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一、项目说明

轮式机器人具有易驱动、移动速度快的特性，已经在生活中得到了广泛应用。传统轮式
机器人一般至少使用三个轮子来保证机器人的静态稳定性。而两轮机器人有结构简单，小巧
灵活，且能耗较低等特点。但两轮机器人是一种典型的非完整约束系统，且具有非线性、欠
驱动、强耦合等特点，这使得对两轮机器人的控制器设计较为困难。

本项目旨在引导参赛队研究、设计并制作一款具有自平衡能力的两轮移动机器人，并逐
步提高该类型机器人全方位的能力与智能。项目要求（平衡车）机器人骑兵（无人驾驶）在
特定的越野场地上，翻越不同的障碍，妥善应对多台机器人同场越野、竞争等难题，用尽量
短的时间到达终点。不仅研究该机器人在不平衡式下的运动控制，而且研究其在复杂地形上
移动的能力，提高两轮机器人对复杂多变环境的适应性。

二、赛项说明

项目名称 路程 抢道 遥控

平衡车骑兵 共 4 圈 鼓励 允许，以后逐步加以限制。

三、机器人要求

3.1 机器人骑兵的外观要求

机器人应由在校大学生自主设计制作，平衡车可以购买。

机器人必须具有一定的自主行驶能力；（未来作为硬性要求）

机器人骑兵（机器人与平衡车）结构形式：要能适应越野场地及障碍。机器人（骑兵）
与平衡车连接形式不限 ；尽量像一个人骑平衡车在检阅巡逻，具体要求见下表：

项目名称 平衡车骑兵

重量 不限 宽度 ≤700mm

外形结构 尽量像一个人骑平衡车在检阅巡逻 头 有可以独立运动的头

肩高 肩膀转动轴心到平衡车踏板平面的高度≧700mm 手臂
有可以分别独立运动的左右手臂
手臂长度≧1/3 肩高；

安全 机器人不得伤害人，不得损坏场地、景点与环境。 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。

自动变形
允许机器人在比赛中出发后，为了降低重心等目的自
动变形。但宽度不得超限，停车后必须变回原形。

其它
机器人结构形式，机器人不得伤害人，不得损坏场地
与设施。

3.2 参赛队要求

参赛学生：应为具有学籍的高校学生。

机器人名称：要求每台参赛机器人均有一个名称，用于报名、登记、标示、识别。如：
天晶齐天大圣王、飞跃黄洋界、莫妮卡宴、Robotlvyou、飞毛腿 AK47 等等。姓名长度不
得超过 7 个汉字（２个字母/数字算一个汉字）。

参赛队名称：一台机器人及相关的老师学生为一个参赛队，机器人名称即为队伍名称，
不必另起参赛队名称。

四、比赛场地及器材

本次比赛场地尺寸、标识线和符号、放置的障碍物种类及数量见图 1（将来的竞赛场地
跑道长度将增加）。



4.1 场地

根据举办方的实际情况，本项目竞赛场地搭建可能在室内或室外。如在室内竞赛，场地
跑道表面可能为木板/地板/水泥/塑胶等材料；

如为室外，可采用田径运动场。场地表面可能由于各种原因并非完全平整（如采用板材
拼接，有拼接缝，接缝处不够平整）。

场地中心分隔板：长 8000mm、高≥300 mm、厚 50 mm，两侧表面可能有图文。

场地边框：宽 100mm、高≥150mm 的木板，两侧表面可能有图文。

裁判通道：场外有裁判通道，通道宽度不小于 1000mm，用红色虚线标示。

4.2 赛道/跑道

跑道中心标识线：宽度约 50mm，使用黑色布基胶带。

跑道中心线间距：跑道中心线间距约为 1000mm。本次比赛，外侧跑道中心线单圈周长
约 32 米。如为室内赛场，没有图中的白色线；如为室外赛场，白线是实际运动场原来的白
线，跑道宽度也有变化，与实际跑道宽度一致，黑线不一定全部覆盖白线。未来，跑道可能
不规则排布等。

黑色线宽约 50mm。红色圆圈处为出发等待位置。

4.3 抢道、碰撞

1、比赛过程中，机器人骑兵逆时针围绕场地中心分隔板跑。可以循黑色线跑，也可以
自由跑。

2、随时随地均可以抢道。

3、不得恶意碰撞其他机器人。情节严重的，裁判可判其退出本轮比赛；可判受影响的
机器人重新比赛。

4.4 障碍

路途中可摆放由木板、密度板、塑料、布料、金属、沙、水等制成的障碍设施。模仿野
外环境，障碍的制作不求特别精细，尺寸可有一定误差。



本次比赛，共有 3 种障碍。均用指接板或木工板制作，表面为板材原色（非高光）。
未来，随着机器人技能提高，将调整障碍类型与难度。

4.4.1 双驼峰

双驼峰侧视图如图 2：长 1600mm，高 100mm，宽 1 米, 截面为两个等腰三角形。

4.4.2 悬崖

悬崖侧视图如图 3：

斜坡：底长约 800mm，高 150mm,宽 1.0 米；

高平台：平台长约 200mm，高 150mm,宽 1.0 米；

低平台：平台长约 500mm，高 75mm,宽 1.0 米；悬崖间隙宽度：100mm。

4.4.3 单边阶梯桥

顶层：长 800mm，厚 25mm，宽 200mm；

中层：长 1200mm，厚 25mm，宽 200mm；

底层：长 1600mm，厚 25mm，宽 800mm。



五、评分标准

5.1、计时：

采用电子计时器或秒表计时。机器人在如图位置出发，越过“起点线”开始计时；跑完赛
程，越过“终点线”时，停止计时。

5.2、成绩记录方式：

每一轮竞赛中，完成 4 圈竞赛的机器人记录完成时间，因故障未完成 4 圈竞赛的机器人
同时记录完成圈数与时间。

5.3、成绩排序方式：

1．所有参赛机器人的成绩进行排序，完成竞赛的机器人按照完成时间排序，用时少的
在前；

2．未完成所有圈数的机器人按照完成圈数进行排序，完成圈数多的在前。

3．若出现多支队伍均未完成所有圈数，并完成圈数相同，则按照时间进行排序，用时
少的在前。

4．时间单位为秒，保留小数点后 2 位。

5.4、仲裁与申诉

每场竞赛结束，由参赛队长对结果进行认定，确认无误后签字确认。若参赛队伍对于竞
赛结果不满，可在当场竞赛结束后的 60 分钟内，由指导教师以书面方式递交仲裁申请。由
仲裁委员会组织相关人员进行仲裁活动。未在规定时间内上交仲裁申请的队伍一律视为认定
赛事结果。

六、赛程赛制

6.1 机器人调试

为了保证应有的赛场秩序，防止过多的机器人同时进场调试而造成不必要的相互碰撞和
对场地的损坏，所有参赛机器人按照赛事组委会公布的调试时间进场调试，每队 30 分钟，
每次进场调试队伍不超过 5 支（具体请见竞赛当日公告）。

6.2 竞赛轮次

1、初赛：所有机器人按照公布的顺序竞赛，初赛成绩排序，前 3×M 名机器人进入复
赛；

2、复赛：参加复赛的机器人按照初赛成绩排名倒序进行。复赛成绩排序，前 3×N 名机
器人进入决赛；

3、决赛：参加决赛机器人的成绩排序。参加决赛的机器人按照复赛成绩排名倒序进行。
最终成绩进行排名。

6.3 竞赛过程

1、预备：出发信号由裁判发出语音：预备。机器人各自放入起跑线后的图中圆圈位置，
进入平衡状态：头部摆动或转动一次以上、双臂模仿人保持有节奏地前后摆动，表示已经做
好准备，可以出发。如有机器人 3 次听到预备口令，还不能进入等待出发位置，进入准备
状态。取消本次比赛资格，立即移走该机器人。

2、出发：裁判确认机器人准备好，吹哨。机器人听到哨声命令，自动出发（或以非接



触方式启动），开始竞赛。

3、停止：完成规定越野赛程，越过各自起跑线后，在起跑线与下一个障碍之间停车并
保持平衡状态。

七、其它

1、应提前准备好技术报告。获得参加决赛资格的机器人队，应在决赛前提交技术报告，
根据需要，可能增加问辩环节，具体要求，请关注赛场通知；

2、根据报名情况，实际赛程以报名后发布的为准；

3、不要在非竞赛场地，遥控或骑行平衡车；

4、以上未尽事宜，主裁判征求各参赛队指导老师意见后决定；

5、如与赛事组委会规定不一致的，以组委会规定为准。
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