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附件 2

专项赛题目（一）

一、题目名称

新概念越野机器人创新构型设计

二、题目介绍

随着自动化和智能化技术的发展，越野机器人在农业、

林业、地质勘探、灾害救援、军事侦察等领域展现出巨大的

应用潜力。越野机器人需要具备在多变地形中稳定行驶的能

力，同时能够执行复杂任务，如物资运输、环境监测、搜索

救援等。本题旨在激发创新思维，推动越野机器人构型的发

展，为未来机器人新型行走模式提供新的设计思路和解决方

案。

参赛者需要考虑机器人的设计应如何适应野外作业的

复杂性和不可预测性。设计应注重实用性与创新性。

三、答题要求

（一）设计与构想。参赛者需提出一个创新的越野机器

人概念，明确机器人的用途，包括但不限于勘探、救援、物

资运输等；设计需考虑机器人在不同地形（如草地、沙地、

泥泞、碎石）的适应性。

（二）方案设计。基于概念构想，参赛者需设计一款具

体的越野机器人方案。设计应包括但不限于以下内容：

1. 机器人的详细设计图纸，包括整机装配图、关键组件
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图、零件图和标准件清单，提交 PDF 格式；

2. 机器人的环境适应性设计，包括防水、防尘、耐高低

温等特性。

（三）技术论证。参赛者需对所提出的设计方案进行技

术论证，包括但不限于以下方面：

1. 论证报告应详细阐述设计方案的创新点和技术优势；

2. 提供设计方案的可行性分析，包括技术难度、成本预

算和市场潜力；

3. 对关键技术的实现进行深入研究，包括专利检索、技

术路线图等；

4. 进行性能模拟和仿真分析，验证设计方案的有效性。

（四）结构实现。基于方案设计以及技术论证，开展机

器人工程设计。设计的机器人应考虑但不限于以下内容：

1. 通过性：机器人的机械结构应能够顺利通过台阶、狭

窄通道等赛道元素；

2. 稳定性：设计应保证机器人在斜坡、不平坦地面上的

稳定性。

（五）作品呈现。参赛作品应包括以下形式的呈现：

1. 模型数据：包括三维模型（step 或 ags 格式）、仿真

动画等；

2. 文档材料：包括论证报告、设计说明书、PPT 展示等；

3. 汇报展示：通过三维模型、视频演示等形式全面展现

作品特点；

4. 现场比测：遥控机器人完成赛道比测展示机器人越野
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能力，赛道尺寸见 dwg 文件（请从营赛申报系统或“创青春”

微信公众号下载），比例尺为 1：1。

（五）知识产权。参赛作品应严格遵守国家有关知识产

权保护的规定，不得侵犯任何第三方的知识产权或其他权

利。

（六）提交要求。所有提交的材料应清晰、完整，遵循

比赛规定的格式和标准。
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四、越野机器人比测赛道计分规则

1. 完成时间

基础分：根据完成赛道的总时间给予基础分，时间越短，

得分越高。

时间惩罚：如果机器人未能在规定时间内完成赛道，将

根据超时的时长进行扣分。

2. 障碍通过

通过分：每个障碍区都设有通过分，机器人成功通过即

可获得相应分数。

失败惩罚：未能通过障碍或需要人工干预的，将根据障

碍难度进行扣分。

3. 技术规范遵守

规范分：机器人在整个比测过程中严格遵守技术规范，

未出现违规行为的，可获得规范分。

违规惩罚：违反赛道规则或技术要求的，将根据违规的

严重程度进行扣分。

4. 创新性

创新分：对于在设计、功能或操作上展现出显著创新的

机器人，评委会可给予额外的创新分。

5. 安全性

安全分：机器人在比测过程中展现出良好的安全性能，

如有效避障、紧急停止等，可获得安全分。

事故惩罚：若机器人在比测中造成损坏或安全事故，将

根据事故的严重性进行扣分。
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6. 操控性与稳定性

操控分：机器人在赛道上展现出良好的操控性和稳定

性，可获得操控分。

失误惩罚：机器人在操控过程中出现失误，如翻车、失

控等，将进行扣分。

7. 现场表现

表现分：机器人在比测现场的整体表现，包括外观、操

作流畅性等，可获得表现分。

8. 观众投票

人气分：通过现场观众投票，获得最高人气的机器人可

额外获得人气分。

9. 评委综合评价

综合分：评委根据机器人的整体表现，包括设计创意、

技术实现、比测表现等，给出综合评价分。

10. 总分计算

总分：将上述各项分数汇总，减去所有扣分项，得到机

器人的最终得分。

11. 奖项设置

奖项：根据最终得分的高低，设置一等奖、二等奖、三

等奖等奖项。

12. 特殊情况处理

重赛规定：若比赛中出现严重干扰比赛结果的特殊情

况，组委会可决定受影响的机器人进行重赛。

13. 申诉机制
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申诉：参赛队伍对评分有异议时，可在规定时间内提出

申诉，组委会将组织复审。
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专项赛题目（二）

一、题目名称

强适应越野智能的新控制

二、答题要求

1. 赛事组委会提供双足机器人仿真模型以及仿真训练场

景，参赛队伍需完成基于强化学习的双足机器人运动控制方法

的代码编写。比赛时需在赛事专用仿真场景中运行相关控制算

法，测试实际的控制性能。

2. 赛事指定使用 Ubuntu 系统，使用 C++或 Python 编程语

言，在 MuJoCo仿真引擎中完成算法训练和比赛。

3. 参赛作品包括相关设计文档、源码以及源码测试说明文

档。其中，设计文档需包括控制问题描述、关键技术及创新、

具体设计方法、可行性说明以及仿真结果等内容，源码内容与

设计文档中的内容相符。

4. 在规定的仿真测试场景中对控制算法进行测试，双足机

器人的行走最低速度不低于 0.4 米每秒，稳定行走时长不低于 5

秒。

5. 参赛作品应严格遵守国家有关知识产权保护的规定，不

得侵犯任何第三方的知识产权或其他权利，提交的材料原则上

不予退还，请参赛者自行保存底稿。

三、评分规则
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1. 提交材料需完整包含设计文档、源码以及源码测试说明

文档方可进行参赛并评分。否则，不予评分。

2. 设计文档撰写质量。该项共计 30分，包含五个小项，每

个小项有对应的评分标准。

小项 6分评分标准 14分评分标准 20分评分标准

控制问题描述

仅考虑简化的腿

部模型，忽略了

40%及以上的机

器人关节自由度

忽略了 20%以

上，40%以下的

机器人关节自

由度

机器人的腿部

模型自由度简

化程度不高于

20%
小项 0.5分评分标准 2.5分评分标准

关键技术及创新
关键技术与创新

点不存在关联

关键技术与创

新点存在关联

具体设计方法
设计方法中的公

式存在错误

设计方法中的

公式正确

可行性说明 可行性未阐释
可行性阐释清

楚

仿真结果
仿真数据相关图

表少于五个

仿真数据相关

图表少于五个，

且数据不存在

重复

3．源码及其测试文档撰写质量。该项共计 20 分，包含三

个小项，每个小项有对应的评分标准。

小项 2分评分标准 4分评分标准 5分评分标准

源码

未注释变量
未注释变量和函

数个数大于 30 

和

数个数大于

，不大于 30
函

15 

未注释变量和函

数个数不大于 15 
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测试文档
测试和使用步骤

存在省略

该小项无此分

段

测试步骤清晰完

整

小项 0分评分标准 10分评分标准

设计文档与源码

匹配度

源码中的被控对

象模型、关节自

由度、控制输入

数量、控制算法

至少存在一项与

设计文档中的内

容不一致

源码中的被控对

象模型、关节自由

度、控制输入数

量、控制算法与设

计文档中的内容

一致

4．功能实现情况。该项共计 50 分。以测试文档中给出的

步骤和参数，使用仿真测试环境对算法进行测试，根据测试结

果评定分数。

小项 0分评分标准 3-50分评分标准

行走

无法以 0.4 米

每秒及以上的

平均速度稳定

行走 5 秒

在仿真测试场景

初始分数上限为 30分，平均速度每提

高 0.15 米每秒，分数上限增加 5 分，

最高为 50分。

平均速度根据单次行走时长以及行走

总长度进行计算。

中，以不低于 0.4米每

秒平均速度单次稳定行走满 50秒即可

获得满分。不满 50秒的，根据具体行

走秒数、分数上限等比折算。

例如：若平均速度为 0.7 米每秒，则分

数上限为 40分，每行走 1 秒得 0.8 分。

若摔倒前稳定行走了 30秒，则得分为

24 分。


