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附录 B – 机器人技能挑战赛 
序言 

本节描述了 VEX VRC 挑战赛 粽横天下的机器人技能挑战赛。除非本附录另有说明，竞赛手册 “赛局”章节

中的所有定义均适用于机器人技能挑战赛。 

机器人技能挑战赛说明 

在本挑战赛中，赛队将在单场不超过 60 秒的赛局中尽可能多地得分。这些赛局分为手控技能挑战赛和自动

技能挑战赛，前者完全由操作手控制；后者为自动控制，没有人机互动。赛队的排名取决于他们在这两种赛

局的得分总和。 

比赛场地要素的设置除以下修改外，与 VEX VRC 挑战赛粽横天下的对抗赛完全一样。 

• 自动技能挑战赛中，必须在场地上安装 VEX GPS 场地条码。 

• 不使用两（2）个预装的蓝方联队粽球。 

• 所有的四十四（44）个赛局导入粽球放置在红方联队区。 

• 场上十二（12）个粽球在赛局开始前放置在不得分的位置，如下图所示。 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
  



 

2 
 Copyright 2023, VEX Robo�cs Inc. 

2023-6-27 

 

 
 

标准选拔赛赛事中的机器人技能挑战赛 

• 机器人技能挑战赛是一项可选赛事。赛队不会由于未参加此项目而影响赛事中的其他项目。然而，

参加机器人技能挑战赛可能会影响赛事中评审奖项的资格。 

• 赛队参赛按照“先来先赛”的原则，或按照赛事主办方预先确定的日程进行。 

• 赛队将获得 3 次自动技能挑战赛和 3 次手控技能挑战赛的机会。为避免错过机会，赛队应了解机器

人技能赛场地开放的时间，例如，如果赛队在技能挑战赛场地关闭前 5 分钟才到场，则没有利用好给予他们

的机会，无法完成所有 6 次比赛。 

• 更多关于纯技能赛赛事的信息，可以在 REC 基金会晋级标准中查看。 

机器人技能挑战赛定义 
请注意，除非另有说明，竞赛手册 “赛局”章节中的所有定义均适用于机器人技能挑战赛。 

手控技能挑战赛 – 每局手控技能挑战赛包含 60 秒的手动控制时段，没有自动赛时段。如赛队需要记录技能

赛停止时间，他们可以选择提前结束赛局。 

自动技能挑战赛 – 每局自动技能挑战赛包含 60 秒的自动赛时段，没有手动控制时段。如赛队需要记录技能

赛停止时间，他们可以选择提前结束赛局。 

机器人技能赛 – 单局手控技能挑战赛或自动技能挑战赛。 

技能赛停止时间 – 当赛队提前结束赛局时，该局机器人技能赛剩余的时间。 

a. 如赛队未提前结束赛局，则其默认的技能赛停止时间为 0。 

b. 提前结束赛局的时刻被定义为机器人被场控系统“禁用”的时刻。详见“技能赛停止时间”章节。 

c. 如使用 V5 主控器或赛事管理软件（Tournament Manager）的显示界面进行场地控制，则技能赛停

止时间为该赛局提前结束时界面上的显示时间（即，精度为 1 秒）。 

d. 如使用 VEXnet 竞赛场控开关进行场地控制，并结合精度高于 1 秒的手动计时器倒计时到 0，则计时

器上显示的时间应向上取整到最接近的秒数。如，当机器人被禁用时，计时器显示时间为 25.2 秒，则技能

赛停止时间应记为 26 秒。 
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机器人技能挑战赛规则 
<RSC1> 除非另有说明，竞赛手册 “赛局”章节中的所有规则均适用于机器人技能挑战赛。 

违规注释：在机器人技能挑战赛中，影响赛局违规的标准定义不适用，因为无输赢方。在本标准的背景下，

在判断违规是否应被归类为重大违规或轻微违规时，术语“影响得分”可以代替“影响赛局”。如果违规行为导

致该队在赛局结束时得分净增加，则被视为“影响得分”。 

<RSC2> 机器人可在任一联队的合规起始泡沫垫上开始机器人技能挑战赛。 

a. 赛局过程中，所有上场队员须在红方联队站位区内比赛。 

b. 机器人必须满足规则<SG1>中列出的所有标准。 

c. 赛队可以按如下要求使用两（2）个红方联队预装。 

i. 须按照<SG4>放置一个预装； 

第二个红方联队粽球可以放置在蓝方进攻区内任意不得分的位置且不接触机器人，或可按照

<SG6>和<RSC3>做为一个赛局导入物使用。 

d. 不使用两（2）个蓝方联队粽球。 

e. <SG1> 中的注释适用于所有赛局导入区粽球，无论使用哪个起始垫。 

<RSC3> 赛队可参照<SG5>的规定，使用四十四（44）个赛局导入粽球。 

a. 赛局导入粽球初始位于红方联队站位区内； 

b. 赛局导入粽球须按照<SG6>的规定从红方联队站位区引入； 

c. 自动技能挑战赛期间可以引入赛局导入粽球（即：规则<SG6>中的注释不适用）。使用传感

器检测合规引入的赛局导入粽球不违反规则＜G11＞。 

<RSC4> 在机器人技能挑战赛中，赛队做为红方联队参赛。 

a. 赛局开始后，机器人可以自由地在场地上移动； 

b. 机器人可以使用双方的提升杆； 

c. 非特定联队的粽球可以在红方进攻区及红方球门内得分，见<SC3> 和 <SC4>； 

d. 红方联队粽球可以在红方进攻区、红方或蓝方球门内得分，见<SC5>。红方联队粽球不能在

蓝方进攻区内得分。 

<RSC5> 根据机器人在赛局结束时达成的提升等级计算提升得分。机器人的提升等级是通过将高度标尺垂

直放置在提升的机器人旁，来判断机器人的最低点处在高度标尺上字母标记的哪个区间。机器人技能挑战赛

中，等级根据以下标准划分： 
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• 最高级：H 或更高（20 分） 

• 第二级：E-G（15 分） 

• 第三级：B-D（10 分） 

• 第四级：A（5 分） 

<RSC6> 不要求技能挑战赛场地与对抗赛场地做一致的修改。例如，不要求将所有技能挑战赛场地抬升到

与对抗赛场地相同的高度。然而，在同一赛事中，所有技能挑战赛场地必须使用相同类型的场控和场地围

栏，见规则<T23>和<T24>。 

强烈建议所有的技能挑战赛场地采用相同设置，但在及其特殊的情况下允许不同。 

如需使用对抗赛场地进行技能挑战赛（如午餐期间），应采用下列步骤： 

• 必须告知赛队，该对抗赛场地可能与技能挑战赛场地有区别（如：场地可能未安装 GPS 条

码） 

• 赛队必须能够选择他们可以使用的场地类型，如赛队不能被要求必须在对抗赛场地进行技能

挑战赛。 

<RSC7> 赛局期间，上场队员或裁判不能取回落在红方球门 上的粽球。根据<SG3>，落在蓝方球门 上的粽

球可以由上场队员取回。 

机器人技能挑战赛记分 
除非另有说明，记分规则与对抗赛相同。机器人技能挑战赛结束时赛队的得分按红方联队的得分总和计算。 

技能赛停止时间 
如赛队希望提前结束其机器人技能赛，他们可以选择记录技能赛停止时间。这将做为机器人技能挑战赛排名

时打破平局的依据。技能赛停止时间不影响该场机器人技能赛赛局的得分。 

• 如赛队想要记录技能赛停止时间，则必须在赛局开始前，口头与记分裁判确认“记录”。如该赛局开始

前未通知，则赛队记录该局技能赛停止时间的权利失效。 

०  该口头确认应包含：告知记分裁判将由哪位上场队员发出停止信号。这只能由在联队站位区内

的上场队员提前结束赛局。 

०  如同一赛队连续参加多场机器人技能赛，他们必须在每场赛局前与记分裁判再次确认是否记录

技能赛停止时间。 

० 任何关于技能赛停止时间的问题都应在赛局结束后立即审查和解决。<T1>和<T3>适用于机器

人技能赛赛局。 
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• 若赛事使用 V5 主控器或 TM Mobile 软件做机器人技能挑战赛场地控制，一名上场队员可选择开始

和结束其机器人技能赛赛局。 

०  该 V5 主控器或运行 TM Mobile 软件的设备将用于开始（即“激活”此机器人）、结束（即“禁用”

此机器人）机器人技能赛赛局及显示需要记录的正式技能赛停止时间。 

०  此 V5 主控器必须运行正式的场地控制用户端程序。 

०  请访问 VEX 知识库文档，查询更多关于在机器人技能挑战赛场地控制中应用 V5 主控器的信息

及下载正式场地控制用户端程序。 

०  更多关于场地控制中应用 TM Mobile 的信息，请参考 Tournament Manager 相关文档。 

• 如赛事不使用 V5 主控器或 TM Mobile 软件做机器人技能挑战赛场地控制，上场队员和场地工作人

员必须在赛局开始前，确认好提前结束赛局的信号。 

०  正如技能赛停止时间定义所述，赛局提前结束的时刻被定义为机器人被场地控制系统“禁用”的时

刻。 

०  约定的信号必须是口头和可视信号，例如上场队员双臂交叉成“X”形或将其 V5 遥控器遥控器放

在地面上。 

०  该信号必须由联队站位区内的上场队员发出。 

०  建议上场队员口头提示他们正在接近技能赛停止时间，例如倒计时“3、2、1，停”。 

• 赛事伙伴决定赛事中使用何种方式记录技能赛停止时间。选定的方式必须在比赛之前（如在操作手

会议上）进行沟通，并平等地提供给所有赛队。 

०  如赛事准备使用手动计时的方法，则赛队可能不会带来仅用于机器人技能赛的 V5 主控器。 

०  如赛事准备使用 V5 主控器，则在同一场地上进行的所有机器人技能赛均应为所有参赛赛队提供

同一个 V5 主控器。 

०  如赛事使用多个机器人技能赛场地，则所有场地均须使用同一方式。根据规则<RSC6>，可根

据需要使用多台 V5 主控器（例如“1 号场地主控”和“2 号场地主控”）。 

०  使用 V5 遥控器访问默认的“驱动”程序方式仅用于练习，不得用于正式机器人技能挑战赛。 

机器人技能挑战赛赛事排名 
每局机器技能赛中，赛队按机器人技能挑战赛记分章节中描述的得分，并按技能赛停止时间章节中的描述选

择记录技能赛停止时间。赛队根据下列顺序进行排名： 

1. 单局最高自动技能挑战赛得分和单局最高手控技能挑战赛得分的总和。 

2. 单局自动技能挑战赛的最高得分。 
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3. 单局次高自动技能挑战赛得分。 

4. 单局次高手控技能挑战赛得分。 

5. 赛队单局得分最高自动技能挑战赛及单局得分最高手控技能挑战赛（即，第 1 点涉及的赛局）的技

能赛停止时间总和。 

6. 赛队单局得分最高自动技能挑战赛（即，第 2 点涉及的赛局）的最高技能赛停止时间。 

7. 单局第三高的自动技能挑战赛得分。 

8. 单局第三高的手控技能挑战赛得分。 

9. 如果仍然是平局，将按照如下标准的优先顺序，对赛队的自动技能挑战赛进行排名。 

a. 球门内得分的粽球数量； 

b. 红方进攻区内得分的粽球数量； 

c. 提升等级得分。 

• 如果仍然是平分，将对赛队的手控技能挑战赛采用第 9 点相同的流程排名。 

• 如果依然是平分，则再加赛一局手控技能挑战赛，按照上述标准进行排名，或者两支赛队均

获胜。 

机器人技能挑战赛全球排名 
在全球范围，赛队将根据其在 robotevents.com 上的各项锦标赛和联赛中取得的机器人技能挑战赛得分，按

照以下方式排名/打破平局。 

1. 最高技能挑战赛赛得分（单个赛事中的单局自动技能挑战赛和单局手控技能挑战赛得分之和）。 

2. （任意赛事中产生的）单局最高自动技能挑战赛得分。 

3. 第 1 点涉及的机器人技能赛赛局的最高技能赛停止时间总和。 

4. 第 2 点涉及的自动技能赛赛局的最高技能赛停止时间。 

5. （任意赛事中产生的）单局最高手控技能挑战赛得分。 

6. 第 5 点涉及的手控技能挑战赛赛局的最高技能赛停止时间。 

7. 最早发布的单局最高自动技能挑战赛得分。 

a. 最高得分相同的赛队中，其他条件均相同，最先发布的赛队排名高于后续发布的赛队。 

8. 最早发布的单局最高手控技能挑战赛得分。 

a. 最高得分相同的赛队中，其他条件均相同，最先发布的赛队排名高于后续发布的赛队。 



 

7 
 Copyright 2023, VEX Robo�cs Inc. 

2023-6-27 

 
 
 

联赛 
赛队在联赛中可以跨天/跨赛程提交机器人技能挑战赛分数，用于排名的机器人技能赛分数（最高自动技能

赛及最高手控技能赛得分之和）应以同一赛程内的比赛结果为准。 

例如，假设赛队在两个联赛的赛程中获得如下分值： 

 自动技能赛 手控技能赛 机器人技能赛得分 

赛程 1 100 100 200 

赛程 2 150 40 190 

该赛队在本场赛事中的机器人技能赛分为 200 分，其在赛程 1 中的得分用于该联赛和全球排名。 


