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智慧城市

三、环境要求

编程系统：Arduino IDE、Mixly 等能够完成活动的编

程软件

一、活动范围

组别：小学组、初中组、高中组（含中职）。

人数：2 人/队（每人限参加 1 个项目、1 支队伍）。

指导教师：1人。

二、活动主题

智慧城市：随着高科技的持续发展，数字信息和人工

智能应用将整个世界紧密相连，城市生活变得愈发智慧而

便捷。无人驾驶汽车、机器人与机械臂等智能设备已广泛

融入人类生活的各个场景。本活动结合智慧城市的多元化

场景设置任务，推动选手综合学习和运用 AI 编程和机器人

技能。

。

编程电脑：选手自带笔记本电脑，并保证现场活动笔

记本电脑电量充足（可自备移动充电设备）。

四、场地

场地是整体环境为一个最大范围不超过 2.9m×2.9m 的

地图。由统一规格 EVA 模块拼接起来的可变场地，EVA 模块

尺寸有两种，一种为 44cm×44cm，另一种为 24cm×44cm。

整个活动环境为一个模拟城市道路的智能车场地，道

路中设计多个任务点，各个任务点将根据难度设有不同的
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分值。

注：车道线为白色，线粗 2cm，车道宽 20cm。

综合地图

五、规则

（一）机器人要求

可自主搭建智能机器人（智能车）模型，智能车模型

需搭载各类电子元器件辅助自动驾驶，若搭载灰度模块，

仅可用做边界检测和修正，不得作为行驶功能使用（可在

平移时辅助使用，不可在沿车头行进方向巡线使用）。

智能车模型规范如下:

内容 技术规范

机器人尺寸

在起始位置的投影最大尺寸为 40cm×25cm（长

×宽），机器人启动后，其结构可以自行伸

展。

轮胎尺寸 50mm<直径<65mm。

结构 智能车底盘模型需为 4 车轮结构，智能车模型
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内部需搭载各类传感器、控制板以及 4 个直流

减速电机，实际布局可自行设计。

主板

可采用 Arduino Uno、Arduino Nano、Arduino

Pro Mini、Arduino Mega2560 或其兼容款作为

智能车模型中可编程控制器件。

摄像头 智能车必须且仅可配有 1 个摄像头。

电源
每台智能车必须自带独立电池，不得连接外部

电源，电池电压≤15V，不得使用升压电路。

电机
12v 供电下转速不得超过 150rpm，数量不得超

过 5 个。

舵机 数量不得超过 5个。

（二）任务

整个场地中将放置 11 个任务点，其中任务分别为：

“启动出发”、“质检开关”、“路牌检修”、“智慧餐

厅”、“高空救援”、“路灯点亮”、“自动咖啡机”、

“封闭包裹”、“吊装包裹”、“物流中心”、“神秘任

务”。不同任务对应不同分值，选手可根据自己的策略判

断选取任务点并执行任务。

任务 1：启动出发

智能车须自主运行，当智能车出发并离开（四个轮子

全部离开起始跑道）起始位置的 EVA 跑道即视为完成启动

出发任务，得 20 分。
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出发位置可在图 2.1.1 四个红色标记处中任选一处。

图 2.1.1 出发位置

任务与得分

得分标准 分值

智能车完全离开起始位置的 EVA 跑道 20

任务 2：质检开关

任务区内设置了 1 个质检开关。如图 2.2.1 所示，质

检开关放置在红色箭头位置。

图 2.2.1 质检开关示意图

智能车需通过车载旋转装置将质检开关打开，每打开

一侧开关得15分。智能车仅可触碰质检开关上方的旋钮杆

（质检开关旋钮杆如图2.2.2所示），不得触碰质检开关的

主体。
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图2.2.2质检开关旋钮杆示意图

初始状态

有效得分✔

图 2.2.3 质检开关得分状态示意图
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任务与得分

得分标准 分值

打开质检开关两侧机关 15 分*2 侧

任务 3：路牌检修

任务区内设置了 1 个路牌装置，路牌装置上将放置一

张颜色指示卡片（红色/蓝色）。如图 2.3.1 所示，路牌装

置放置在红色箭头位置，该任务点位置固定，颜色指示卡

片（红色/蓝色）内容由裁判在调试前公布。

图 2.3.1 路牌装置示意图

小学组：指定红色卡片，并完成打开红色路牌装置。

初中及高中组：智能车需根据颜色指示卡片显示颜色

内容通过旋转装置将路牌装置打开，正确打开对应颜色装

置获得 40 分。智能车仅可触碰路牌装置的旋钮杆（路牌装

置旋钮杆如图 2.3.2 所示），不得触碰路牌装置的主体。
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图 2.3.2 路牌装置旋钮杆示意图

初始状态 有效得分✔

图 2.3.3 路牌标志得分状态（蓝色）示意图

初始状态 有效得分✔

图 2.3.4 路牌标志得分状态（红色）示意图
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任务与得分

得分标准 分值

打开路牌装置且颜色正确 40

任务 4：智慧餐厅

任务区内设置了 3 个堆叠在一起的餐盒以及 1 个存放

盒。如图 2.4.1 所示。堆叠餐盒放置在红色箭头位置，存

放盒放置在蓝色箭头位置。

图 2.4.1 智慧餐厅示意图

3 份待整理的餐盒道具为堆叠在一起的状态，堆叠方式

如图 2.4.2 所示。

单个餐盒 堆叠餐盒

图 2.4.2 餐盒堆叠示意图

智能车需将餐盒安全地搬运到存放盒，餐盒垂直投影

完全离开堆叠区域的黄框即视为取出餐盒，每有效取出一

个餐盒得 5 分。



- 9 -

初始状态

有效得分✔

图 2.4.3 智慧餐厅取出餐盒得分示意图

智能车需将餐盒放置到存放盒内部（即餐盒垂直投影

完全进入存放盒内部）视为完成餐盒整理。每有效存放一

个餐盒得 5 分。

初始状态

有效得分✔

图 2.4.4 智慧餐厅放入餐盒得分示意图

小学组及初中组：该任务点位置固定，位置如图 2.4.5

所示
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图 2.4.5 小学组及初中组智慧餐厅位置

高中组：该任务点位置可能出现在图 2.4.6 所示两个

位置中的一个，即任务 4 摆放位置有随机性，实际任务位

置将于活动当天调试前进行公布。

图 2.4.6 高中组智慧餐厅可能摆放位置

任务与得分

得分标准 分值

每取出 1 个餐盒 5 分*3 个

每将 1 个餐盒放置到存放盒中 5 分*3 个

任务 5：高空救援

任务区内设置了 1 个高台道具，高台道具上方放置了

一个担架模型，模型上方平放着一个人员模型。如图 2.5.1

所示，高台道具放置在下图红色箭头位置，安全区域为下

图蓝色箭头所标记的黄色方框范围。
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图 2.5.1 高空救援示意图

高空救援为阶段性得分任务。智能车通过机器臂将担

架从高处取下，完成取下担架获得 10 分。成功将担架放置

于安全区域内，即担架不倒且垂直投影完全处于安全区域

内，完成放置担架额外获得 10 分。担架放置于安全区域内

且被救人员未从担架上掉落额外获得 10 分。

初始状态

有效的分✔

得

10

分
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得

20

分

得

30

分

图 2.5.2 高空救援得分状态示意图

小学组及初中组：该任务点位置固定，位置如图 2.5.3

所示：

图 2.5.3 小学组及初中组高空救援摆放位置

高中组：该任务点位置可能在图 2.5.4 中两个红色标

记中的一处出现，任务 4 智慧餐厅摆放位置确定后，另外

一个位置为高空救援摆放位置。
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图 2.5.4 高中组高空救援可能摆放位置

任务与得分

得分标准 分值

担架从高台内取出 10

担架不倒且垂直投影完全处于安全区域 10

被救人员未从担架上掉落 10

任务 6：点亮路灯

任务区内设置了 1 个感应路灯，感应路灯上将放置一个

感应装置以及一个路灯。如图 2.6.1 所示，感应路灯放置

在红色箭头位置。

图 2.6.1 感应路灯示意图
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智能车需利用车载的感应设备对感应路灯上的感应装置

进行激活。感应装置被激活后将点亮白色路灯。路灯点亮

白色灯光获得 50 分。

图 2.6.2 为感应灯光得分状态：

初始状态 有效得分✔

图 2.6.2 感应路灯得分示意图

任务与得分

得分标准 分值

感应彩灯亮起白色灯光 50

任务 7：自动咖啡机

任务区内设置了 1 个咖啡机模型和 1 个咖啡杯。如图

2.7.1 所示，咖啡机模型放置在蓝色箭头位置，咖啡杯放

置在红色箭头位置。

图 2.7.1 自动咖啡机示意图
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智能车需通过机器臂将咖啡杯取走，咖啡杯垂直投影离

开初始区域范围获得 10 分。将咖啡杯部分或完全成功放入

咖啡机模型内部，咖啡杯与咖啡机模型接触获得 10 分。若

咖啡杯完全放入到咖啡机模型内部且不与场地图接触可额

外获得 10 分。

初始状态

有效得分✔

不得分

得 10

分

得 20

分
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得 30

分

图 2.7.2 自动咖啡机得分示意图

任务与得分

得分标准 分值

咖啡杯从任务区域内取出 10

咖啡杯与咖啡机模型接触 10

咖啡杯完全放置到咖啡机模型内部且不与场

地图接触

10

任务 8：封闭包裹

任务区设置了 1 个包裹密闭盒，密闭盒中放置了 1 个球

形包裹。如图 2.8.1 所示，密闭盒放置在下图红色箭头位

置，密闭盒放置区为下图橘色箭头所标记得黄色方框范围。



- 17 -

图 2.8.1 封闭包裹示意图

智能车通过机器臂将密闭盒取出使包裹与密闭盒分离获

得 15 分。密闭盒成功放置于密闭盒放置区域内，额外获得

15 分。

初始状态

有效得分✔

不得分

得 15分
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得 30分

图 2.8.2 封闭包裹得分状态示意图

任务与得分

得分标准 分值

密闭盒被取件放置到密闭盒存放区域内 15

包裹与密闭盒分离 15

任务 9：吊装包裹

任务区内放置了 1 个沟壑，沟壑中存在一个球形包裹。

如图 2.9.1 所示，沟壑放置在红色箭头位置。

图 2.9.1 吊装包裹示意图

智能车通过机器臂将包裹取出即视为包裹回收成功，成

功回收包裹获得 30 分。

初始状态 有效得分✔

图 2.9.2 吊装包裹得分状态示意图
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任务与得分

得分标准 分值

包裹垂直投影离开沟壑 30

任务 10：物流中心

任务区内放置了 2 个包裹仓库、1 个数量指示牌以及 4

个球形包裹。如图 2.10.1 所示，包裹仓库放置在红色箭头

位置，数量指示牌放置在橘色箭头位置，球形包裹放置在

蓝色箭头位置。

图 2.10.1 物流中心示意图

智能车需通过机器臂将 4 个球形包裹取出。取出后需

要将这 4 个球形包裹以及在任务 8 以及任务 9 中的获取的

球形包裹放入到包裹仓库中。每将 1 个球形包裹放入到包

裹仓库中获得 5 分。

初始状态

小学组及初中组
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高中组

有效得分

图 2.10.2 球形包裹放入仓库得分示意图

小学组及初中组：智能车将所有包裹分别放入两个包

裹仓库中（左右包裹仓库均有包裹，但数量不做特别要求）

获得 10 分。

初始状态

有效得分

图 2.10.3 分别放入两个仓库得分示意图

高中组：智能车将所有包裹分别放入两个包裹仓库中

（左右包裹仓库均有包裹，但数量不做特别要求）获得 10

分。智能车根据存放数量指示牌显示数字将正确数量的包
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裹放入到待出库仓库中，再额外获得 10 分。如图 2.10.4

所示，待出库仓库放置在红色箭头位置，库存仓库放置在

橘色箭头位置。

图 2.10.4 待出库仓库/库存仓库位置示意图

初始状态

有效得分

图 2.10.5 包裹数量匹配得分示意图

任务与得分

得分标准 分值

包裹放入到仓库中 5 分*6 个

两个仓库中均存在包裹 10

待出库仓库中的包裹数量与要求数量一致 10
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任务 11：神秘任务

智能车到达神秘任务区域。任务将由裁判在编程前现

场公布。

（三）活动时长

1.现场编程、场地测试、程序调试：90 分钟（可提前

拼装模型及动作设计）。测试调试时间结束后将机器人收

到检录区按序号排列等待。

2.按序号依次上场。每支队伍有两轮机会，两轮得分

最高的一次记为最终成绩。两轮中间无休息时间，参与的

队伍可选择只进行一轮，以激活活动排名第三条：若最高

分及该成绩完成时间均相同时，上场机会次数少者胜出。

3.每轮自动行驶时间限时 180 秒，活动开始计时后不

再停表。

4.结果排名：

①取单轮最高分，进行排名；

②若仍相同，则该成绩完成时间少者胜出；



- 23 -

③若仍相同，上场机会次数少者胜出；

④若仍相同，则两轮总分高者胜出；

⑤若仍相同，则两轮总时间少者胜出。

（四）机器人运行

1.活动用时：参与队伍的智能车仅可通过自动驾驶完

成任务，即从智能车离开起点，中间计时不暂停，直到完

成当轮任务或当轮限时用完。

2. 启动：裁判开始计时前，参与的队可自行决定是否

启动智能车，准备好后举手示意裁判并说“我准备好了”，

听到裁判“5、4、3、2、1、开始”口令后，智能车方可运

行并计时开始。智能车必须在“出发区域”内启动，即启

动前智能车垂直投影不得超出“出发区域”边界。启动计

时后参与选手不得触碰智能车，若触碰视为此轮结束。

3.重启：该轮活动开始并计时后，智能车四个车轮未

驶离出发区域（出发区域为图 2.1.1 四个红色标记处中任

一处起始位置暨第一块 EVA 跑道）允许重启一次，只要有

一个车轮在出发区域外（车轮压线属于出发区域内），不

得重启，否则视为放弃本轮资格。

（五）结束

以下任一情况视为结束：

1.规定时间内完成任务并且参与队伍举手明确说出

“结束”视为该轮活动结束。
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2.该轮 180 秒计时结束，参与的队伍仅能获得已完成

任务的分数。

3.智能车启动后，参与选手在“出发区域”以外触碰

智能车视为该轮结束。

4.智能车在行进过程中不可脱离 EVA 跑道，智能车脱

离 EVA 跑道（即智能车 4 个车轮同时脱离 EVA 跑道）则该

轮活动结束。在脱离 EVA 跑道过程中若出现完成任务的情

况，该完成任务无效，不予评分。

5.参与的队员在任务完成过程中可视自身情况如身体、

器材等原因自愿放弃本轮活动，并向裁判示意终止本轮活

动。
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裁判签字： 选手签字

智慧城市计分表

队伍编号 组别 小学□ 初中□ 高中□

组别总分（不含神秘任务） 330 330 340

队名

参与选手

任务 分值 第一轮 第二轮

启动出发 智能车完全离开起始位置的 EVA 跑道 20

质检开关 打开质检开关两侧机关 15*2

路牌检修 打开路牌装置且颜色正确 40

智慧餐厅
每取出 1个餐盒 5*3

每将 1个餐盒放置到存放盒中 5*3

高空救援

担架从高台内取出 10

担架不倒且垂直投影完全处于安全区域 10

被救人员未从担架上掉落 10

感应灯光 感应彩灯亮起白色灯光 50

自动咖啡机

咖啡杯从任务区域内取出 10

咖啡杯与咖啡机模型接触 10

咖啡杯完全放置到咖啡机模型内部且不与场地图接触 10

封闭包裹
密闭盒被取件放置到密闭盒存放区域内 15

包裹与密闭盒分离 15

吊装包裹 包裹垂直投影离开沟壑 30

物流中心

包裹放入到仓库中 5*6

两个仓库中均存在包裹 10

待出库仓库中的包裹数量与要求数量一致（高中） 10

神秘任务

时间 完成时间记录

得分小计

最终得分


	智慧城市
	（一）机器人要求
	（二）任务
	（三）活动时长
	（四）机器人运行
	（五）结束

	智慧城市报名表

