
2024 年贵州省大学生工程实践与创新能力大赛 

“智能+”赛道足球机器人赛项命题与运行 

小型足球机器人策略是⽐赛中重要的组成部分，决定了比赛场上多机器⼈如

何分配任务、完成协作。当前有许多队伍采用静态脚本完成固定的协同配合，但

基于固定脚本的策略方法无法有效针对小型组比赛高速对抗的特性进行应变，无

法有效满足快速变化的动态情景。该部分挑战赛目标是为了⿎励各支队伍探索提

高未知场景下多足球机器⼈智能体动态策略的规划能力，使用非固定脚本手段对

场上的有效传球及跑位点进行搜索，由此完成高动态场景下的多机器⼈协作配合

的任务。 

1、支持单位 

技术支持单位：北京启创远景科技有限公司 

2、技术与竞赛讨论群 

足球机器人竞赛交流群（540967785） 

    

3、比赛场地及器材 

3.1 场地尺寸 



 

3.2 场地材质 

本次比赛采用的场地大小为 6.05m×4.05m，铺设的材料为绿色地毯，并向

四周扩展 675mm，再用高 200mm、厚 10mm 的实木挡板围成场地四周边界。 

 
场地材质视图 

3.3 场地标识 



 

图 1 

3.4 场地制作 

场地要求铺设指定绿色圈绒地毯，地毯上按照图式分布划白色区域线，白线

喷涂后不能有明显的高度凸起（会影响小机器人运动）。地毯要用胶水牢靠的粘

在场地底面上，粘的时候要把地毯拉直，保证粘好后的地毯的平整，不能起皱，

否则应撕下重新粘贴。                           

白色喷漆在地毯上画上宽度为 10 的白线划分出赛场的各区域（如图 1 所

示）。包括： 

l 边界：6050×4050 的矩形。  

l 中线：矩形边界的长边中点的连线，与两条宽边平行且距离均 3025，将场

地对称地分为左、右半场。  

l 场地中心：以中线的中点为圆心，作直径为 1000 的圆。  



l 禁区：在边界宽边上，分别以距离宽边中点上、下方各 175 的点为圆心，

作半径为 500 的 1/4 圆，两段圆弧端点间以平行于边界宽边的直线连接（详见

如图 1 中的标注）。左、右半场各一个禁区。 

3.5 说明 

比赛场地以技术支持单位提供的为准。 

4、赛事规则要求 

4.1 参赛队伍要求 

    每支参赛队伍人数限制在 1-3 人，指导老师 1-2 人。 

4.2 比赛时间 

一轮战术（包括进球，球出界），计时结束（计时超过 15s 一律计作 15s）。 

总计五轮（前场球、中场、后场球、角球、点球）。 

4.3 比赛规则 

线上比赛涉及机器人实物及机器人运行场地环境由组委会提供（赛前由各队

队长远程确认设备状态，设备维护工程师负责现场场地调试及维护），参赛学校

使用 iLoboke 足球机器人专用软件 SOM3.4.2 编写程序现场运行，软件提供虚

拟仿真环境，没有场地也可完成调试。具体软件介绍详见附录 A。 

4.4 违规处理 

出现以下犯规现象，每出现一次扣 5 分，并且进球无效：  

（1）直接射门（点球除外）；（2）参赛机器人进入禁区；（3）二次触球；（4）

带球过长；（5）发球超时。 

4.5 异常处理 

比赛中某轮战术点弃权，则计作-10 分。 

比赛排名首先依据积分；积分相同看进球数；进球数相同看用时；用时相同

看犯规次数。 

4.6 比赛流程 

(1) 比赛现场设置一个守门员机器人，由组委会提供，尾部贴球门线，守门

员状态未定，可移动。  

(2) 由两个参赛机器人进行 5 个固定点位的进攻战术配合，射门前至少完

成一次传接配合（点球除外），整个过程要求在 15 秒内完成。5 个固定点分布



在后场区、中场点、前场区、角球区、点球点，具体点位（含后场区、前场区、

角球区）赛前不公布。5 个点分布的区域如图 1。 

(3) 比赛时裁判依次将球放在①后场区、②中场点、③前场区、④角球区⑤

点球点。裁判将球放好，宣布开始，即开始计时。  

(4) 除点球外的战术配合进攻方至少要进行一次传球的战术配合才能射门。  

(5) 参赛队伍按规则要求射门进球，得 20 分；未进球，不得分；出界，不

得分。  

(6) 在完成战术过程中，出现犯规行为，裁判不叫停，会等战术完成后进行

评判，计入时间。 

5、评分标准 
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说明： 

（1）本挑战赛设 5 个固定点位的战术配合，射门前至少完成一次传接配合 (点球除外) ，整个过

程要求在 15 秒内完成。 

（2）参赛队伍按规则要求射门进球，得 20 分；未进球，不得分；出界，不得分。 

（3）出现犯规现象，每出现一次扣 5 分，并且进球无效： 

（4）在完成战术过程中，出现犯规行为，裁判不叫停，会等战术完成后进行评判，计入 时间。 

（5）比赛中某轮战术点弃权，扣 10 分； 

（6）现场成绩满分 100 分， 占总成绩 80%。 

 

①组委会及裁判组有权利查看每组队伍所上传的代码，有权力要求队长上传自定义的一些程



序文件。禁止同一学校不同组队伍使用雷同代码。 

②当出现队伍积分相同时，按照队伍总时间进行排序，总时间越短排名越高。计时原则：点

下“执行”开始计时，点下“停止”停止计时。 

③守门员状态未定，可移动，队伍的程序应该能识别守门员并采取一定的策略。 

④所有参赛队伍必须提交作品技术报告总分 100 分，技术报告就编程策略，参赛心得等做

出说明，组委会会根据技术报告进行评分并计入到总成绩中，技术报告分占总成绩 20%。 

⑤总成绩=现场得分*80%+技术报告分*20%。 

⑥竞赛组委会保留最终解释权。 

6、赛程赛制 

（1）各赛队提交的执行脚本文件以压缩文件包的形式发送至指定的邮箱； 

邮件主题命名方式为：学校名称-团队名称-赛程编号 (赛程编号举例：10-24-1-1 

( 日期-场地-赛程序号) ；文件包中务必包含 SOM3.4.2 平台软件以及比赛 Lua 

脚本、 自定义 Task 等文件。（固定点序号以官方发布的比赛规则内容为准）； 

（2）比赛开始前 45 分钟，由组委会建立钉钉比赛视频会议，要求所有队

长加入到视频会议中，比赛前 25 分钟，各队队长远程对设备状态进行确认，确

认所有设备正常以后方可进行比赛；（后续比赛不接受因设备问题产生的意见）；  

（3）比赛开始，组委会人员按照赛程顺序，依次将各参赛队上传的 SOM 平

台打开，由参赛队员远程操控设备运行参赛脚本完成比赛运行实操部分，（在直

播平台上，把各队比赛的策略放到场地上由机器人运行，看实际机器人运行的策

略效果。场地比赛展示，通过摄像机对实地场地比赛进行直播或者手机直接直播

拍摄）； 

（4） 现场记分员确认并记录比赛成绩，按照本次比赛的竞赛规则代码任务

执行评价，满分 100 分占比 80%，线上比赛技术说明文件评价，满分 100 分占

比 20%，由两部分进行综合评判，并进行总分排名； 

（5）所有参赛队程序执行完毕后，组委会人员按比赛成绩和规则，出具比

赛排名，确认后提交大赛组委会。 

 

附录 A 

A.1 操作管理软件（SOM）  

SOM系列软件是与北京启创远景科技有限公司的iLoboke足球机器人相配套的操作管理软件，

为用户提供人机交互、并且可以进行二次开发的平台。参赛学校可与北京启创远景科技有限公司

（www.create-future.com.cn）取得软件使用授权。  



 
A.1.1 系统架构  

  



 

从上图可以看出，决策调度是机器人的大脑，是 SOM 软件系统的核心。 SOM 在软件系统结

构上分为前端、后端，如下图所示。 

  

A.1.1.1 前端  

主要提供界面操作的主要功能，包括角色匹配、战术脚本配置、模拟仿真、裁判（此处裁判

功能只是为了用户在本机使用时方便操作，如果正式比赛时，需使用单独的裁判盒软件 SRB 才

能控制两支队伍正常进行比赛）。  

A.1.1.2 后端  

主要实现决策调度，分为策略脚本层、技能规划层、基础 SDK 层。SOM 软件目前支持策略

脚本层、技能规划层的二次开发；策略脚本层使用 LUA 脚本语言实现；技能规划层和基础 SDK 层

使用 C++语言实现。  

A.1.2 功能模块  

SOM 软件主要包括六大工作层面：  

1) 比赛设置  

分为模拟训练、实地比赛两种行为模式，可以进行策略模拟仿真设置和策略比赛设置；  

2) 单机控制  

可根据车号，设置通讯连接，通过键盘操作向足球机器人发出各种运动指令；  

3) USB 直连  



可以显示连接的蓝牙信息、固件及模块信息、电压值；  

4) 场地设置  

可根据实际需求设置场地参数；  

5) 脚本管理  

可按照脚本管理阶段，脚本类型，对脚本进行加载管理配置及测试；  

6) 赛事裁判  

在模拟训练、实地比赛两种模式下显示场上足球机器人信息，并通过各类按键发送裁判指令，

控制比赛。  

A.1.3 操作流程  

     

  

 

 


