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一、活动简介

1．活动目的

设计一个基于 Arduino（atmeg328P）控制器的手动遥控小型轮式移动机器人，从出发点熄灭赛前抽

签决定的房间里的蜡烛，并回到出发点。

2．活动内容、任务和方式

机器人灭火是模拟现实家庭或者公共场所中机器人处理火警的过程。具体任务为：制作一

个由 Arduino（atmeg328P）控制器的机器人，在一间模拟平面结构的房间里运动，找到代表房间里火灾

点的正在燃烧的蜡烛并尽快将它扑灭。此项活动为团队任务。

二、比赛规则

1．模拟房子的平面结构和特性

场地平面结构示意图

模拟房间的墙壁高 33cm，厚度为 8mm 左右，材质为防火板。墙壁为白色。竞赛场地地板不做特殊要

求，只要平整即可。地板允许有接口，但接合处也必须平整。一些机器人可能采用泡沫、粉末或者其他

物质来扑灭蜡烛火焰，所以每一场任务结束后应清理场地。每支参加活动的机器人或其使用的工具不能

对场地颜色有明显改变。场地模拟房间里的整体地面是水平的，没有斜坡和楼梯。场地平整度要求：在
不连续区域小于 0.2cm 水平误差。
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房间所有走廊和门框的宽度均不小于 41cm，门框上没有门。

机器人必须从场地中代表起始位置的白色正方形中开始启动，如示意图中标有“S”的正方形，

代表起始位置。代表起始位置的正方形边长为 30cm，正方形的对角线交点将设在两条 41.5cm 走廊的中

心线交点上。

现场场地由大赛组委会提供。

2．活动场地

场地周围的照明由实际场地条件确定。选手在活动前将有时间了解场地及周围环境灯光。

活动期间的照明条件是相对稳定不变的。机器人灭火的挑战性特点之一就在于机器人应能够在一个

含不确定照明、阴影、散光等实际情况的环境中运行。

3．机器人要求

为了能公平和公正进行任务，本次活动任务对于选手使用的机器人做如下规定，以便各个选手能在

公平和公正的条件下进行比赛。

a) 只能使用组委会指定厂家提供的 Arduino 控制器进行。

b) 用于导航（超声波、红外、激光等）、寻找火焰的传感器和灭火装置只能使用组委会指定厂

家的产品或者完全自主制作，不能使用第三方厂家专门针对此项活动研制的套件。

c) 机器人平台统一使用组委会指定的机器人底盘，而且不能对官方规定的电机和轮子进行任

何改装，（不允许更换其他类型的外胎）。

d) 机器人整体外形尺寸在静止和运动状态下，都应保持在长280mm×宽200mm×高280mm之内，

包括机器人的传感器、灭火装置和装饰物等。

e) 机器人电源输入使用两节（型号：18650 /3.7V）电池给主板供电;电机必须采用 5-6V供电，

不准使用升压模块。

f) 每个学校最多只能有 2 个任务团队参加。

g) 每个团队 1至 3名队员，对应机器人数量为 1至 3台机器人，一人操控一台机器人；

h) 不同团队之间不能共用机器人。

注意：对于不符合以上任何一条要求的队伍直接判负。

4．火焰

场地中的火焰代表机器人试图找到并扑灭的火源。火源的火焰位置有效高度（指火焰底部距场地表

面的距离）在 15cm 至 20cm 之间，火焰本身高度将控制在 2cm 至 3cm 之间。火焰由直径 1-2cm 的白蜡烛

产生。蜡烛中心距离角落两边各 5cm（误差不超过 1cm）,当蜡烛产生的火焰不满足上述条件时，必须调

整或更换蜡烛。地图中共有 9 个可能产生火焰的位置。

当蜡烛的火焰位置在上述的有效高度范围内，机器人启动之后，不管此后蜡烛火焰具体高度是多少，

要求机器人能发现火焰。

由于蜡烛是不断燃烧的，当蜡烛较短时，为了保证上面提到的高度，可以将蜡烛安装在一个基座上

以满足要求。

三、裁判
将委派两名裁判执行裁判工作，裁判员在活动过程中所作的判决将为权威判定结果不

容争议，选手必须接受裁判结果。

裁判的责任：

a) 执行活动的所有规则。

b) 监督活动的犯规现象。

c) 记录成绩和时间。
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d) 核对参赛队伍的资质。

e) 审定场地、机器人等是否符合比赛要求。

四、活动要求
a) 在活动前，各个活动团队需要对机器人进行标识，并报给裁判进行登记收取放到固定的

位置。

b) 裁判组织所有参加活动的队伍抽签决定各队出场顺序，随后抽签确定任务。2019 年灭

火任务是扑灭随机抽取的 3个火焰，这 3个火焰的摆放位置通过抽签从场地规定的

9个位置中随机抽取出来。为保证活动公平性，每个队伍的火焰位置所在位置都是一致

的。要求：机器人从起始点出发，找到并扑灭这 3 个火焰，然后回到出发位置，并停

下来。

c) 任务确定后，各团队按照抽签决定的顺序开展。在轮到队伍出场时，取走机器人，

到达调试场地。活动前每个队伍有 15 分钟的调试时间，当程序修改和调试

时间到后，调试必须停止，否则将多占用的调试时间计入正式任务用时时间。

d) 选手调试结束后，由裁判宣布任务正式开始, 队伍应在规定的 5 分钟内完成任务

并由裁判记录成绩。每个团队可以用多台机器人（最多 3 台）协同完成灭火任务，完成任务

的时间按照第 1 台机器人出发去灭火开始，到最后 1台机器人扑灭完蜡烛并回到起始位置

的时间来计算。如果机器人未完成任务，机器人可在规定的时间范围内重复出发。

e) 每个团队不同灭火机器人的出场顺序由选手自行决定。多台机器人不能同时出发，

必须等第 1 台离开出发点后，第 2台机器人才能放到出发点启动出发灭火。所有机器人也

不能同时回到出发点，只能是 1 台到达后，选手拿走，另外的机器人才能回到该点。

如果 2 个以上机器人同时回到出发点，将扣分。

f) 在规定时间内最多有两次机会完成任务，成绩取最好的一次计分。

g) 机器人完成任务再放回摆放地点。所有任务结束方可领回机器人。

五、计分标准

1．成绩及排名

a) 每个队伍以团体的方式完成任务，每队由 1至 3名队员和 1 至 3 台灭火机器人完成

项目任务，每成功找到 1 个火焰并合理扑灭，得 3分。在规定的时间内如果是 3台机器人

参加灭火并完成了任务，且都成功回到出发点停下，得 3分，此时团队的最高得分是

12 分。如果是 2台机器人参加灭火并都回到出发点，得 2 分，团队的最高得分为 11 分；

只有 1 台机器人参加灭火并回到出发点，只能得 1 分，团队最高得分为 10 分。

b) 每个团队的机器人需在 5分钟内找到并熄灭蜡烛。在 5分钟之后仍未扑灭蜡烛火焰，裁

判将终止该团队的比赛，灭火成绩按照实际灭火得分记录，时间按照 5 分钟计算。

c) 如果团队在未满 5 分钟时间请求停止，成绩按照实际已经完成的灭火得分记录，时

间按照实际时间计算。

d) 先以团队的灭火成绩计算名次，总成绩高者排名靠前；若灭火总成绩一样，则以完成

时间决定成绩排名，耗时更少者名次更靠前。

2．记分细则

a) 机器人通过手动遥控的方式（蓝牙遥控器或者手机 APP（蓝牙））进行任务。

b) 机器人在运行过程中不能碰撞或接触墙壁和蜡烛，每碰撞或接触 1次扣 1 分。

c) 如果裁判认为机器人编制的程序是在故意冲撞场地或者蜡烛（包括墙壁），该机器人将
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被取消资格或成绩。

d) 机器人不能运用任何破坏性的或危险的方法来扑灭蜡烛，可以运用水、空气、CO2 等物质,

或者使用机械方式。任何破坏性或者危险的方法扑灭的蜡烛不能得分。

e) 机器人扑灭蜡烛的过程中所产生的杂物，例如：水、发酵粉等遗留物，需在每次任务之后

的间歇时间由裁判进行清理。后面的其他队伍有权提出这方面的要求。

f) 机器人在开始灭火动作时，机器人必须有部分或全部到达距离火焰 30cm 以内。机器人不能

越过围栏进行灭火。违规者将不能得分。

g) 蜡烛在燃烧时不允许被撞倒，否则，按未完成灭火任务处理，不能得分。

h) 不同队伍之间互相借用的机器人不能计算得分。

i) 若有多台机器人参加灭火，两台机器人同时到达出发点发生碰撞扣 1分。每台机器人先后

成功回到出发点加 1 分，最多 3 分。两台机器人在场地中发生碰撞 1 次扣分。三台机器人

都碰撞到一起，扣 3 分。

j) 禁止选手在模拟房间的墙面或地面放置任何标记“灯塔”或反射物来帮助机器人导航。

违反此项要求的机器人不能得分。

k) 场地周围灯光可能是具有红外线、可见光和紫外线的光源，如果机器人使用光传感器

找蜡烛或探测墙壁，设计者应采取措施避免这些光源对它的影响。

l) 如果现场裁判认为机器人的行为对人员或设备有危险或可能有危险，可以随时终止活动。

机器人不能使用任何易燃易爆物质。
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