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	1.比赛简介（蓝色为关键信息提示）
	1.1.比赛目的
	本项比赛的目的是训练学生使用单片机控制的机器人完成擂台自由对抗任务，理解和掌握智能机器人的软件集成开
	1.2.比赛任务
	每节比赛时间限定为1分钟，超过时间直接结束比赛，按照点数判断胜负。每场比赛的时间限定为5分钟。两个团
	1.3.赛制、排名规则和奖项设置

	2.比赛规则
	2.1 比赛场地
	标准比赛场地地图如图1所示，场地规格说明如表1所示。赛场是包含赛场内和赛场外的空间。图1中白色边界以
	图1 机器人擂台赛赛场图
	表1 擂台赛的赛场规格
	2.2 赛场空间
	在赛场地图边界以外需要留有宽度大于30cm的空间，在这个空间内，除了参赛队员启动机器人比赛和裁判判罚
	2.3 机器人要求
	(1)每个机器人整体必须可以放进一个宽为150±5mm、长180±5mm和高度100±5mm的立方体之内；
	(2)机器人的总质量必须小于1500克，包括附着物和部件，但不包括与机器人控制系统对应的（发射机或遥控器）
	(3)允许机器人采用任何符合比赛规定的物理攻击手段攻击对手机器人，允许采用使对手机器人丧失正常功能的攻击方
	(4)遥控擂台机器人只能使用一个遥控器。遥控方式可以采用手机蓝牙遥控或者红外手柄遥控。手机蓝牙遥控只能使用
	(5)自动控制的擂台机器人不限制使用传感器类别来进行目标自动搜索和攻击任务。自动控制的擂台机器人完全由参赛
	(6)机器人电机只能使用组委会指定的连续旋转伺服电机，机器人轮子和轮胎必须从官方指定厂家购买，不能进行任何
	(7)机器人的主控板只能采用组委会指定的Stm32，51，QTSTEAM(arduino)类型的主控板。不
	(8)机器人电源输入使用两节（型号：18650 /3.7V）电池给主板供电。整个机器 人有且只有两节电池供
	(9)电机供电电压不能超过两节锂电池（型号：18650 /3.7V）满电时的总电压。禁止采用任何升压、储能
	(10) 机器人本体结构（包含加重部分）统一用组委会推荐的标准金属模块自由搭建。攻击武器允许自行设计购买物料
	(11) 传感器的安装方式和数量不限。
	(12)机器人的设计不能对场地造成损坏或磨损，不能使用能破坏擂台赛场场地的部 件。正常推动和碰撞不属于故意破
	(13)机器人不允许采用火攻、易燃易爆、发射性动能武器、液体攻击、化学攻击、高速切割(最高转速暂定不超过12
	(14)对于不符合以上任何一条要求的队伍直接判负。

	3.比赛流程
	3.1 比赛开始
	在主裁判的指示下，对抗双方派出的两个队员抽签决定使用哪条开始线。
	在赛场外握手后，拿各自的擂台机器人走进赛场，将机器人面对面地放在选定的开始线的上方或者后方（机器人不
	(1)对于遥控机器人，参赛者先打开机器人电源，在主裁判宣布本节比赛开始后马上开始操作遥控器。遥控者必须站在
	(2)对于自主机器人，参赛者先打开机器人电源，然后按住复位开关，主裁判宣布比赛开始时就松开复位开关，然后走
	3.2 停止和恢复
	由主裁判宣布停止每节比赛和重新开始一节的比赛。
	3.3 比赛结束
	当主裁判宣布获胜者时表示比赛结束。从赛场拿走各自的机器人之后，两个参赛者需要再次互相握手。
	3.4 每节比赛的胜负判定和计分
	(1)以下情况直接判定本节比赛结束，赢得本节比赛的胜利，得到1分：
	①　合理地迫使对手的机器人接触到赛场的外区。
	②　对手自己接触到了赛场的外区，且机器人整个完全处于白线外则算出界。
	③　对手机器人丧失作战能力（丧失作战能力的标志是机器人在 10S 内无法做出任何 动作，或者无法继续进行
	(2)如果在一节比赛规定的1分钟时间内，没有将对手推出赛场，裁判将根据以下几点来决定本节比赛的胜负：
	①　在比赛中，有一方机器人被撞翻在比赛区域内或者丧失作战能力且不能恢复，则认为该机器人失去抵抗意识，即使
	②　在比赛中，有一方机器人不再受控或者不再自主移动，而另一方可以自由移动或者遥控，即使本节时间到了后没有
	③　如果双方都能自由移动或受控，判定本节比赛为平局，双方各得0.5分。
	(3)以下情况比赛将中止并重新开始：
	①　两个机器人互相缠住且不移动的时间超过5秒钟，或者机器人转圈超过5秒钟都没有变化。
	②　两个机器人都停止移动（在同一时间）超过5秒钟都没有进行互相对抗，或者两个机器人看起来像是同时接触到外

	4.违规行为与处罚方式
	有以下行为，将被当作违规者处罚：
	(1)用不适当理由去要求停止比赛，本场直接以2:0给对手判为胜。
	(2)在重新开始比赛前用时超过30秒（除非裁判说延长这个时间），本场直接以2:0给对手判为胜。
	(3)在主裁判宣布比赛开始前就开始操控机器人(遥控机器人)，对手就赢得本节比赛的胜利。
	(4)做出动作或者说话去侮辱比赛的公平性，裁判可以判给对手本节比赛获胜。

	5.比赛中的事故处理
	(1)要求停止比赛：当参赛者的机器人发生意外使得比赛无法继续，参赛者可以要求停止比赛。可以判定本场比赛对手
	(2)不能继续比赛：如果因为机器人发生意外导致比赛无法继续下去，那么该参赛者将会失去比赛。不能继续比赛或者
	(3)意外事故处理时间：在受伤或发生意外的情况下，比赛是否继续将由裁判和委员会成员决定。决定时间不超过5分

	6.声明异议
	(1)比赛中，不能对裁判的判决有异议。
	(2)在比赛结束之后，如果对判罚有任何疑问，可以向仲裁委员会提出异议并提交视频证据。


