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	競賽細則—附錄一
	競技對戰（手控）賽競賽規則與評分標準

	一. 賽制說明：
	(一) 比賽分組：
	1. 初階組(9-15歲)。
	2. 高階組-(15-19歲)。
	3. 東區賽事不開放「大專院校組」。
	(二) 初賽：依報名隊伍數來決定是以「循環賽」或是「單敗淘汰賽」方式進行。「循環賽」是先把所有隊伍分組，各組先進行循環賽，每組取前2名晉級準決賽。[單敗淘汰賽」則是以抽籤方式決定對戰的兩支隊伍，勝利隊伍晉級下一輪比賽，失敗隊伍即遭淘汰。以此方式進行比賽直到產生前8強晉級準決賽。
	(三) 準決賽：以單敗淘汰賽方式進行。
	(四) 總決賽：將於11 月 21 日於龍華科技大學 進行總決賽。總決賽規則與賽制說明將另外發佈。
	二. 機器人的規定：
	(一) 地面機器人：3台，限定使用 DJI Robomaster S1及 DJI Robomaster EP，可自行改裝。
	(二) 空中機器人：1架，不限定廠牌，起飛重量為200g或以下，可自行改裝。
	三. 場地規格：
	1. 場地大小：如下【圖 1】所示，長 6 公尺 x 寬 5 公尺的封閉四方形。
	【圖 1】比賽場地參考示意圖
	四. 場地道具：
	五. 比賽規則
	(一) 比賽開始前，所有參賽的機器人與控制裝置均須通過檢錄後放置於大會指定區域，輪到下場比賽的隊伍，操控手須在裁判示意下拿取自己的機器人下場比賽。
	(二) 比賽所使用的水彈需自備，以填滿彈匣為準，需在檢錄時完成裝彈，比賽過程中不得再補彈。
	(三) 比賽時間為300秒。
	(四) 比賽開始前，主裁判進入Robomaster S1 App中的「多人競技」，「征服模式」，邀請兩邊的參賽隊伍加入。
	(五) 雙方隊伍操控手在比賽中不能看到場地，必須背對場地透過機器人的攝影機以 FPV 方式來控制機器人。空中機器人也只能透過機器人上的攝影機看到比賽情形，再將情資回報給自己的隊友，做戰術的調整。
	(六) 比賽開始後，雙方參賽隊伍可以透過機器人上的視覺掃描「據點標籤」來佔領據點，也可以掃描已經被佔領的「據點標籤」來拆解據點後再佔領。所有「據點標籤」前方設置有障礙物進行遮蔽，「據點標籤」的掃描面將面向障礙物，只能透過具備夾具的機器人：DJI Robomaster EP工程車或是經過改裝後的 DJI Robomaster S1 進行夾取，將「據點標籤」掃描面轉向機器人，方可進行掃描佔領據點。
	1. 為防止「據點標籤」被「擄走」，「據點標籤」四週會畫出一個區域，把「據點標籤」帶離開此區域的隊伍，扣堡壘血量燈號20個燈。
	2. 當機器人將「據點標籤」弄倒，該隊伍扣堡壘血量燈號20個燈。
	(七) 地面機器人可以互相攻擊對方，機器人的血量會因被攻擊而減少，當血量被攻擊到為 0 時，機器人即失去攻擊能力，必須趕快去找復活點或已方佔領的據點掃描。
	(八) 地面機器人可對空中機器人進行攻擊，當空中機器人被擊落或失誤掉落後，有一次重新起飛的機會，操作手可以在不影響場中比賽時，經裁判同意入場取回空中機器人，再從起飛區重新起飛，或無人機具有「反烏龜」模式，則可以直接操作反身逕行起飛，不需回到起飛區，但也是以一次為限。空中機器人掉落第二次即判定出局。
	(九) 機器人在比賽中嚴禁故意衝撞對方機體，除不可歸責原因外，對明顯故意撞擊行為，裁判可鳴笛紅牌警告扣堡壘血量燈號10燈，失誤撞擊可鳴笛黃牌警告扣堡壘血量燈號2燈。撞擊警告由裁判主動發出，領隊可於賽後5分鐘內提出爭議挑戰，由裁判長主持檢視錄影確認或修正判決。
	(十) 參賽選手可以自行撰寫「自定義技能」程式，在駕駛機器人的畫面中，點擊「自定義技能」按鈕觸發程式，例如以Z字形方式快速閃躲，避開敵方攻擊。
	六. 獲勝條件：
	(一) 將敵方堡壘的血量打擊到 0，優先獲勝，每一有效擊打扣 1 個血量燈號。
	(二) 掃描據點標籤來佔領據點，先將所有據點佔領之隊伍獲勝。
	(三) 沒有夾具工程機器人的參賽隊伍，請將此項設定為次要優先的獲勝目標，或是等到對手把 「據點標籤」轉向後，再進行反佔領。
	(四) 比賽時間結束時，雙方堡壘都未被攻克(血量燈號未歸 0)，據點也沒有被任一方完全佔領，則以Robomaster S1 App 征服模式中的分數來判定勝負。
	七. 注意事項：
	(一) 比賽前一天(10/30)下午13:00~16:00開放場地參觀，但不開放練習。
	(二) 練習時間及競賽時間，除評審、工作人員及選手外，其餘人員不得進入競賽場地。
	(三) 練習時間及競賽時間，選手不得以任何形式與外界進行聯繫，選手有任何疑義請逕洽工作人員。
	(四) 有違以上規範，情形嚴重者，大會有權終止違規者參賽權。
	八. 晉級準決賽的條件
	每個組別經過對戰淘汰賽後，取8名優勝隊伍進行準決賽。
	九. 晉級總決賽的條件
	準決賽每個組別取前二名進入總決賽。北區、中區、南區、東區賽場總共有二十四支隊伍晉級總決賽。
	十. 獎勵
	獲得排列名次及佳作的隊伍，依本大賽辦法發給指導老師及選手獎狀。
	競賽細則—附錄二
	單機闖關計時賽競賽規則與評分標準

	一. 參賽隊伍：國高中，需由1位教師及1~2位學生共同組隊。
	二. S1規格：原廠沒有任何改裝之S1
	三. 場地規格：
	(一) 場地大小：長寬為5m x 6m的四方形。
	(二) 循線賽道：以寬為 2cm 的紅色線為主。
	(三) S形獨木橋：高度10cm，寬度34cm，長度3m。
	(四) 九宮格：每個格子長寬為 30cm x 30cm，內置視覺標籤及感應器，標籤被水彈打擊時，感應器會依攻擊力道的多寡決定標籤是否要倒下。
	(五) 出題機：比賽前由各隊推派一代表抽籤或由自動出題機隨機產生，三組數字，再將數字掛在(或顯示在)出題機上，讓Ｓ1去識別後，再射擊九宮格內，相同的數字。
	(六) 移動標靶：是一個會左右來回定速移動之標靶，S1必須同時以彈道燈照射及發射水彈打擊來觸發感測器，讓標靶倒下。
	四. 競賽規則：
	(一) 選手將所寫的程式設定為「自主程式」，比賽哨聲響起後，按壓「自主程式」觸發按鈕，執行自主程式。
	(二) 或是進入Robomaster S1 App中的「實驗室」「我的程式」，再點選程式執行。
	(三) 競賽時間為300秒，以完成整個賽道所花時間最少者獲勝。
	(四) 進入九宮格打擊場要先讓S1去辨識「出題機」上的3個數字題目。再面向九宮格射擊打倒跟出題機一樣的數字標籤，如果失誤擊倒其它非出題機上的數字，每一個誤擊要罰加秒數2秒。若是少打倒一個數字標籤，也要加罰2秒。
	(五) S形獨木橋是一個具有高度的S形賽道，若車子掉落橋下則需重新移往橋頭再走一次，可嘗試2次，若2次無法通過，則加時5秒往下一關前進。
	(六) 移動標靶，是一個會在80cm之間左右移動的標靶，考驗選手對S1瞄準標靶的控制能力。未能完成此關卡，加時 5 秒。
	(七) 固定立牌，未能完成此關卡，加時 5 秒。
	(八) 虛線、叉路及斷線區域用以干擾S1進行。
	五. 評分標準：
	(一) 300秒內完賽所花時間最少者獲勝。
	(二) 若300秒內未有完賽者，以完成關卡最多且被扣分最少者獲勝。
	(三) 競賽機器人如果偏離「路線」一個車身的距離且車子無法回到路線上，裁判可依現場狀況，判定是否失格中止比賽。成績以中止比賽的地方計算得分數。
	六. 場地示意圖：
	七. 注意事項：
	(一) 比賽前一天(10/30)下午13:00~16:00開放場地參觀，但不開放練習。
	(二) 練習時間及競賽時間，除評審、工作人員及選手外，其餘人員不得進入競賽場地。
	(三) 練習時間及競賽時間，選手不得以任何形式與外界進行聯繫，選手有任何疑義請逕洽工作人員。
	(四) 有違以上規範，情形嚴重者，大會有權終止違規者參賽權。
	競賽細則—附錄三
	無人機遙控障礙賽

	一. 參賽隊伍：分國小組及國高中組
	二. 飛行器規格規定：
	(一) 飛行器須由參賽學生自備。
	(二) 飛行器須有保護螺旋槳的支架，禁止使用金屬螺旋槳。
	(三) 飛行器軸數不限制，軸距限制 250mm 以下。
	(四) 飛行器總重量為 200g 或以下(不包括遙控器)。
	(五) 飛行器以無線通訊，人手控制方式操作，不限第一或第三人稱方式操作。
	三. 比賽競賽方式
	(一) 場地規格
	1. 賽道：PVC管(3-4 分)搭配管材連接件(PVC 或 3D 列印件)搭建而成。
	2. 類型(參考賽道示意圖：https://www.tinkercad.com/things/jH9SkLhP38M
	〈作者：呂奎漢老師〉 )
	(二) 競賽規則
	1. 檢錄：每輪 10 隊選手檢錄。檢錄時做身分與飛行器查驗，飛行器與備用機檢錄通過後，關機後併同電池放置於檢錄桌，測試或準備時間才能拿取。比賽時間結束後放回，每輪競賽結束後取回。檢錄通過之飛行器才能使用，主用機、備用機皆無法通過，視為棄權。
	2. 使用 WiFi 通訊之飛行器須清除自訂名稱，並於報到時登記飛機序號(包含備用機)
	3. 選手檢錄時，現場持飛行器拍照留存，確認後進入預備區待命。無法確認者由指導老師現場切結後，先予參賽，該輪結束後由選手組進行相關查證手續與後續處理。
	4. 賽前練習：正式比賽前，每隊有 4 分鐘試飛、量測時間。在練習時間內可連續試飛。練習順序以各隊網路報名的先後順序進行。
	5. 預備：每位選手比賽開始前有 60 秒「準備時間」，參賽選手必須在規定時間內，將飛行器啟動並停放在起點等候起飛。採用第一人稱者須使用裁判指定頻道，啟用 WiFi 視訊圖傳須於報名時完成登記，並聽候裁判指示啟用與停止。「準備時間」結束後，尚未完成動作者，使用之額外時間，將於「飛行時間」扣除。
	6. 每位參賽選手「飛行時間」為 240 秒。
	7. 比賽中，若飛行器墜地或故障，選手或助手可前往進行調整，且於未通過之障礙物前重新飛行，方能繼續比賽。
	8. 每隊可準備 1 台備用機，飛行中出現故障導致無法飛行時，可於故障點進行不停錶替換，飛行器更換僅限 1 次。
	(三) 評分辦法
	1. 每通過一個障礙物可獲得 1 分，未通過障礙物者不計分，同一障礙物每圈僅計分一次。
	2. 穿越繞桿及繞旗時，高度可超過障礙物，但無人機俯視投影須繞過障礙物。
	3. 比賽中，選手應操作飛行器按規定路線穿越賽道障礙，如有失誤漏過，須重新返回漏過關卡，否則比賽成績以失誤前成績計算。
	4. 無人機穿越障礙物有爭議時，由裁判認定是否成功。
	5. 依據比賽成績排序，國小、國中、高中職各選出前 4 到 6 隊(依報名隊伍數)。
	6. 成績相同時，各兩隊參賽選手須進行一圈計時賽。
	(四) 比賽場地
	1. 預計使用 1 個半場籃球場，每個半場放置兩個賽場供各學程競賽使用。
	2. 賽事進行時，賽場禁止使用 WiFi。啟用 WiFi 基地台視為故意干擾行為，若可關聯於選手成績時，將取消該隊參賽資格。
	(五) 注意事項
	1. 比賽前一天(10/30)下午13:00~16:00開放場地參觀，但不開放練習。
	競賽細則—附錄四
	無人機編程障礙賽

	一. 賽制說明
	(一) 比賽分組：
	1. 初階組--國民小學組。
	2. 初階組--國民中學組。
	3. 高階組--高中高職及大專院校。
	(二) 初賽：將於 11 月 01 日上午 08:20~09:00報到，10:10~10:20 檢錄，10:20~12:00進行初賽，各組別取前五名進入準決賽。
	(三) 準決賽：將於 11 月 01 日下午 13:30~13:40 檢錄，13:40~14:30 進行準決賽，各組別取前二名進入總決賽。
	(四) 總決賽：將於 11 月 21 日於龍華科技大學進行總決賽。總決賽規則與賽制說明將於 11 月 10 日發佈。
	二. 無人機的規定：
	(一) 無人機須由參賽學生自備。
	(二) 無人機須有保護螺旋槳的支架，禁止使用金屬螺旋槳。
	(三) 無人機起飛重量為 200g 或以下。
	(四) 無人機必須以自主飛行方式穿越障礙，不得使用遙控方式。
	(五) 無人機限定使用 TELLO、TELLO EDU、Parrot
	(六) 無人機比賽所使用 App：wikidueApp 或 TELLO EDU App，請上 App Store 或 Google Play 商店進行下載，關鍵字請輸入「wikidue」或「TELLO EDU」即可，或掃描下方 QR Code 下載。
	(七)
	三. 初賽競賽方式
	(一) 場地規格
	1. 賽道：PVC管(3-4 分)搭配管材連接件(PVC 或 3D 列印件)搭建而成。
	2. 類型(參考賽道示意圖：https://www.tinkercad.com/things/jH9SkLhP38M〈作者：呂奎漢老師〉 )
	3.
	(二) 初賽規則
	1. 檢錄：每輪 10 隊選手檢錄。檢錄時做身分與飛行器查驗，飛行器與備用機檢錄通過後，關機後併同電池放置於檢錄桌，測試或準備時間才能拿取。比賽時間結束後放回，每輪競賽結束後取回。檢錄通過之飛行器才能使用，主用機、備用機皆無法通過，視為棄權。
	2. 使用 WiFi 通訊之飛行器須清除自訂名稱，並於報到時登記飛機序號(包含備用機)
	3. 選手檢錄時，現場持飛行器拍照留存，確認後進入預備區待命。無法確認者由指導老師現場切結後，先予參賽，該輪結束後由選手組進行相關查證手續與後續處理。
	4. 賽前練習：正式比賽前，每隊有 4 分鐘試飛、量測時間。在練習時間內可連續試飛。練習順序以各隊網路報名的先後順序進行。
	5. 預備：每位選手比賽開始前有 60 秒「準備時間」，參賽選手必須在規定時間內，將飛行器啟動並停放在起點等候起飛。採用第一人稱者須使用裁判指定頻道，啟用 WiFi 視訊圖傳須於報名時完成登記，並聽候裁判指示啟用與停止。「準備時間」結束後，尚未完成動作者，使用之額外時間，將於「飛行時間」扣除。
	6. 每位參賽選手「飛行時間」為 240 秒，選手可在時間內連續闖關。
	7. 比賽中，若飛行器墜地或故障，選手或助手可前往進行調整，且於未通過之障礙物前重新飛行，方能繼續比賽。
	8. 每隊可準備 1 台備用機，飛行中出現故障導致無法飛行時，可於故障點進行不停錶替換，飛行器更換僅限 1 次。
	(三) 初賽評分辦法
	1. 每通過一個障礙物可獲得 1 分，未通過障礙物者不計分，同一障礙物每圈僅計分一次。
	2. 穿越繞桿及繞旗時，高度可超過障礙物，但無人機俯視投影須繞過障礙物。
	3. 比賽中，選手應操作飛行器按規定路線穿越賽道障礙，如有失誤漏過，須重新返回漏過關卡，否則比賽成績以失誤前成績計算。
	4. 無人機穿越障礙物有爭議時，由裁判認定是否成功。
	5. 成績相同時，各兩隊參賽選手須進行一圈計時賽。
	(四) 晉級準決賽的條件
	1. 初階、高階及大專院校組，每個組別取前五名進入準決賽，共有十五支隊伍晉級。
	2. 除了上述的十五支隊伍外，參加六月份的『亞洲智慧機器人大賽-ONLINE，wikidueApp 無人機線上虛擬關卡挑戰賽』各組競賽積分前10名的選手，不需參加初賽，直接報名進入各賽區準決賽。
	四. 準決賽競賽方式
	(一) 準決賽場地規格
	1. 比賽場地：準決賽比賽場地共有 15 隊參賽隊伍。
	2. 準決賽賽道：如下圖2所示，使用緯育 wikidue 飛行賽道進階版，即基礎版賽道再加上 45cm 小穿越環、樹狀穿越環、貼地隧道。
	(二) 準決賽競賽規則
	1. 檢錄：確認選手身分並進行機器查驗：比賽用無人機一台、備用機一台、挑戰卡數張。
	2. 當比賽用無人機、備用機皆無法通過檢錄時，該隊則視為棄權，不得有議。
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