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青海大学工程训练综合能力竞赛规程及评分标准 

一、 无碳小车避障行驶竞赛命题说明 

1．无碳小车竞赛命题 

竞赛命题为“以重力势能驱动的具有方向控制功能的自行小车”。 

自主设计并制作一种具有方向控制功能的自行小车，要求其行走过程中完成

所有动作所需的能量均由给定重力势能转换而得，不可以使用任何其他来源的能

量。该给定重力势能由竞赛时统一使用质量为 1Kg 的标准砝码（Φ50×65 mm，

碳钢制作）来获得，要求砝码的可下降高度为 400±2mm。标准砝码始终由小车

承载，不允许从小车上掉落。图 1所示为小车示意图。 

要求小车具有转向控制机构，且此转向控制机构需要具有可调节装置，以适

应放有不同间距障碍物的竞赛场地。 

要求小车为三轮结构。其中一轮为转向轮，另外两轮为行进轮，允许两行进

轮中的一个轮为从动轮。具体设计、选材及加工制作均由参赛学生自主完成。 

 

 

 

 

 

 

 

     图 1  无碳小车示意图 

2 无碳小车常规竞赛项目 

2.1  “S”型赛道避障行驶常规赛项 

“S”型赛道如图 2 所示，赛道宽度为 2 米，沿直线方向水平铺设。沿赛道

中线从距出发线1米处开始按平均间距 1米摆放障碍桩以小车成功绕障数量和前

行的距离来评定成绩。每绕过一个桩得 8 分（以小车整体越过赛道中线为准），

一次绕过多个桩或多次绕过同一个桩均算作绕过一个桩，障碍桩被推出定位圆或

被推倒均不得分；小车行走的距离每延长米得 2分，在中心线上测量。每队小车
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运行 2次，取 2次成绩中的最好成绩。 

 

 

 

 

 

图 2  无碳小车在重力势能作用下自动行走（S赛道）示意图 

小车绕障有效的判定为：小车从赛道一侧越过一个障碍后，整体越过赛道中

线且障碍物未被撞倒或推出障碍物定位圆；小车连续运行，直至停止。小车有效

的运行距离为：停止时小车最远端与出发线之间的垂直距离。 

2.2  “8”字型赛道避障行驶常规赛项第一轮竞赛 

如图 3 所示，竞赛场地在半张标准乒乓球台（长 1525mm、宽 1370mm）上，

有 3个障碍桩沿中线放置，障碍桩为直径 20mm、长 200mm的 3个圆棒， 两端的

桩至中心桩的距离为 350±50 mm。 

小车需绕中线上的三个障碍桩按“双 8”字型轨迹循环运行，以小车成功完

成“双 8”字绕行圈数的多少来评定成绩。 

 

 

图 3  “双 8”字型赛道平面示意图 

参赛时，要求小车以“双 8”字轨迹交替绕过中线上 3个障碍桩，保证每个



3 
 

障碍桩在“8”字形的一个封闭圈内。每完成 1 个“双 8”字且成功绕过 3 个障

碍，得 12 分。各队使用组委会统一提供的标准砝码参赛。每队小车运行 2 次，

取 2次成绩中最好成绩。 

一个成功的“8”字绕障轨迹为：3 个封闭圈轨迹和轨迹的 4 次变向交替出

现，变向指的是：轨迹的曲率中心从轨迹的一侧变化到另一侧。 

比赛中，小车需连续运行，直至停止。小车没有绕过障碍、碰倒障碍、将障

碍物推出定位圆区域、砝码脱离小车、小车停止或小车掉下球台均视为本次比赛

结束。 

2.3 路演环节 

参赛队路演顺序经各队通过抽签决定。答辩问题涉及本队参赛作品的设计、

制造工艺、成本及管理等相关知识。参与答辩的参赛队按答辩得分由高到低排序。 

答辩时长 10分钟，倒计时 1分钟提示。 

评委提问时长 5分钟，倒计时 1分钟提示。 

路演内容： 

1. 通过图片、视频、文字、动画等方式展示参赛作品的设计理念、结构原

理等相关信息； 

2. 选择参赛作品中核心零部件，展示三维结构、二维工程图、工艺规划、

加工制造等内容； 

3. 对参赛作品成本及项目管理相关内容进行展示； 

4. 对参赛作品的主要优缺点进行总结性概括； 

5. 路演内容均通过 PPT形式展现。 

竞赛评审组对每个参赛队提交的设计方案文件按减分法进行评阅。各队该项

得分计入其竞赛总成绩。 
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三、智能物料搬运机器人竞赛项目命题说明 

3.1 竞赛场地 

赛场尺寸为 2400mm×2400mm方形平面区域，周围设有高度为 100mm 的白色

或其他浅色围挡板，并以高度和宽度均为 20mm 的挡板将场地一分为二，机器人

只能在挡板所围区域内活动。赛道地面为亚光人造板或合成革铺就而成，基色为

浅黄色或其它非红、非绿、非蓝色；地面施划有间隔为 300mm的黑色方格线，经

线为线宽 20mm的单线，纬线线宽为 15+10（间隔）+15mm的双线，可用于机器人

行走的地面坐标位置判断。见图 4、图 5所示。 

竞赛时，2台机器人同时进入上述场地并在各自区域内定位和运行。如果出

现越界并发生妨碍对方机器人移动或工作的情况，将被人工提起回退至上一工作

地点重新运行，所用时间不会从竞赛计时中减除。 

 

 

图 4 智能物料搬运机器人建赛场地设置平面图 
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图 5 智能物料搬运机器人建赛场地设置三维示意图 

3.2 竞赛环节 

经现场抽签决定待搬运物料的形状组别（圆柱体）以及各参赛队的赛场号位。

物料的直径为 50mm，高度为 80mm,重量约为 60g。 

三种不同颜色的物料放置在物料提取区，物料间距为 150mm。 

参赛队将其参赛机器人放置在指定出发位置。按统一号令启动，计时开始。

机器人行至二维码识别区，通过二维码读取需要搬运的三种颜色物料的顺序，再

移动到物料提取区按照任务要求的顺序依次将物料搬运并准确放置到物料存放

区对应的颜色区域内，完成任务后机器人回到出发区域。记录完成比赛所耗用的

时间及物料放置的准确性。机器人需在 5分钟时间内完成比赛，用时少者得分高，

物料放置位置的精确程度也影响得分。每队有 2 次机会，取 2次成绩中的最好成

绩。 

3.3 路演环节 

2.3 路演环节 

参赛队路演顺序经各队通过抽签决定。答辩问题涉及本队参赛作品的设计、

制造工艺、成本及管理等相关知识。参与答辩的参赛队按答辩得分由高到低排序。 

答辩时长 10分钟，倒计时 1分钟提示。 

评委提问时长 5分钟，倒计时 1分钟提示。 

路演内容： 
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1. 通过图片、视频、文字、动画等方式展示参赛作品的设计理念、结构、

电路原理等相关信息； 

2. 对机械手和主控电路板进行详细说明； 

3. 对参赛作品成本及项目管理相关内容进行展示； 

4. 对参赛作品的主要优缺点进行总结性概括； 

5. 路演内容均通过 PPT形式展现。 

竞赛评审组对每个参赛队提交的设计方案文件按减分法进行评阅。各队该项

得分计入其竞赛总成绩。 

 

 

青海大学大学生工程训练综合能力竞赛组委会 

2019年 3月 13日 

 


