
第十二届河南省机器人竞赛VEX U机器人挑战赛
竞赛手册

注：本文内容为中文翻译。除特别注明，请以英文原版为准 

Copyright 2026, VEX Robotics In

 狭 路 相 逢 

Monica Leng
Highlight



                    Copyright 2026, VEX Robotics In   vexrobotics.com 

Copyright 2026, VEX Robotics Inc. 

第 3.0 版 -  2026 年 1 月 29 日发布

 

  第一章- 

1

赛局

场地概览 
V5RC 狭路相逢场地由如下要素组成: 

• 88 个棱块

o 44 个蓝色棱块

 2 个预装

 12 个用于赛局导入

 18 个用作赛局开始时的场地初始布局

 12 个在赛局开始时位于导入筒中

o 44 个红色棱块

 2 个预装

 12 个用于赛局导入

 18 个用作赛局开始时的场地初始布局

 12 个在赛局开始时位于导入筒中

• 4 个导入筒，红蓝联队侧各固定 2 个

• 4 个得分桥

o 2 个长得分桥

o 2 个中央得分桥，分为上下 2 层

• 2 块停泊区，红蓝方各一块

注：本节的说明意在提供对赛局的基本了解。出于强调或者澄清意图的目的，部分插图会被高亮显示或者

稍作修改。 

赛队应参考附录 A 中的官方场地规范，了解场地的确切尺寸、完整的物料清单和现场施工的确切细节。 
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赛局定义 
成人 – 任何身份不是学生或有其他身份定义的人（如主裁判）。 

联队 – 预先指定的两支赛队组成的团队，在一局比赛中配对。 

联队站位 – 在一局比赛中，供上场队员站立的指定区域。 

自动时段奖励分 – 自动赛时段结束时得分最多的联队获得奖励分值，详见<SC5>。 

自动获胜分 – 每局资格赛的自动赛时段结束时，完成一系列规定任务的联队额外奖励的获胜分，

详见<SC6>。 

防守 – 赛队在比赛中可采用的一类策略、机器人动作和/或机器人状态；详见规则 <GG14> 和 

<GG15>。当机器人正在执行无法增加其所在联队当前比赛得分，而是限制对手得分或进行比赛

的能力的动作时，该机器人处于防守状态。即使机器人控制着得分物且具备得分能力，其状态仍

可能根据其具体动作被判定为防守。示例如下（包括但不限于）： 

• 以不为己方联队得分的方式进行“消分” 

• 在不尝试得分的情况下，限制进入场地的某个区域 

• 阻挡、阻碍、妨碍或以其他方式限制或控制对手机器人的移动 

• 防守得分桥 

 

 

罚停 – 对违反安全规则的赛队给予的处罚。被罚停赛队在赛局剩余时间不得操作其机器人，上场

队员必须将遥控器应放在地上。 

取消资格（DQ） – 对违反规则的赛队给予的处罚。在资格赛中被取消资格的赛队，获胜分

（WP）、自动获胜分，自动环节排名分（AP）、对阵强度分（SP）均为零。在淘汰赛中，某赛队

被取消资格，则整个联队也被取消资格，并输掉该赛局。经主裁判的判定，屡次犯规和被取消资

格的赛队可能被取消整个赛事的资格。（见<GG6>）。在手控技能赛和自动技能赛中被取消资格

的赛队将在该局技能赛中得零（0）分。 

上场队员 – 赛局中，每支赛队在联队站位内的学生。成人不得成为上场队员，见<GG1>。 

防守性的机器人动作或状态本身并不自动构成违规。然而，以防守方式执行或达成的机器人

动作或状态更有可能构成违规，因此队伍在采用防守策略时应更加谨慎。 
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纠缠 – 机器人的一种状态。如果一台机器人抓住，钩住或附着于场地要素或对方的机器人，就会

被认为纠缠，见<GG14>。 

场地 – 整个竞赛场地，包括地垫和场地围栏。 

场地要素 – 泡沫垫、围栏、白色胶带、导入筒、得分桥、停泊区，及所有支撑结构或附件（如计

时屏等）。 

场地围栏 – 场地的外围部分，共 12 段。 

地垫 – 场地的内部平面，位于场地围栏内，由纵横各 6 块，共 36 块泡沫垫组成。 

竞赛设计委员会（GDC）- VRC 挑战赛狭路相逢的设计人员及本竞赛手册的著作者。GDC 是规

则澄清和官方问答系统回复的唯一官方源头，见第一章。 

牵制 – 机器人的一种状态（见规则<GG17>）。如果一台机器人符合以下任一标准，则视为牵

制。 

• 围困 – 将对方机器人的动作限制在场上的狭小区域（不大于一块泡沫地板的尺寸），没有

逃脱的路径。若某个机器人未试图逃脱，则其不视为被围困。

• 锁定 – 阻止对方机器人接触围栏，场地或竞赛道具，或其他机器人。

• 抬起 – 通过抬高或倾斜对方机器人离开泡沫垫来控制对方的动作。阻止已经腾空的机器人

落回地垫上也可能被视为抬起或围困。

赛局 – 一个设定的时间段，包含自动赛时段和手动控制时段，在这段时间内，赛队使用特定版本

的狭路相逢规则通过比赛获取分值。 

• 自动赛时段 – 这是一局比赛开始时的一个时段，此时机器人的运行和反应只能受传感器输

入和学生预先写入机器人主控器的命令的影响。

• 手动控制时段 – 由上场队员通过遥控器控制机器人运行的一个时段。 
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违规 - 违反竞赛手册中规则的行为。 

• 轻微违规 – 不会导致 DQ 的违规。 

o 意外的、短暂的或其他不影响赛局的违规通常是轻微违规。 

o 轻微违规通常会导致主裁判在赛局期间发出口头警告，这是在违规升级为重大违规之

前通知赛队他们正在违规。 

• 重大违规 - 导致 DQ 的违规。 

o 除非另有说明，所有影响赛局的违规均为重大违规。 

o 如规则中有相关说明，严重或出于战略目的违规，以及会导致违规的蓄意动作也可能

是重大违规行为。 

o 在一场赛局或赛事中的多次轻微违规可能会由主裁判决定升级为重大违规。轻微违规

将带入淘汰赛（除非另有规定） 

• 影响赛局 – 在赛局中改变胜负方的违规。 

o 一场赛局中的多次违规行为可能会逐渐影响赛局。 

o 在评估违规是否影响赛局时，主裁判主要关注与违规直接相关的任何机器人的动作。 

o 只有在赛局结束并计算分数后，才能确定违规是否影响赛局。 

• 行为准则相关违规 - 违反 RECF 行为准则及相关流程行为。在 V5RC、VURC 和 VAIRC

赛事中，涉及的规则包括：<S2>、<G1>、<G2>、<G4>、<G5>、<R1>至<R4>，以及

<S1>的重大违规。 

o 潜在的行为准则相关违规应引起 EP 注意，并需与主裁判、评审顾问及 RECF 区域支

持经理协同，通过行为准则报告流程进行解决。后续调查将由 RECF 规则与行为委员

会负责执行。对已确认的行为准则相关违规的处罚，范围可从单场比赛取消资格直至

从项目中除名。 

一些规则包含红色的违规注释，用于说明特殊情况或进一步的澄清。如在特定规则中未发现违规

注释，则应假定适用上述“默认”定义。 

要确定违规是否影响赛局，请查看违规的赛队是否赢得或输掉了赛局。如果未赢得赛局，则违规

行为不影响赛局，因此可能是轻微违规。 

更多信息见下列流程图。 
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图 V-1：用于验机环节判定

7

违规的流程图 
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图 V-2：

8

用于确定某个犯规是否为重大违规或轻微违规的流程图 
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图 V-3：用于判断行为准则（CoC
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）相关违规的流程  
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特定赛局定义 
自动时段分界线 – 穿过场地的一对白色胶带线，以及这些线之间的空间。参见<SG7>。 

棱块 – 一个蓝色或红色的 18 面中空塑料多边形物体，具有平坦的表面，重量约为 40 克。两个相

对的横截面之间约为 3.25 英寸（82 毫米），两个相对的角之间约为 3.85 英寸（98 毫米）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
图 B-1：一个棱块 

控制区 – 得分桥中被定义的一段，在赛局结束时可以被赛队占领 

• 长得分桥 – 长得分桥上的控制区是两条白色胶带中间的空间，不包含白色胶带线（图 CZ-

1 中绿色高亮标注），最多可容纳 3 个棱块。 

• 中央得分桥,分为上层和下层 – 中央得分桥整体视为控制区。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
图 CZ-1：长得分桥上的控制区是两条白色胶带中间的空间（绿色高亮标注） 
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占领 – 控制区的状态在自动时段和整场赛局结束时进行判定。控制区中，得分的棱块多的那一方

联队，被视为控制了控制区。详见<SC3>。 

得分桥 – 一种由塑料和金属部件构成的场地要素，可以将棱块置于其中。每个长 得分桥在两个天

窗段之间都有一个完全封闭的中心部分。每个得分桥都包含一个被定义的控制区。 

• 长得分桥 – 每个长得分桥的长度为 48.8 英寸（1239 毫米），中心部分为 13.33 英寸

（339 毫米）。每个长得分桥最多可容纳 15 个棱块。 

• 中央得分桥, 分为上层和下层 – 每个中央得分桥长 22.6 英寸（574 毫米）。每个中央

得分桥最多可容纳七（7）个棱块。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 G-1: 一个长 得分桥                                          图 G-2：一个中央 得分桥 

 

操控得分桥 –一种机器人状态和/或机器人动作。在《狭路相逢》赛局中，当机器人伸入球门的任

何开放区域，且并试图通过违规方式改变赛局得分时，该机器人即处于操控得分桥状态（即该机

器人未在得分桥内主动移动棱块，也没有向得分桥或控制区添加或移除棱块）。即使机器人持有一

个棱块且具备得分能力，根据其动作仍可能被判定为操控得分桥。更多信息请参见 <SG10>。 

  



                    Copyright 2026, VEX Robotics In                        vexrobotics.com 

 

Copyright 2026, VEX Robotics Inc. 

第 3.0 版 -  2026 年 1 月 29 日发布 

 

 

导入筒 – 四个 21.34 英寸（542 毫米）高的塑料和橡胶结构中的一个，导入筒固定在场地围边

上。机器人可以在比赛期间从导入筒中移除棱块，上场队员可以在比赛过程中将赛局导入棱块添

加到导入筒中（详见<SG9>）。每个导入筒最多可装载六个棱块

12

。 

 

 

 

 

 

图 L-1：一个导入筒 

赛局导入物 – 24 个棱块，红蓝联队各 12 个，赛局开始时放置在联队站位区，并且可以在赛局中

被用作赛局导入物。详见<SG9>。 

停泊 – 赛局结束时机器人的状态。详见<SC4>。 

停泊区 – 一个标记赛局开始时棱块位置的场地要素和地垫的封闭部分，在赛局结束时机器人可以

在此停泊。停泊区由红色或蓝色塑料挤压件和黑色塑料连接器组成。每个停泊区宽 18.87 英寸

（479 毫米）x 深 16.86 英寸（428 毫米）。  

 

 

 

 

 

 

图 PZ-1：一个停泊区 

得分 – 棱块的状态。详见<SC2>.  
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<SC2>满足如下所有标准的棱块，视为

14

得分 

a. 棱块接触得分桥透明塑料部分的内侧。 

i. 透明塑料部分的边缘不被视为其内侧。 

b. 棱块不接触与其同色的机器人。 

c. 棱块不接触地垫。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

<SC3> 控制区中，得分的棱块多的那一方联队，被视为控制了控制区 

a. 对于长得分桥而言，得分的棱块完全位于控制区中，则被视为在控制区中得分。 

b. 满足在控制区得分的棱块，首先要满足在得分桥上得分的标准。 

  

  

图 SC2-2：左侧（红色）棱块未接触得分

桥的内侧，不得分；右侧（绿色）棱块接

触得分桥的内侧，并且未接触同色的机器

人，得分有效 

图 SC2-1：这个棱块与地垫接触，不视为

得分    

重要 Q&A 信息： 

2737 – 棱块是否得分的极端案例 

原文链接：https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2737 

https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2737
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图 SC3-1：最左侧红色棱块没有完全位于胶带线标记的控制区内，因此在确定哪个联队控制着得分桥时不

计算。其他三个绿色棱块完全位于胶带线以内，将计入

15

考虑 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 SC3-2：右侧绿色棱块完全位于胶带线以内，得分有效 

 

 

  



https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2672
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2789








https://vrc-kb.recf.org/hc/en-us/articles/9653987780375-Code-of-Conduct
https://vrc-kb.recf.org/hc/en-us/articles/16943747839383-Event-Code-of-Conduct-Process
https://vrc-kb.recf.org/hc/en-us/articles/16943747839383-Event-Code-of-Conduct-Process


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2676
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2871




https://v5rc-kb.recf.org/hc/en-us/articles/9654578622487-Student-Centered-Policy#student-centered-examples-HFfvG


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2677
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2823
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2834
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2843
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2850






https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2733




https://kb.vex.com/hc/en-us/articles/18341400395156-Troubleshooting-the-V5-Brain-White-Screen-Error
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2971


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2961
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2975
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2979


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2694


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2640
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2908


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2776
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2975


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2743
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2744
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2744
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2775
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2827
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2969


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/3000






https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2788
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2798
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2809




https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2645
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2647
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2924
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/3016




https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2949


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2826
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2837
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2845
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2859
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2864
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2923
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2996


https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2751
https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2786
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https://www.robotevents.com/V5RC/2025-2026/QA/2882
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https://www.robotevents.com/VURC/2025-2026/QA/2856






https://www.robotevents.com/VURC/2025-2026/QA/2649
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https://www.robotevents.com/VURC/2025-2026/QA/2777
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