


操作演示活动介绍 规则通读





本次青少年虚拟机器人在线体验赛的目的，是给广大青少

年机器人爱好者搭建一个实践和交流的平台，拓展青少年机器

人活动覆盖面。

活动采用RoboSim虚拟机器人软件作为开展平台，该平

台采用虚拟仿真技术，允许用户在计算机上搭建机器人、添加

传感器、编写程序、并在任务场景中模拟运行。

活动面向对象：小学组、中学组。本活动开展地区的各地

中小学生均可参加对应年龄组的活动。

活动形式：活动以线上方式进行。学生可直接通过互联网 

注册报名参加活动。



赛前训练 在线答疑 正式比赛 获奖公布



一台能上网的电脑 一个能连接电脑的摄像头 或者一台能上网的配备摄像头的笔记本电脑





小蜥蜴找妈妈（小学组） 无人驾驶学院（中学组）



要求机器人从起点出发，自行选择路线和完成相关任务，在规定时间内到达终点。 
任务分为：基础任务和附加任务！
完成得分动作越多、用时越少，最终得分越高。



从起点出发，巡线经过里程点，走到终点。



路线得分点。机器人从该里程点经过时，可获 

得该里程点得分，里程点随即消失。



处理事件或按标志行驶通过



机器人根据标志物指示做出正确的行驶动作后， 

将获得该标志物的对应分数，如果遇禁止标志没 

有按照要求完成将会扣分。



机器人需要识别道路中的事件，并做出相应的 

动作，正确处理就能得分。



机器人根据标志物指示做出正确的行驶动作后， 

将获得该标志物得分，且该标志物会消失，如遇 

禁止标志没有按照要求完成将会扣分。



机器人需要识别道路中生成的事件，并做出相 

应的规避动作，将获得该事件处理得分。机器人 

获得该得分后，该事件消失。







起点和终点在赛前指定，道路中的以下元素可能会产生变化，如：  

1、各形态道路的数量、分布、距离；

2、事件或障碍物的类型、数量、位置。



任务仿真过程中发生以下情况，将导致当次仿真的终止：  

1、超过任务限时；

2、机器人脱离道路；（机器人行驶在道路外）

3、任务过程中机器人尺寸超出限制；

4、选手自主结束仿真；

任务终止后，选手可选择是否提交当次仿真的成绩。



比赛时长：指比赛整个过程的时长，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。每轮比赛时长为 90 分

钟。

任务限时：指机器人从起点出发到达终点所用的最长时间，在此时间 

内未到达终点时，任务自动结束，小学组任务限时为 180 秒，初中组

任务限时为 200 秒。

任务耗时：指机器人从起点出发到达终点或任务终止实际经过的时间。



任务得分的计算公式如下：

最终成绩 = 基础任务分 + 附加任务分 + 时间奖励分

时间奖励分 = （任务限时 – 任务耗时）（秒）× 0.1 分
例如：    基础任务分：100分

          附加任务分：50分

          任务耗时：  85秒

          最终成绩：  100+50+(180-85)*0.1 = 159.5分



成绩提交不限制提交次数，以最高提交成绩为最终成绩。

成绩提交有以下几种情形：

1)任务成功完成后，出现成绩结果时，选手可选择提交本次成绩；

2)超出任务限时，出现成绩结果时，选手可选择提交本次成绩；

3)任务进行过程中，选手可主动结束当前仿真，并可选择提交本次成绩；

4)任务中止，出现成绩结果时，选手可选择提交本次成绩。



比赛开始前检查计算机、网络设备是否满足比赛要求，是否正常工作。

在规定的时间内使用参赛账号登录比赛系统。

比赛开始前 60 分钟，比赛场地文件开放下载，参赛选手下载并确认比赛场

地 无误后开始进行比赛。

参赛选手根据比赛任务要求，搭建自己的机器人、编程与仿真。（注意定期保 

存文件，避免意外关闭软件）

在 90 分钟内，参赛选手可搭建机器人、多次修改机器人或控制程序并调试程 

序。从起点重新开始仿真的成绩系统才会判定有效。





• 进入RoboSim官网https://robosim.zmrobo.com/

• 点击右上角 “登录/注册-快速注册”使用手机号码进行注册

• 新注册用户需要完善个人信息才能报名比赛



• 进入RoboSim官网https://robosim.zmrobo.com/，登录账号

• 选择对应赛事，对应组别 点击报名

• 获取授权码请联系群内管理员



 进入 RoboSim 下载页面 ：  
https://robosim.zmrobo.com/downloadSoftware

 点击下载按钮进行下载，下载完毕后打开进行安装。

 建议安装到非C盘路径下



教 程 网 址 ：  
https://robosim.zmrobo.com/resource

扫码观看教学视频



左键：
单击→选择
按住拖动→移动、框选

右键：
单击→编程模块操作菜单 
按住拖动→旋转视图

滚轮：
滚动→视图缩放
按住拖动→平移视图



 搭建机器人时，按WASD或↑↓←→按键可改变零件方向，按Delete可删除零件。

 在仿真界面按A、D或←、→按键可改变机器人朝向。



马达是一种电动部件，可以为机械装置 

提供动力，也就是可以用作机器人的动力来 

源。启动时输出端会顺时针或逆时针旋转。

马达速度值范围为-100~100。

右马达M2 左马达M1



AI摄像头（视觉模块）是一个虚拟的集成 

人工智能算法的电子元件，是机器对外界信 

息识别的基础。



4个数值依次表示左边宽度、偏移值、右边宽度、事件标志ID

摄像头所看到的画面



基准线：道路识别辅助线

①左边宽度：基准线中点与道路最左边的距
离

②右边宽度：基准线中点与道路最右边的距
离

③偏移值：左边宽度-右边宽度① ②



居中偏左 偏右

最大有效值为127或-127



事件标志ID：当标志或事件出现在摄像头画面 

并且有一定距离时，ID值会变成对应数值。



事件

AI摄像头视角

标志物或事件ID

将机器人放置在事件前即可获取ID序号。

规则里面有ID对应说明







使用比较小的比例系数可以使机器 

人转弯更加平滑。



1.解压软件

4.学编程基础课

2.看说明文档

3.看入门视频

5.比赛规则、针对竞赛的学习视频和程序示例

6.练习赛程序仿真视频

交流QQ群 

226909141

https://robosim.robotplayer.com/#/

群文件



https://www.zmrobo.com/


