
 

 

 

2021 年青少年虚拟机器人在线体验活动 

“逐梦航天”主题与规则（高中组） 

 

1 活动主题 

从 1956 年四月我国就开始了航天事业。1970 年中国第一颗人造卫星“东方红 1 号”成功升空！成为

了中国航天发展史上第一个里程碑。2003 年 10 月 15 日，中国神舟五号载人飞船升空，表明了中国掌握

载人航天技术成为中国航天事业发展史上的第二个里程碑。随后嫦娥一号成功奔月；神舟九号与天宫一号

成功对接；天宫二号空间实验室发射成功。 

3 月 12 日长征七号火箭发生升空；4 月 29 日天河号核心舱成功发射；5 月 29 日天舟二号货运飞船成功

发射。2021 年中国已经成功发射 23 枚火箭，入轨航天器数量超过 57 颗。2020 年发射的“祝融号”火星登

陆车也顺利抵达开始执行任务。 

中国航天经过 60 余年的探索发展，在问鼎苍穹的道路上奇迹不断、成果喜人。但是，我们不能忘记先

辈的付出与努力，不能忘记背后许许多多无名英雄的付出，他们有的为了我们的航天事业，甚至付出了宝

贵的生命。 

本次活动主题为“逐梦航天”，选手需要自己设计机器人并完成活动相关任务挑战。 

2 活动场地与环境 

2.1 场地 

线上活动场地是按尺寸为 2730mm×2500mm 的真实场景进行建模（图 1），出发基地位于左下角。  

 

图 1 活动场地三维图 



 

 

 

 

图 2 活动场地俯视图 

2.2 活动环境 

2.2.1 软件环境 

2.2.1.1 操作系统：Win7 / Win10 的 64 位操作系统。 

2.2.1.2 在线活动系统：中望人工智能三维仿真软件（简称：3D One AI）。 

2.2.2 硬件环境 

计算机推荐配置： 

处理器：英特尔酷睿™I5（2.2GHz 或更高主频）或等效的 AMD®处理器（处理器发售日期在 2017 年后）。 

显卡：支持 Microsoft DirectX®9 及以上、OpenGL 3.2 及以上的独立显卡、显存 2G 以上（显卡发售日期在

2012 年后）。 

内存：不少于 8GB、虚拟内存不少于 2GB。 

硬盘：可用空间不少于 10GB 的本地硬盘。 

2.2.3 场地环境 

机器人活动在虚拟软件中进行，场地基本参数，如摩擦力等参数恒定不变。软件场地环境较为理想化，



 

 

 

选手在设计机器人时应考虑和线下机器人活动的不同。 

 

图 3 场地环境示例 

3 任务及评分标准 

以下任务只是对航天发射场情景的模拟，切勿与真实情况相比。视觉循路任务在完成过程中不得使用

手动操作（使用键盘任意键视为手动操作），否则，此完成任务将不能得分，其他任务不做要求。 

组委会在选手报名成功后，为选手开放用于检测物资箱的数据图库，图库数据来源于大量机器学习计

算生成，用于选手完成任务时直接调用。选手亦可以通过数据图库，自己通过机器学习建立数据库。图库

一共有五种物资箱外观图，活动前系统会从库中随机指定一种图形，定义为损坏物资箱。 

图 4 物资箱外观图 

3.1 视觉循路 

3.1.1 基地前方的曲线为一条防滑道路，如图 5 所示。 

3.1.2 机器人从基地出发，利用视觉技术沿着道路前进，从一层到达二层或二层到达一层视为完成视觉循路。

道路共计 6 个得分点，每个得分点 25 分，共 150 分。 

3.1.3 视觉循路需依靠视觉传感器识别，不得用红外传感器、灰度传感器、延时模块、手动操作等替代。 



 

 

 

3.1.4 线上活动时防滑道路实际形状会有所变化，但起点和终点保持不变。 

图 5 防滑道路 

3.2 关闭防护罩 

3.2.1 二层场地上放置一个控制闸模型，控制闸有“开启”和“关闭”两种状态，如图 6 所示。 

3.2.2 一层场地上放置一个能量填充口模型，能量填充口有防护罩保护，如图 7 所示，机器人需将控制闸拉

杆调整到“关闭”状态，既可关闭能量填充口的防护罩，如图 8 所示。 

3.2.3 机器人将拉杆拨动至“关闭”位置视为任务完成，完成任务将获得 50 分。控制阀拉杆离开“关闭”

判断区域，能量填充口的防护罩则会开启。 

 

图 6 控制闸检测范围 



 

 

 

  

图 7 有防护罩的能量填充口                              图 8 无防护罩的能量填充口 

3.3 获取能量胶囊 

3.3.1 二层场地上放置一个能量转换器模型，其内有三种不同颜色的能量胶囊，如图 9 所示。 

3.3.2 机器人转动能量转换器的转柄，沿箭头指示方向转动 720°后，能量转换器保护罩打开，得 90 分；转

动方向错误或转动角度不够，无法打开保护罩。超过 720°无影响。 

图 9 能量转换器 

3.4 搭乘电梯 

3.4.1 场地一侧放置一部电梯，电梯初始位置在二层，电梯上有启动按钮，如图 10 所示，选手使用鼠标点

击启动按钮，2 秒后电梯会自动下降到一层，如图 11 所示。电梯下降至一层后，会停留在一层，再次点击

启动按钮则会上升至二层。后以此逻辑变换位置。 

3.4.2 机器人首次踏入并乘坐电梯，视为完成搭乘电梯任务，获得 30 分。 



 

 

 

图 10 电梯初始位置                  图 11 电梯下降到一层状态 

3.5 投入能量胶囊 

3.5.1 一层场地上放置一个能量填充口模型，在完成“关闭防护罩”任务和“获取能量胶囊”任务后，可进

行投入能量胶囊任务。 

3.5.2 将红色和黄色胶囊投放到能量填充口中，如图 12 所示，红色胶囊投入获得 85 分，黄色胶囊投入获得

55 分。若两胶囊均存在于能量填充口中，则在原有分数的基础上，再额外获得 20 分。 

3.5.3 在能量填充口中的胶囊需保持到活动结束，否则，不得分。 

 

图 12 胶囊投放状态 

3.6 检查物资箱 

3.6.1 一层场地上放置五个刚运输过来的空物资箱，在真实活动场景中外尺寸为 80mm×80mm×80mm，内腔

尺寸为 70mm×70mm×75mm，如图 13 所示。 

3.6.2 五个物资箱中有一个是损坏的，需要通过视觉技术来检测。利用活动前通过机器学习建立的物资箱数

据图库来检测物资箱，根据检测结果，将完好的物资箱运输至备货区。物资箱投影需完全进入备货区，如

图 14所示，每个得 50分。 



 

 

 

3.6.2 损坏物资箱送入备货区则取消此项任务所有得分，以得分数清零，且在本次仿真中在不在得分。 

图 13 空物资箱                                 图 14 完好物资箱运输至备货区 

3.7 投入载荷 

3.7.1 一层场地上放置一个投放器模型，如图 15 所示。投放器顶部有投放按钮，选手使用鼠标点击投放按

钮，则会掉落载荷模型。 

3.7.2 将载荷放入完好的物资箱中，如图 16 所示，每个得 40 分。放入损坏物资箱中不得分。 

3.7.3 若载荷存在备货区，每个单独得 5 分，离开备货区不得分。 

3.7.4 载荷最多产生 5 个。 

 

图 15 载荷投放器                                                 图 16  载荷装入物资箱 

3.8 火箭发射 

3.8.1 场地上放置一个火箭模型，如图 17 所示。 

3.8.2 当能量填充口中存在任意得分胶囊时，将控制阀拉杆调整至“开启”，完成火箭发射任务，得 75 分。 

3.8.3 备货区每多放置一个物资箱，火箭发射任务则多加 10 分。 



 

 

 

 

图 17 火箭发射 

说明：上述任务涉及的模型位置可能会有以下变化： 

1．任务 3.3（获取能量胶囊）任务中胶囊的排列位置会有变化。 

2．任务 3.6（检查物资箱）任务中物资箱的放置位置会有变化。 

3. 任务模型摆放位置和方向以有利于选手完成活动的原则来摆放。 

4 机器人 

4.1 机器人尺寸。每次离开基地前，机器人尺寸不得超出基地，在真实场景中基地尺寸为 300mm×300 

m×300mm（长×宽×高）；离开基地后，机器人的结构可以自行伸展，没有尺寸限制。 

4.2 控制器。每场仿真中，机器人身上必须使用器材库的控制器，有且只有一台控制器。除舵机外电机和传

感器数量不可超过控制器对应接口的数量（共 12 个）。 

4.3 执行器。每场仿真每台机器人所用的电机（含舵机）不得超过 6 个。 

4.4 传感器。每台机器人允许使用的传感器种类不限。 

4.5 结构。机器人搭建结构应尽可能合理，符合实际应用场景。 

4.6 配置参数：每个传感器和执行器的最高参数都已锁定，选手只可在此范围内修改电机的转速和传感器的

数据。 

5 活动流程 

5.1 活动时长：时间为 2 个小时，2 小时内选手可自行进行模型搭建、编程、仿真测试，以及提交仿真成绩。 

5.2 活动过程 

5.2.1 登录 

5.2.1.1 活动开始前检查计算机、网络设备是否满足需求，是否正常工作。 



 

 

 

5.2.1.2 在规定的时间内使用账号登录官方评测系统。 

5.2.2 搭建机器人与编程 

5.2.2.1 选手根据任务需求，使用零件库里的控制器、结构件、传感器、执行器或组合件来搭建自己的机器

人。 

5.2.2.2 在 2 个小时内，选手可以搭建和修改机器人、编写程序、任意进入仿真环境进行测试，亦可重复提

交仿真结果。 

5.2.3 进入仿真环境 

5.2.3.1 确认程序编好且机器人位于基地后，点击【进入仿真环境】。未处于基地的机器人在仿真时不会得

分。仿真开始前除基地内，其它地区不得放置任何零部件。  

5.2.3.2 启动后的机器人不得故意分离出部件或把机械零件掉落在场上，为了得分的需要而分离部件是犯规

行为，该任务得分无效。 

5.2.3.3 启动后的机器人如因速度过快、程序错误或者参数设置错误将所携带的物品（任务模型）抛飞地或

者掉落在场地上，该物品不失效，但不得恢复原位。  

5.2.4 重置 

5.2.4.1 机器人在运行中如果出现故障或未完成某项任务，选手可自行进行重置。在程序编写时利用重置模

块，让机器人回到出发位置。每次仿真，重置的次数不限。 

5.2.4.2 重置后，场地状态保持不变。如因未完成某项任务而重置，该项任务所用的道具状态保持不变。重

置时，机器人自行回到初始位置，重新启动。 

5.2.4.3 重置期间计时不停止，也不重新开始计时，重置前机器人已完成的任务有效，机器人当时携带的物品

会留在重置前的位置。 

5.2.5 活动结束  

5.3.5.1 每场仿真由平台自动计时，共 300 秒，超过 300 秒后将不再得分。 

5.3.5.2 在 2 小时内，可以随时通过【提交分数】手动提交结果，系统记录并显示提交的最高成绩。如整场

未点击提交，则无成绩。 

5.3.5.3 活动结束后系统会自行记录并统计选手得分情况。 

6 记分  

6.1 系统会根据场地上完成任务情况来判定分数。如果已经完成的任务被机器人在活动结束前意外破坏了，

该任务不得分。完成任务的记分标准见第 3 节。 

6.2 完成部分任务的次序存在关联性，请合理选择完成任务路径。 

6.3 如果没有重置，机器人动作流畅，一气呵成，加记流畅奖励 40 分；只有 1 次重置奖励 30 分；2 次重置

奖励 20 分；3 次重置奖励 10 分；4 次及以上重置奖励 0 分。 

7 排名 



 

 

 

7.1 按仿真成绩排名。如果出现局部并列，按如下顺序决定先后： 

(1) 仿真用时少的选手在前； 

(2) 仿真中最高成绩提交时间早的选手在前；  

(3) 重置次数少的选手在前； 

(4) 完成视觉循路任务的选手在前。 



 

 

 

附件一：记分表 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

得分表 

组别 

高中 

学校  队名  

任务 描述 分值 数量 得分 

视觉循路 机器人沿着防滑道路从出发走到二层场地 150   

关闭防护罩 通过控制闸拉杆关闭防护罩 50   

获取能量胶

囊 
打开能量转换器保护罩 90    

搭乘电梯 乘坐电梯 30   

投入能量胶

囊 

投入红色胶囊 85   

投入黄色胶囊 55   

投入红色胶囊和黄色胶囊 160   

检查物资箱 将完好物资箱送入备货区 50/个 4  

投入载荷 
载荷投入物资箱中 40/个 4  

载荷存在备货区中 5/个 5  

火箭发射 

能量填充口存在任意胶囊时，通过控制闸拉杆

发射火箭 
75   

备货区每多放置一个物资箱，火箭发射任务则

多加 10 分 
10/个 4  

流畅奖励 40-（重置次数）*10，且大等于 0 40   

 

总得分  

总用时  

注:此次线上虚拟活动，系统会实时计分，此计分表仅供参考，实际以系统为准 


