过遥控器控制机器人

运行的一个时段。
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2.3 参赛队站位 – 在一局比赛中，供上场队员站立的指定区

域。

2.4 自动时段奖励分 – 自动赛时段结束时得分最多的参赛

队获得奖励分值。

2.5 自动获胜分 – 每局资格赛的自动赛时段结束时，完成一

系列规定任务的参赛队

额外奖励的获胜分。

2.6 罚停 – 对违反安全规则的赛队给予的处罚。被罚停赛队

在赛局剩余时间不得操

作其机器人，上场队员必须将遥控器应放在地上。
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2.6.1 罚停 – 机器人违反以下条例中的某一项，则会被罚停

•不要深入得分桥封闭段的内部 - 机器人不允许直接接触

完全位于长得分桥封闭段内的棱块。

机器人仅可侵入得分桥的开放段以移动棱块（例如，将棱块

移入或移出控制区或整个得分桥）。若主裁判发现某机器人

已侵入得分桥，且在未主动移动得分桥内棱块的情况下持续

停留，应对该机器人进行口头警告并要求其移开；若其仍保

持原位，则应被判一次警告，第三次警告将被罚停。但是当

两台机器人同时用这种结构在得分桥内进行得分互动时是

允许的，不需要提醒和判罚。
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2.6.2 罚停 – 机器人违反以下条例中的某一项，则会被罚停

• 牵制 – 将对方机器人的动作限制在场上的狭小区域（不

大于一块泡沫地板的尺寸），没有逃脱的路径，若某个机器

人未试图逃脱，则其不视为被牵制。

单次牵制不能超过 3 秒。在手动控制时段，每次牵制对方机

器人不得超过 3 秒。由主裁判口头“倒计时” 。一旦主裁判

观察到疑似牵制行为应立即开始计数 ，发起牵制的机器人

需要后退约一个泡沫垫的距离，让对方机器人有逃脱路径。

三秒后依旧没有后退，牵制没有解除，则发起牵制的机器人

被罚停。

牵制计时结束后，该机器人在 5 秒内不得再牵制对方同一台

机器人。如果此种情况发生，计数将从之前结束时累计。
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3.保护 –

3.1•赛局末段停泊区受保护。赛局的最后 20 秒，机器人不得

直接或间接接触对方联队的停泊区以及部分或完全位于对

方停泊区垂直投影内的对方机器人。如果影响到对手停泊，

则直接判对方获得停泊分（无论对方是否停泊成功）。
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4.特定赛局定义

4.1 自动时段分界线 – 穿过场地的一对白色胶带线，自动阶

段机器人如果越过白线接触到对面的泡沫垫，则自动判负。

4.2 棱块 – 一个蓝色或红色的 18 面中空塑料多边形物体。

4.3 控制区 – 得分桥中被定义的一段，在赛局结束时可以被

赛队占领。

4.3.1 控制区 – 得分桥中被定义的一段，在赛局结束时可以
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被赛队占领。

• 长得分桥 – 长得分桥上的控制区是两条白色胶带中间的

空间，不包含白色胶带线（图中绿色高亮标注），最多可容

纳 3 个棱块。

• 中央得分桥,分为上层和下层 – 中央得分桥整体视为控制

区。

4.4 占领 – 控制区的状态

在自动时段和整场赛局结束时进行判定。控制区中，得分的

棱块多的那一方参赛队，被视为控制了控制区。

4.5 导入筒 – 四个高的塑料和橡胶结构中的一个，导入筒固
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定在场地围边上。机器人可以在比赛期间从导入筒中移除棱

块，上场队员可以在比赛过程中将 赛局导入棱块添加到导

入筒中。每个导入筒最多可装载六个棱块。

4.6 赛局导入物 – 24 个棱块，红蓝参赛队各 12 个，赛局

开始时放置在参赛队站位区， 并且可以在赛局中被用作赛

局导入物。

4.7 停泊 – 赛局结束时机器人的状态。
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4.8 停泊区 – 一个标记赛局开始时棱块位置的场地要素，在

赛局结束时机器人可以在此停泊。停泊区由红色或蓝色塑料

挤压件和黑色塑料连接器组成。

5.计分
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6.得分
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6.1 满足如下所有标准的棱块，视为得分。

6.1.1 棱块接触得分桥内侧的塑料槽。

6.1.2 棱块不接触与其同色的机器人。

6.1.3 棱块不接触地垫

7.停泊成功

7.1 满足如下所有标准的机器人，视为停泊成功
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7.1.1 不直接接触停泊区以外的泡沫垫。

7.1.2 机器人至少部分位于参赛队同色的停泊区的垂直投影

内。

8.自动时段奖励分
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8.1 出于确定自动时段奖励分的目的，参赛队得分不计算机

器人停泊分。

8.2 如果自动时段平局，包括 0 比 0 的平局，每方参赛队

分别获得 5 分自动时段奖励分。

8.3 自动时段中如果机器越过中间白线，接触到对面的泡沫

垫，将导致自动时段奖励分授予对方参赛队。

9.自动获胜分（AWP）

9.1 自动赛时段结束时，完成下列所有任务，且在自动赛时
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段无违规的参赛队，将获得自动获胜分（AWP）。

9.1.1 至少 7 个得分的参赛队同色棱块。

9.1.2 至少 3 个不同的得分桥上有至少 1 个参赛队同色的

棱块得分。

9.1.3 参赛队站位区一侧的导入筒中，至少有 3 个参赛队同

色的棱块被移除。

9.1.4 2 台机器人均不接触停泊区边界。

10.开始赛局

10.1 赛局开始前，机器人需满足如下所有标准进行放置：
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10.1.1 长宽高尺寸不超过（457.2mm×457.2mm×457.2mm）

10.1.2 除最多 1 个预装以外，不接触任何其他棱块。

10.1.3 不接触任何得分桥或导入筒

10.1.4 不接触其他机器人。

10.1.5 完全静止（即，无电机或其他机构处于动作中）

10.1.6 接触己方参赛队停泊区的围栏

11.保持得分道具在场地内

11.1 赛队不得蓄意或战略性地将棱块移出场外，在赛局中
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无论是有意还是无意移出场地的棱块，都将还给与棱块同色

的参赛队上场队 员，上场队员将其用作赛局导入物。

12.每台机器人有一个棱块作为预装

12.1 赛局开始之前，所有预装需按照如下要 求放置。

12.1.1 只接触一台与其同色参赛队的机器人；

12.1.2 同类预装不接触同一台机器人；

12.1.3 不接触得分桥或导入筒，或者是位于其中；

13.携带-机器人可以携带、推或者碰撞的棱块数量无限制

14. 自动违规-自动时段，与以下任何一点接触，均会导致

对手获得自动时段奖励分和自动获胜分(AWP)，除非对手也同

样违规。

14.1 越过自动分界线，接触对方机器人，影响了对方的自动

行进路线。

15.排名规则

15.1 获胜分 WP – 赛队排名的第一依据。每场资格赛，赛队

可能会获得 0 分、1 分、 2 分或者 3 分获胜分。
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15.1.1 完成自动获胜分任务获得 1 分 WP。

15.1.2 小组赛中的获胜参赛队得 2 分 WP。

15.1.3 小组赛平局则得 1 分 WP。

15.2 自动获胜分（AWP）– 自动赛时段结束时，完成指定任

务的参赛队，将获 得 1 分获胜分。如果双方参赛队均完成

该任务，则均可获得此项获胜分。
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15.3 自动环节排名分 AP – 赛队排名的第二依据。在资格赛

中获得自动时段奖励分的参赛队将获得 10 分自动环节排

名分。如赛局为平局，双方参赛队各获得 5 分 自动环节排

名分。

15.4 对阵强度分 SP – 赛队排名的第三依据。对阵强度分与

该队在资格赛中所击败之参赛队的得分相同。当比赛平局，

双方参赛队都将获得与得分相同的 SP。

16.参赛队员人数 7 人

操作手（2 人）–

填装手（2 人）–

程序员（1 人）–

指挥员（2 人）–

17.队员要求

17.1参赛队员必须是安徽省内在校就读的中小学生(包括普通中小

学、特殊教育学校、中等职业学校等)。
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18.场地随机摆放

18.1场地摆放抽签提供 a、b、c三种摆放方式。

18.2自动比赛时间抽签 15秒至 45秒。

18.3填装桶内，球堆颜色抽签-(红上蓝下/红下蓝上)

场地图 a
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场地图 b
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场地图 c
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