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2025年北京市学生机器人智能大赛

虚拟机器人挑战赛-礼赞华夏-主题与规则

1比赛背景

巍巍华夏，如同一株根深叶茂的巨树，五千年的年轮里沉淀着青铜铭文的凝重，流淌着青

花瓷釉的清辉。秦汉竹简智慧的经脉，丝绸之路、茶马古道上的沧桑印迹，唐宋诗词的潇洒文

字，河图洛书的玄妙，四书五经的深邃，敦煌壁画的飘逸，紫禁城阙的庄严，光芒始终闪耀。

从这片土地孕育的文明，能听见先祖的脉搏在血脉中奔涌不息，能看到每寸山河都浸透着文明

的基因。

站在新时代的晨光里，掌握新技术的我们不仅是五千年文明的继承者，更是文明火种的传

递者。守护莫高窟的壁画不只是修复颜料剥落，更是接续千年不绝的文脉；传承非遗技艺不仅

为留存手艺，更为让文化基因永续跳动。当我们在故宫红墙上抚摸时光的褶皱，在黄山云雾里

追寻水墨的意境，便懂得护佑这山河文明，原是刻在骨血里的天命。这片土地教我们以谦卑的

姿态生长，以昂首的魂魄远航。参赛队伍需操控机器人完成古建修复、文物寻踪、智能导览等

任务，在普及传统文化知识的同时，锻炼跨学科创新能力，展现科技与人文的深度交融。

2比赛形式及参赛队

2.1初赛与复赛

比赛分为初赛和复赛。初赛将在 2025年 11月 8日 9点到 11点进行。初赛后，排名前 300

人进入复赛、复赛时间于 2025年 11月 15日举行。

2.2线上比赛

比赛在线上进行。参赛学生、指导老师、学生家长必须严格遵守线上比赛规则（详见第 8

节）。如有违反，将取消违规参赛队的比赛资格和成绩。

2.3比赛分组

按参赛学生于 2025年 7月所在学段将比赛分为四个组别：小学低年级组（1-3年级）、小学

高年级组（4-6年级）、初中组、高中组（含中专和职高）。

2.4参赛队
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本赛项为个人赛，参加选拔赛及决赛的每支队伍均只有 1名学生队员。学生队员必须是

2025年 7月仍在校就读的学生。

每队可有 1名指导老师。1名指导老师可以多支参赛队。 指导老师作为责任人，有责任监

督比赛期间人身及所用设备的安全，指导参赛学生制定学习计划，督促参赛学生顺利完成比赛。

3对比赛所用设备的要求

3.1选手应使用 RoboSim虚拟机器人软件，根据比赛内容和任务竞技。

3.2工具平台：RoboSim软件客户端。

3.3网络环境：应有不少于 500M的稳定联网环境。

3.4运行设备：自备计算机（Windows7及以上 64位操作系统，推荐配置独立显卡）。

4虚拟比赛场地

场地包括背景图、引导线、离子屏障、任务区（图 1中标有 A1-4、B1-4、C1-4的地方）及

任务模型。

其中标有“START”的方形区域为启动区；标有“REST”的的方形区域为休整区。任务模

型将根据各组别的任务设置，随机分布于场地上的任务区内。

图 1 比赛场地背景图和引导线（该图仅供参考，实际场地以比赛公布为准）

5比赛任务

本赛项的机器人任务分为“基本任务”和“特别任务”，如下表所示。
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任务类型 组别 任务名称

基本任务 所有组别 古城启航、维护壁画、龙舟竞渡、长城烽火、精巧榫卯、古道休

整 、归返故里

特别任务

小学低年级 无

小学高年级 丝路捷运

初中 丝路捷运、编钟礼乐

高中 丝路捷运、编钟礼乐、神农药采

5.1古城启航

比赛开始前机器人应完全纳入启动区。比赛开始后，机器人在地面的正投影完全脱离启动

区，开启大美中华探索之旅，可获得 40 分。

5.2 维护壁画

点阵屏初始显示“！”，机器人使用磁卡模块接触感应器，使点阵屏上显示“↑”，激活敦

煌壁画数字化保护系统，可获得 60 分。

图 3维护壁画的初始状态和完成状态

注：搭建机器人时，会有一个磁卡模块的选项。如果没有把它放在机器人上，维护壁画的任务就无法完成。

5.3龙舟竞渡

龙舟初始与启动台相连，机器人压下操作杆使龙舟离开启动台，可获得 60分。

图 4龙舟竞渡的初始状态及完成状态

操作杆启动台
龙舟脱离启动台

龙舟
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5.4长城烽火

古代传递信息的烽火如今可用通信设备代替。天线模型初始为闭合状态，机器人向右拨动

操作杆，使天线展开状完成烽火台通信基站部署，可获得 60 分。

图 5长城烽火的初始状态及完成状态

5.5 精巧榫卯

榫卯模型初始为平放状态，机器人向上抬起榫卯模型，使榫卯结构拼合，完成古建筑修缮，

可获得 60分。

图 7精巧榫卯初始状态及完成状态

5.6古道休整

机器人的正投影接触休整区，并保持接触至少 2 秒，可获得 40 分。

5.7归返故里

机器人的正投影与启动区重叠，并开启蜂鸣器，结束探索之旅，可获得 40 分。这时，本次

比赛会自动结束，系统将计算本次比赛得分。所以，这个任务必须放在最后完成。

5.8丝路捷运

模型上的运载器初始与贸易点无接触，机器人将运载器通过轨道推送至贸易点，使运载器

操作杆

天线闭合 天线展开
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抵达贸易点，可获得 60 分。

图 8丝路捷运初始状态及完成状态

5.9编钟礼乐

任务模型上装有编钟模型，机器人推动操作杆，使编钟模型进入礼乐台，可获得 60分。

图 9 编钟礼乐初始状态及完成状态

5.10神农采药

药材初始位于植株的顶端，机器人转动转柄，使两片药材脱离植株，可获得 60 分。

图 10 神农采药初始状态及完成状态。

贸易点

运载器前端
运载器前端

抵达贸易点

编钟进入

礼乐台内
礼乐台

编钟

操作杆

片段脱离

片段脱离

植株

片段 2

片段 1

转柄初

始位置
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6 比赛说明

6.1比赛时长

比赛时长：指活动整个过程的时长，选手需在此时长内完成搭建机器人、编写控制程序和

完成仿真等所有操作。

仿真时长：指机器人从出发到完成任务可用的最长时间。在此时间内未完成的任务不得分。

仿真限时为 180 秒。

仿真用时：指机器人仿真运行时，从启动到结束完成全部任务实际经过的时间。

6.2随机性

模型位置随机：不同比赛的任务模型的位置由系统随机决定。同一场比赛中的多次仿真，

模型位置均相同。

6.3离子屏障

引导线外的区域设置有数量不等的淡紫色离子屏障，仿真过程中，机器人不得接触离子屏

障，否则仿真结束。

图 11 离子屏障示意图

6.4仿真结束

仿真结束后，如果此次比赛从未提交过仿真成绩或本次仿真成绩高于此前提交的成绩，则

会自动提交成绩。

仿真过程中如果发生以下情况之一，将会自动结束仿真：

（1）到达比赛时长；

（2）机器人完成归返故里任务；



- 7 -

（3）机器人接触离子屏障；

（4）脱线行驶；

（5）选手主动结束仿真

6.5脱线行驶

在仿真过程中，若机器人在地面的正投影与引导线没有交集，则仿真自动结束。

7比赛成绩及排名

比赛成绩由系统自动确定。参赛队在比赛时限内可以多次提交仿真结果。系统将选择最高

得分作为比赛成绩。相同得分的情况下，仿真用时较少者排名靠前。

8线上比赛办法及规则

8.1应选择安静、光线充足、较为开阔的地方作为赛场。

8.2比赛开始前根据监考员指示，由参赛选手或指导教师进入监考会议。

8.3参赛选手进入监考会议后，开启摄像头与麦克风，调整手机音量直到能清晰听到监考员说话。

8.4选手背部或座椅靠背粘贴信息卡，清晰显示学校名称和姓名。赛前要将监控手机摆放在选手

右后侧，保证能在监控画面中看到参赛选手的侧脸、信息卡和电脑屏幕。

8.5监考员会根据实际情况设置全员静音，如果遇到影响正常比赛的问题要离开座位或需要他人

协助解决时，要先联系监考员。发言前先开启麦克风，然后报出姓名和学校。

8.6比赛期间会全程录制视频音频，选手要保持安静并注视屏幕。选手之间、选手与教师不能交

流比赛内容，如出现作弊或者干扰赛场秩序行为将取消比赛成绩。

8.7如未进入监考会议或在监考过程中离线或黑屏超过 3分钟，并由监考员现场裁定违规，将取

消比赛成绩。

8.8如要提前结束比赛，得到监考员允许后可关闭比赛软件和退出会议。监考员会同时记录该队

伍的退场时间。离开会议后不能再继续比赛，否则取消比赛成绩。

8.9选手不得佩戴耳机或帽子，不得故意遮挡或避开监控镜头，不得使用变声、更改人像、虚拟
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背景等功能。

8.10比赛期间应保证监考设备电量充足，以免监考中断影响个人成绩。监考群只接纳比赛时用

于视频会议监考的账号。一个账号可以同时监考多名学生，但监考画面必须有所有学生操作的

清晰画面。请同一个队伍有多个监考账号的尽快落实正式账号，并按照群公告通知更改个人昵

称。
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