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2021数字中国创新大赛-青少年AI机器人赛道
人工智能机器人赛题规则
一、赛项基本信息
赛项类型：团队任务赛
比赛主题：智慧交通
组别：小学组；
参赛人数：学生1-2人组成1队；
指导老师人数：每队1-2名成年指导教师；
参赛形式：学生自行搭建机器人，决赛现场携带机器人到赛场，按照规则要求完成相应任务获得分数。

二、赛项基本要求
参赛对象：参赛对象为福建省义务教育小学阶段在校学生。每支战队由1-2名参赛队员和1-2名指导教师组成，每支战队需要携带1个参赛机器人。
比赛器材：本赛项比赛器材为智慧交通器材套装。比赛地图为智慧交通地图套装。
3、 比赛主题
比赛主题：比赛主题为《智慧交通》，该赛项主要考验参赛队员的逻辑思考、策略协作和问题解决能力。
在日常生活中，总会遇到这样的烦心时刻——下班的晚高峰交通拥堵、停车困难导致了交通不便。在 AI 时代，我们期待的智慧交通将充分运用物联网、云计算、图像识别、自动控制、移动互联网等技术，打造了一个信号与能量互通，万物互联的移动交通场景。2021年让我们一起进入AI时代，便利人们的生活！

[bookmark: _Toc34640254][bookmark: _Toc62046384][bookmark: _Toc23040][bookmark: _Toc10237]四、比赛任务及得分
4.1比赛场地说明
[image: ]智慧交通的比赛场地由比赛地图、赛台、赛台边框三个部分构成，其大小为2440mm*2440mm。
图2.1 比赛场地示意图
比赛地图尺寸
比赛地图分为如下两部分。
自动控制任务区：为机器人执行自动控制程序完成自动独立与自动联盟任务的区域，简称自动区，大小为2370mm*1150mm。
手动控制任务区：为参赛队员须手动控制机器人完成手动联盟任务的区域，简称手动区，大小为2370mm*1150mm。
自动控制任务区
[image: ]	自动区由蓝方独立任务区、红方独立任务区以及联盟任务区构成，如下图2.3所示。
图2.3红/蓝方独立与联盟任务区划分
手动控制任务区
手动区，内包含启动区、装载区（下图右侧的区域，大小为400mm*1150mm）、相关任务道具放置处以及其它区域，如下图所示。
实际比赛场地中，装载区面向容器方向的边缘线为一条长1150mm、宽25mm、厚约2mm的魔术贴（下图已将魔术贴标注为红色线条）。
[image: ]图2.4手动区-区域编号
		手动区内，区域编号、具体名称以及功能说明如下表2.1所示。
	区域名称
	区域功能

	L:装载区
	观察手在此处改装机器人或者给机器人装载小球

	P:白色小球放置处
	由摆球架固定的白色小球初始位置

	C:容器放置处
	放置并固定容器的位置


表2.1手动区-区域说明
	以上位置与区域的划分，是功能以及位置的示意图。详细尺寸以实际地图为准。
启动区
整个比赛场地里面有四个启动区，其中蓝方两个，红方两个。
启动区分为两种，一种是自动区内的启动区（为边长342mm±1mm的正方形减去一个腰长为124mm±1mm的等腰三角形），如下图2.5黑色虚线内所示。
另一种是手动区内的启动区（边长为280mm的正方形），如下图2.7黑色虚线内所示。
[image: ][image: ]图2.6 启动区尺寸示意图（自动区
[image: ]                 图2.8启动区尺寸示意图（手动区）
[bookmark: _Toc18771][bookmark: _Toc34640255][bookmark: _Toc62046385][bookmark: _Toc22780]4.2比赛阶段说明
阶段时长说明
单场比赛总时长为240秒，由自动控制阶段和手动控制阶段组成。其中自动控制阶段时长由联盟双方自行决定，手动控制阶段时长为240秒内剩下的时间。
	实际花费时长（s）
	取值范围（s）

	自动控制阶段实际时长
	X
	[0, 240]

	准备阶段时长
	30
	[0, 30]

	手动控制阶段实际时长
	Y
	[0, 240-X]

	实际比赛总时长
	X + Y
	[0, 240]


表2.2阶段实际时长说明
比赛开始：裁判进行倒计时，并发出“比赛开始”的口令，比赛开始计时，此时比赛进入自动控制阶段，战队开始在自动区内完成相应的任务。
阶段切换：比赛开始后，联盟可随时由自动控制阶段的自动区切换到手动控制阶段的手动区执行任务，但只有一次切换机会，即进入手动区后不可以从手动区域返回自动区。红蓝双方对于阶段的切换须自行达成一致意见，并由联盟队长发起，裁判同意后正式执行。
准备阶段：在自动控制阶段结束后，手动控制阶段开始前，参赛队员进行阶段切换，可将机器人从自动区移动到手动区、改装机器人以及检查蓝牙手柄的连接状态。裁判将会在此阶段对自动控制阶段的得分情况进行记录，并与选手确认。准备阶段时长30秒，将不计入比赛总时长的240秒内。超时比赛将直接开始，参赛队员须遵从裁判指示。
比赛结束：当红蓝双方参赛队员举手向裁判申请结束比赛时，裁判将许可并停止计时，比赛提前结束。或者在4分钟的比赛时间用完时，裁判将主动发出“比赛结束”指令后，比赛直接结束。
[bookmark: _Toc24885][bookmark: _Toc34640256][bookmark: _Toc62046386][bookmark: _Toc7224]4.3比赛任务说明
任务整体说明
比赛任务分为自动独立任务，自动联盟任务和手动联盟任务。
比赛任务分为独立任务（M01-M05）与联盟任务(M06-M10)其中 M01-M09须在自动区完成，M10须在手动区完成。	
每场比赛每支战队将完成3个独立任务、3个联盟任务，如下表所示：
	单场完成任务
	任务选择
	任务位置

	I1:独立任务1
	M01或M02
	自动区

	I2:独立任务2
	M03或M04
	

	I3:独立任务3
	M05
	

	A1:联盟任务1
	M06或M07
	

	A2:联盟任务2
	M08或M09
	

	A3:联盟任务3
	M10
	手动区


表2.3任务整体介绍
战队完成独立任务的得分将计入本方独立任务得分中，完成联盟任务的得分将计入联盟任务得分中。
组委会将提前约10天通知红蓝双方每场比赛所须完成的3个独立任务、3个联盟任务。红蓝双方将会在实际比赛中完成相同的独立任务。


任务位置介绍
组委会选定任务后，每场比赛的任务道具将按照如下图位置摆放。自动区的任务道具（M01-M05）为镜面对称摆放。
[image: ]图2.9自动区任务道具摆放示意图
[image: ]图2.10手动区任务位置示意
M01开启太阳能及M02发射交通信号任务摆放位置相同。红蓝双方在比赛中要完成的任务将在比赛开始前由组委会决定并公布。基本介绍如下：
	独立任务
	M01开启太阳能
	M02发射交通信号

	任务背景
	城市边缘矗立着太阳能发电站，这是城市的能源核心。机器人需要激活该发电站并上传该发电站的运行数据。
	城市边缘的信号发射器出现故障，机器人需要激活该信号发射器并成功发送数据。


	道具放置示意图
	[image: C:\Users\s10086\Desktop\正式规则\设计相关\配图\配图制作\Starter_02\Starter_01_0016.png]
	[image: ]

	初始状态示意图
	[image: ]
	[image: ] [image: ]

	初始状态
	1. 底座完全进入圆形线框内；
2. 道具上部小球支架与下方线框平行（图中两条红线须平行）；
3. 道具上部放入2个红色/蓝色小球。
4. 不进行粘贴。
	1. 底部双孔梁完全进入长方形线框内，并使用布基双面胶使其紧固在地图上；
2. 上部杠杆机构的触发方向朝向手动区域，如上图黄色箭头所示；
3. 道具上部放入2个红色/蓝色小球。

	任务目标
	机器人运行自动程序使红、蓝色小球掉入比赛场地。

	任务得分
	两个红色/蓝色小球，每个小球20分。

	得分判定
	自动控制阶段结束后，红色/蓝色小球接触比赛场地，包括地图（自动区和手动区）、赛台、赛台边框内侧或上表面），不包括机器人以及赛台边框外的桌面、地面等。



M03 旋转雷达及M04 打开门型开关任务摆放位置相同。红蓝双方在比赛中要完成的任务将在比赛开始前由组委会决定并公布。基本介绍如下：
	独立任务
	M03旋转雷达
	M04打开门型开关

	任务背景
	城市中的雷达需要进行例行维护，机器人需要前往该地对雷达进行维护并上传雷达收集到的数据。
	城市数据传输节点会累积大量的冗余数据，机器人需定期进行重启，并上传最新的运行数据。


	道具放置示意图
	[image: C:\Users\s10086\Desktop\正式规则\设计相关\配图\配图制作\Starter_02\Starter_01_0020.png]
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	初始状态示意图
	[image: ] [image: ]
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	初始状态
	1. 底部双孔梁完全进入矩形线框，并使用双面胶固定，使其紧固在地图上；
2. 旋转部分中心一端朝向任务M08（自动区绿色部分），如上图中红色箭头所示；
3. 斜坡部分朝向手动区，如上图中黄色箭头所示；
4. 底部双孔梁与旋转部分呈90°；
5. 道具旋转部分放入2个红色、蓝色小球。
	1. 底部完全进入矩形线框内； 
2. 不进行粘贴。
3. 道具上部放入2个红色/蓝色小球；

	任务目标
	机器人运行自动程序使红、蓝色小球掉入比赛场地。

	任务得分
	两个红色/蓝色小球，每个小球20分。

	得分判定
	自动控制阶段结束后，红色/蓝色小球接触比赛场地，包括地图（自动区和手动区）、赛台、赛台边框内侧或上表面），不包括机器人以及赛台边框外的桌面、地面等。


	独立任务
	M05识别障碍物

	任务背景
	机器人作为智能交通的重要组成部分，识别障碍物进行规避或清扫是基本功能。

	道具放置示意图
	[image: ]

	初始状态示意图
	[image: ] [image: ]
	[image: ] [image: ]

	初始状态
	1. 两个方块叠成两层，完全进入方形线框内。
2. 圆柱体底面完全进入圆形线框内。 
3. 蓝方使用红色圆柱体，红方使用蓝色圆柱体。
4. 单场比赛前，在每方三个位置中（蓝方：A、B、C，红方：D、E、F ）以道具卡的形式抽取两个位置摆放道具。
5. 每个位置摆放的道具可能是方块或圆柱。
6. 红蓝双方的方块、圆柱摆放位置可能会不一致。
7. 实际比赛中可能存在都是方块或都是圆柱的情况，由于方块和圆柱的单个分值一样且每方该任务道具的总数为2，将不会影响比赛分数的上限。

	任务目标
	1. 机器人运行自动程序使上层方块掉入比赛场地。
2. 机器人使圆柱在自动控制阶段结束后依然在初始的圆形线框内保持直立状态。

	任务得分
	每个上层方块20分，每个圆柱20分，每方2个道具。

	得分判定
	自动控制阶段结束后：
· 上层方块掉入比赛场地将视为得分，比赛场地包括自动区和手动区地图、赛台、赛台边框，不包括机器人以及赛台边框外的桌面、地面等。
· 圆柱在初始的圆形线框内保持直立状态将视为得分。


方块得分判定：
两个方块视为一组，其中一个方块被移除出比赛场地则整组都不得分。
	状态
	完全接触地面或边框
	部分接触地图或边框内侧

	图例
	[image: ][image: https://uploader.shimo.im/f/bT2ztrilVFYGb3Pz.png!preview]
	[image: https://uploader.shimo.im/f/lpJoffgP92c7Akit.png!preview]

[image: ]



	是否得分
	[image: Checkmark]
	[image: Checkmark]


表2.4方块掉落状态判定
	状态
	未掉落
	脱离比赛场地

	图例
	[image: https://uploader.shimo.im/f/3jA9cdSi6Tslhqb3.png!preview]
	[image: ]

	是否得分
	[image: Close]
	[image: Close]


表2.5方块掉落状态判定
圆柱得分判定：
直立状态指圆柱道具圆形底面完全接触比赛场地，不包括倾斜、倒地、依靠等状态。
圆形线框内包括完全在内与部分在内，圆柱底面与圆形线框外边缘外侧有接触（相切）即视为在内。
	状态
	完全在内
	部分在内
	部分在内

	图例
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]

	是否得分
	[image: Checkmark]
	[image: Checkmark]
	[image: Checkmark]


表2.6圆柱得分判定-得分
M06检测社区数据及M07检测交通数据摆放位置相同。红蓝双方在比赛中要完成的任务将在比赛开始前由组委会决定并公布。基本介绍如下：
	联盟任务
	M06检测社区数据
	M07检测交通数据

	任务背景
	城市中的低层建筑建有社区数据交换中心。机器人需要在此处对每个节点的数据进行检测，识别出无效数据并获取有效数据。
	城市中的交通体系建有交通数据交换中心。机器人需要在此处对每个节点的数据进行检测，识别出无效数据并获取有效数据。

	初始状态示意图
	1.三个蓝色金属道具上方分别放置两个绿色小球，一个白色小球。
[image: ]2．单场比赛前，在1至5号位置中以道具卡的形式抽取其中三个位置摆放道具。白，绿色小球所在位置以抽选道具卡图示为准。
3. 白色小球为干扰球。

	道具放置示意图
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]
	[image: ]

	
	[image: ]
	
	[image: ]
	

	初始状态
	1. M06放置方式：
· U型支架A面贴有布基双面胶；
· A面朝下完全进入较大矩形线框内；
· B面朝向手动区域方向。
	2. M07放置方式：
· U型支架C面朝下；
· C面完全进入较小矩形线框内；
· A面朝向手动区方向。

	任务目标
	机器人运行自动程序使绿色小球掉入比赛场地，同时使得白色小球在自动阶段结束后仍位于初始位置。

	任务得分
	· 绿色小球，掉落每个20分。
· 白色小球须位于初始位置，否则整个任务不得分。 

	得分判定
	1.自动控制阶段结束后，白色小球位于初始位置，同时绿色小球接触比赛场地，包括地图（自动区和手动区）、赛台、赛台边框内侧或上表面），不包括机器人以及赛台边框外的桌面、地面等即可得分。

	
	*初始位置判定：蓝色金属道具的投影须部分位于框线内 
[image: ](框线即指如图所示绿色加粗外框线，如下图所示) 

	备注
	1.白色小球一旦掉落，裁判须立刻将白色小球移出赛台。
2.白色，绿色小球作为场地道具的一种，其判罚规则与其他道具相同，举例：当选手对白色，绿色小球产生直接或间接接触行为，则触发违例扣分，同时白色，绿色小球须被移除出场外。



M08 开启低架基站及M09 开启高架基站摆放区域相同。红蓝双方在比赛中要完成的任务将在比赛开始前由组委会决定并公布。基本介绍如下：
	联盟任务
	M08开启低架基站
	M09 开启高架基站

	任务背景
	城市里有低架基站，负责覆盖一片城市区域收集城市数据，机器人需要开启低架基站。
	城市里有高架基站，负责与卫星的通信收集太空数据，机器人需要开启高架基站。

	道具放置示意图
	[image: C:\Users\s10086\Desktop\正式规则\设计相关\配图\配图制作\Starter_02\Starter_01_0036.png]
	[image: C:\Users\s10086\Desktop\正式规则\设计相关\配图\配图制作\Starter_02\Starter_01_0034.png]

	初始状态示意图
	  [image: ]           [image: C:\Users\s10086\AppData\Roaming\DingTalk\521524723_v2\ImageFiles\1582162927907_6809ACD4-717B-4872-9D8A-03D3BBAC48EC.png]

	初始状态
	1. M08使用低支架，M09使用高支架；
2. 支架底面完全进入矩形线框内；
3. 支架两侧的双孔梁须与左右两侧的引导线平行，如上图表注的红色线条；

	任务目标
	机器人运行自动程序使黄色大球掉入比赛场地。

	任务得分
	黄色大球共一个，每个30分。

	得分判定
	自动控制阶段结束后，黄色大球接触比赛场地，包括地图（自动区和手动区）、赛台、赛台边框内侧或上表面），不包括机器人以及赛台边框外的桌面、地面等。



	联盟任务
	M10采集城市数据

	任务背景
	城市里的每个功能区，都会聚集不同的数据；机器人需将数据小球倾倒进入数据处理中心，视为数据采集成功。

	道具放置示意图
	[image: ][image: ]

	初始状态
	1. 双孔梁和直角连接片完全进入容器放置点矩形线框内并使用布基双面胶粘贴在地图上；
2. 容器被双孔梁和直角支架卡在容器放置处，不会轻易移位；
3. 25个白色小球使用摆球架均匀放置在白色小球放置处内；
4. 装载区朝向容器方向的外边缘粘贴魔术贴作为边界；
5. 比赛开始后，摆放整齐的白球滚动或产生其他位移，不会恢复至初始状态；

	任务目标
	1. 使所有小球进入容器内；
2. 使黄色大球进入容器上方；

	任务得分
	1. 手动区域内共25个白色小球，每个10分，共250分；
2. 从自动区域内移动至手动区域的球：
· 红色小球共4个，每个20分，共80分；
· 蓝色小球共4个，每个20分，共80分；
· 绿色小球共2个，每个20分，共40分；
· 黄色大球共1个，每个30分，共30分。

	得分判定
	比赛结束后：
· 小球完全进入容器内部即可得分，部分进入（如位于容器上方）不得分；
· 黄色大球进入容器上方即可得分。
· 位于装载区内的球类道具不得分。


球进入容器判定：
小球必须完全被容器容纳方可视为完全进入容器内部。
若小球掉落在容器顶部并未进入容器内部则不属于完全进入状态。
	手动区域内所有小球的进入容器判定均按此说明执行，以下为图示：
	状态
	完全进入
	部分进入

	图例
	[image: ]
	[image: ]

	是否得分
	[image: Checkmark]
	[image: Close]


表2.11小球进入容器判定
	黄色大球嵌在容器的凹槽处即为进入容器上方。
	黄色大球在容器上方呈静止状态且不与机器人接触，视为位于容器上方。
	状态
	位于容器上方
	位于容器上方

	图例
	[image: ]
	[image: ]

	是否得分
	[image: Checkmark]
	[image: Checkmark]


表2.12黄色大球进入容器判定
手动装载许可判定：
小球完全进入装载区后，观察手方可用手将小球装载到已经完全进入装载区的机器人上。
任何时候黄色大球都不允许被参赛队员直接或间接接触。
[image: ]完全进入：指小球或机器人竖直投影面完全进入阴影部分标识的装载区（即魔术贴内边缘以内的部分）。
图2.13小球进入装载区的判定示意图
容器
容器的主要材料为3mm厚的亚克力，其高度为150mm±1mm，对边宽度为172mm±3mm，对角宽度为197mm±3mm，最上层亚克力板中间的圆直径为130mm±1mm，第二层亚克力板中间的圆直径为80mm±1mm。
图2.14容器示意图
[bookmark: _Toc62046387][bookmark: _Toc11930][bookmark: _Toc24861][bookmark: _Toc34640257][image: C:\Users\s10086\Desktop\正式规则\设计相关\配图\配图制作\Starter_02\Starter_01_0041.png]4.4比赛计分说明
全场比赛中，裁判只在两个时刻计分，分别是自动控制阶段结束后和手动控制阶段结束后。在比赛过程中，裁判会实时监控比赛的进程，记录警告与违例情况
自动控制阶段的计分将在自动控制阶段结束后的准备阶段中进行，裁判会根据得分道具的状态计算相应的独立任务（M01-M05）和联盟任务（M06-M09）得分。计分过后，参赛队员或机器人后续操作均不会影响已获得的分数。同一个得分道具，在同一个计分时段将不会重复得分。
当手动控制阶段结束后，裁判会根据容器内球的数量与颜色计算联盟（M10）得分。
本方独立任务得分
本方独立任务得分由自动控制阶段中的独立任务（M01-M05）得分相加构成。
	得分道具
	道具数量
	得分状态
	单个分值
	最高分数

	红或蓝色小球
	4
	接触比赛场地
	20分
	80分

	上层方块
	1
	接触比赛场地
	20分
	20分

	红或蓝色圆柱
	1
	位于原位
	20分
	20分

	独立任务满分
	*
	*
	*
	120分



	由于红/蓝方的方块和圆柱相加后数量为2，实际比赛中可能存在某一方中两个位置均为方块或者均为圆柱的情况，所以在上表方块与圆柱的道具数量中以数量为1作为例子。
	方块和圆柱的单个分值一样，只要总数为2，将不会影响比赛分数的上限。
联盟任务得分
联盟任务得分由自动控制阶段中的联盟任务（M06-M09）的得分和手动控制阶段中的联盟任务（M10）的得分相加构成。
自动联盟任务得分：
	得分道具
	道具数量
	得分状态
	单个分值
	最高分数

	绿色小球
	2
	保持初始状态
	20分
	40分

	黄色大球
	1
	掉入比赛场地
	30分
	30分

	自动联盟满分
	*
	*
	*
	70分



手动联盟任务得分：
	得分道具
	道具数量
	得分状态
	单个分值
	最高分数

	蓝色小球
	4
	进入容器
	20分
	80分

	红色小球
	4
	进入容器
	20分
	80分

	黄色大球
	1
	进入容器上方
	30分
	30分

	绿色小球
	2
	进入容器
	20分
	40分

	白色小球
	25
	进入容器
	10分
	250分

	手动联盟满分
	*
	*
	*
	480分



单场得分
单场比赛结束后，裁判将确认战队单场得分，每支战队单场得分由三部分构成：独立任务得分、联盟任务得分与违例扣分。单场得分将用于计算资格排位赛排名或冠军争夺赛排名。
计算单场得分方式如下：
资格排位赛单场得分 = 本方独立任务得分 + 联盟任务得分（自动联盟+手动联盟） - 本方违例扣分
冠军争夺战单场得分 = 红方独立任务得分 + 蓝方独立任务得分 + 联盟任务得分（自动联盟+手动联盟） - 双方违例扣分
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