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——“拥抱 GPT”竞赛规则

1 主题简介

ChatGPT（全名：Chat Generative Pre-trained Transformer），是 OpenAI 研发的

一款聊天机器人程序 ，于 2022 年 11 月 30 日发布 。ChatGPT 是人工智能技术驱动的自

然语言处理工具，它能够基于在预训练阶段所见的模式和统计规律，来生成回答，还能根据

聊天的上下文进行互动，真正像人类一样来聊天交流，甚至能完成撰写邮件、视频脚本、文

案、翻译、代码，写论文 等任务。

随着人工智能技术的不断发展，ChatGPT 将继续完善和扩展其功能。未来，ChatGPT

会加入更多自然语言处理技术，如情感分析、主题提取和文本分类等，以满足不同领域和场

景的需求。此外，ChatGPT 还将探索与语音识别、机器视觉等技术的结合，为用户提供更

加智能化、多元化的写作支持。ChatGPT 作为一款智能写作辅助工具，已经在众多领域取

得了显著成果。随着技术的进步和市场的需求，ChatGPT 将继续创新和发展，为用户提供

更加便捷、高效和智能的写作支持。在未来的智能信息时代，ChatGPT 有望成为不可或缺

的重要角色，推动人类社会的进步和发展。

2 比赛场地与环境

2.1 图 1 是立体竞赛场地示意图

https://baike.baidu.com/item/OpenAI/19758408?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E8%81%8A%E5%A4%A9%E6%9C%BA%E5%99%A8%E4%BA%BA/1052902?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E4%BA%BA%E5%B7%A5%E6%99%BA%E8%83%BD/9180?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E8%87%AA%E7%84%B6%E8%AF%AD%E8%A8%80%E5%A4%84%E7%90%86/365730?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E8%87%AA%E7%84%B6%E8%AF%AD%E8%A8%80%E5%A4%84%E7%90%86/365730?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E4%B8%8A%E4%B8%8B%E6%96%87/2884376?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E9%82%AE%E4%BB%B6/3110293?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E8%84%9A%E6%9C%AC/399?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E6%96%87%E6%A1%88/92610?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E6%96%87%E6%A1%88/92610?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E7%BF%BB%E8%AF%91/32864?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E4%BB%A3%E7%A0%81/86048?fromModule=lemma_inlink
https://baike.baidu.com/item/%E8%AE%BA%E6%96%87/149478?fromModule=lemma_inlink
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图 1

2.3 赛场规格与要求

2.3.1 单个竞赛场地分上下两层，呈台阶状（见图 1），两层的垂直高差为 80mm。

每层长 2000mm、宽 1000mm。上层场地是用 18mm 厚的细木工板制成的高 80mm、长

2000mm、宽 1000mm 的平台；下层场地可以直接利用竞赛区地面。

2.3.1 上、下层场地各铺一张印有图案的场地膜，上面标有任务模型摆放的位置。有些

任务模型是用子母扣固定在场地膜上的。任务模型的位置不是绝对的，模型的位置、方向可

以变化。竞赛时用的模型布置图由裁判在竞赛现场公布。竞赛场地一经公布，在该组别的整

个竞赛过程中不再改变。

2.3.1 下层场地上有一个长 300mm、宽 300mm 的主基地；上层场地上有一个长

300mm、宽 300mm 的辅基地，（见图 2）。基地是机器人准备、出发及更换机构的地方。

参赛队员可以用手接触基地中的机器人和任务模型。其中，预设任务中的机器人只能从主基

地出发，附加任务中完成上层任务的机器人可以从主基地或辅基地出发。

2.3.1 在完成预设任务时，只能在本方场地内活动；

2.3.1 竞赛场地长、宽尺寸的允许误差是±5mm。参赛队在设计机器人时必须充分考虑

此误差带来的影响。

2.3.1 竞赛场地会尽可能平整，但接缝处可能会存在不大于 2mm 的高低差和不大于

2mm 的间隙。
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3、竞赛器材

3.1、参赛前，所有机器人必须通过检查。为增进竞赛的公平性、公正性、创新性、多

样性、挑战性、趣味性，选择符合相关要求的机器人套装。

3.2、每支参赛队可以 2-3 人组队携带 2-3 台机器人（比赛场地内只允许 2 台机器人

同时比赛，第 3 台机器人只可用于备用更换有故障的机器人）用于本届竞赛。机器人可以

同时完成上下层任务。

3.3、每次从基地出发前，机器人的垂直投影不得超出基地范围（30cm×30cm），高

度不得超过 30cm；离开基地后，机器人的机构才可以自行伸展；只有当机器人完全离开

基地后，才可以去完成各种任务。如果机器人在基地内伸展，则判罚重启。

3.4、在不影响正常竞赛和公平竞争的基础上，各参赛队可对机器人可进行个性化装饰，

以增强表现力和辨识性。

3.5、当电机用于驱动轮时，只允许单个电机独立驱动单个着地的轮子。每台机器人只

允许使用 4 个电机和 1 个舵机。在竞赛过程中，参赛选手可以为两台机器人准备 1 个备用

电机或舵机，但比赛过程中每台机器人上使用的舵机数量和电机数量之和不得超过 5 个。

3.6、每台机器人允许使用的传感器种类和数量不限，安装位置和测量精度不限，但不

得使用多个相同或者不同传感器做成的集成传感器（集成传感器不是指某一种，而是说传感

器的类型是集成到一起的）。禁止使用无线遥控手柄。

3.7、每台机器人必须自带独立电源（电池种类不限，但必须符合安全使用标准），不

得连接外部电源，自带电源的电压不得高于 9V。

3.8、不允许使用有可能造成人身伤害或损坏竞赛场地的危险元件。

3.9、机器人必须使用塑料材质的拼插式结构，不得使用橡皮筋、螺钉、铆钉、胶水、

3D 打印件等辅助连接或紧固材料。
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4、竞赛任务与得分

本届共有 14 个预设任务（包含出发与返回）和 2 个现场任务。预设任务的内容在本

规则中公布，但其模型位置、方向是可以变化的，由裁判在竞赛现场公布。参赛队员应根据

公布的内容在现场搭建机器人模型并编写控制程序。

预设任务：

4.1 出发（共 30 分）

4.1.1 参赛队的所有机器人都必须从下层主基地出发，否则不得进行上层场地执行任务。如

果参赛队有两台机器人，可以一台机器人运载另一台机器人到二层基地。

4.1.2 要一台机器人进入二层场地，且其正投影完全在二层场地内， 可得 30 分。第二台

机器人进入二层场地，不再加分。

4.1.3 竞赛过程中，下层、上层基地中的机器人及机器人带回基地的比赛物品可以互相交换

或单向传递；传递或交换比赛物品、机器人不可将其掉落在比赛场地上，否则掉落的物品或

机器人由裁判取走并保存至本轮比赛结束。

4.2 深度学习（共 40 分）

4.2.1 深度学习的初始位置位于 1-10，位置是可变的，方向是固定的，红色箭头为模型的

正面朝向，样本和磁铁处于分离状态，如图 4-2-1 所示。

4.2.2 机器人可以拨动样本使其和磁铁吸附为完成状态，得 40 分，如图 4-2-2 所示。

样本

模板 磁铁
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图 4-2-1 初始状态 4-2-2 完成状态

4.3 GPT 建模 （共 120 分）

4.3.1 GPT 建模的初始位置位于 A、B、G、H，位置是可变的，方向是固定的，红色箭头为

模型的正面朝向，模型在轨道上，推杆在限位处。如图 1-3-1 所示；

4.3.2 上方机器人必须推动推杆使模型经过轨道传输至下方放置架上，为完成状态一 30 分/

个，如图 4-3-2 所示。

4.3.2 下方机器人把模型带回基地为完成状态二 30 分/个，如图 4-3-3 所示。

图 4-3-1: 初始状态 图 4-3-2：完成状态一

图 4-3-3: 完成状态二

模型
推杆

放置架

限位
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4.4 导入模型（共 60 分）

4.4.1 导入模型的初始位置为可变位置 1-5，方向是固定的，位置是可变的，红色箭头为模

型的正面朝向，如图 4-4-1 所示；

4.4.2 机器人把从”GPT 建模”任务带回的模型吸附到磁铁上，并保持到本场竞赛结束为完

场状态，得 30 分/个。如图 4-4-2 所示。

4.4.3 此任务和”GPT 建模”任务为联动任务，不能单独完成。

图 4-4-1: 初始状态 图 4-4-2：完成状态

4.5 扫描二维码（共 70 分）

4.5.1 扫描二维码的初始位置位为 1-10， 方向和位置都是可变的，红色箭头为模型的正面朝向。

样本位于平台上。

4.5.2 机器人通过拨动平台上的样本落入识别框内为完成状态一，得 30 分。

机器人通过识别上方二维码信息显示在控制器上为完成状态二，加计 40 如图图 4-5-2 所示。

磁铁
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图 4-5-1: 初始状态 图 4-5-2: 完成状态

4.6 知识百科（共 40 分）★★★★

4.6.1 知识百科模型的初始位置为 1-10，此任务的位置需和“扫描二维码”任务处在同一层，

红色箭头为模型的正面朝向，方向是固定的，位置是可变的，转柄处于水平状态，指针指向空白

图像，如图 4-6-1 所示。

4.6.2 该任务为关联任务，不能单独完成，机器人必须完成通过“扫描二维码”任务得到的信息，

转动转柄使转盘上的图像对齐指针，有重合即为完成状态，得 40 分，如图 4-6-2 所示。例：机

器人在“扫描二维码”任务中识别到的是大象信息则在该任务指针应指向大象图案。以此对应。

4.6.3 机器人完成本任务和“扫描二维码”任务的中途不能回基地。

图 4-6-1：初始状态 图 4-6-2：完成状态

样本

识别框

平台

转盘

图像

转柄

指针
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4.7 数据安全（共 60 分）

4.7.1 数据安全模型的初始位置位为 1-10。位置是可变的，是方向固定的；红色箭头为模型的

正面朝向，病毒为在数据框内，磁铁为吸附状态，如图 4-7-1 所示。

4.7.2 机器人可以拨动磁铁，使其断开为完成状态一得 30 分；推动数据框使病毒掉落到下方隔

离区内为完成状态二加计 30 分。如图 4-4-2 所示。

图 4-7-1 初始状态 图 4-7-2 完成状态

4.8 高级对话（80）

4.8.1 高级对话模型的初始位置为可变位置 A、B、G、H，红色箭头为模型的正面朝向，方向是

固定的，位置是可变的，如图 4-8-1 所示；

4.8.2 模型顶部装载一个贴有机器人主题的二维码立方体，上层机器人通过拨动拨杆使立方体掉

落在收纳框内为任务完成状态一，得 20 分，如图 4-8-2 所示。

4.8.3 下层机器人扫描立方体顶部的二维码信息并显示在机器人的屏幕上，扫描后显示的信息和

立方体顶部的二维码一致时为任务完成状态二，加计 30 分。

4.8.4 获取信息后机器人回答问题为完成状态三，加计 30 分。（不少于 20 个字）

4.8.5 此任务必须上下两个机器人同时从基地出发，完成状态二和完成状态三不允许重启，否则

完成状态二和完成状态三不得分。

数据框

病毒

隔离区

磁铁
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图 4-8-1：初始状态 图 4-8-2：完成状态

4.9 AI 绘图（共 40 分）

4.9.1 AI 绘图模型的初始位置为 1-10，位置是可变的，是方向固定的；红色箭头为模型的正面

朝向，模型上方是需求对话框贴纸，下方为活动对话框为思考中贴纸，转柄处于水平状态。如图

4-9-1 所示。

4.9.2 机器人需转动转炳使下方对话框旋转至带图片的一面为完成状态，得 40 分，如图 4-9-2

所示。图片的贴纸见附录二。

图 4-9-1 初始状态 图 4-9-2 完成状态

4.10 信息扫描（40 分）

4.10.1 信息扫描的初始位置为二层位置 E，方向和位置都是固定的。红色箭头为模型的正面朝

向。模型下方有个磁敏传感器，指针处于停止状态

二维码

需求对话框

对话框

转炳

绘图需求
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4.10.2 机器人通过利用磁场，使指针转动起来对信息盘进行扫描 扫描至少 3 圈为完成状态一得

40 分。

图 4-10-1 初始状态

4.11 训练大模型（30 分）

4.11.1 训练大模型的初始位置为一层位置 D，方向和位置都是固定的。红色箭头为模型的正面

朝向。模型上方有个按钮传感器和指示灯图 4-11-1 所示

4.11.2 机器人通过触碰按钮使指示灯闪烁三次为完成状态，得 30 分。如图 4-11-2 所示。

图 4-12-1 初始状态

模型库

按钮

指示灯

指针

磁敏

信息盘
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4.12 排查警报（共 60 分）

4.12.1 排查警报的初始位置为一层位置 C，方向和位置都是固定的，红色箭头为模型的正面

朝向，模型上面有灰度传感器 指示灯 按钮传感器。转炳处于水平状态，触发器和灰度传感

器处于分离状态，传感器阈值见程序。如图 4-12-1 所示。

4.12.2 下层机器人需转动转炳使触发器接触灰度传感器，指示灯闪烁并发出预警声，为完

成状态一得 30 分，如图 4-12-2 所示。

4.12.3 上层机器人需触碰按钮传感器，指示灯停止闪烁，预警声消除，下层机器人再次转

动转炳使触发器脱离传感器为完成状态二得 30 分，如图 4-12-2 所示。

图 4-12-1 初始状态 图 4-12-2 完成状态

4.13 清除变异（共 50 分）

4.13.1 清除变异的初始位置为位置 E，方向和位置都是固定的，红色箭头为模型的正面朝

向，模型上面有个红外传感器一个电机。如图 4-13-1 所示。

4.13.2 上层机器人推动变异模型使其入侵至服务器内。为完成状态一得 30 分

4.13.3 下层机器人靠近传感器触发清除模式，电机旋转把变异模型清理出去使其完全脱离

模型为完成状态二得 20 分，如图 4-13-12 所示。

按钮

指示灯

转炳

灰度传感器

触发器
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图 1-13-1：初始状态 图 1-13-2：完成状态一

图 4-13-2：完成状态二

4.14 返回（共 20 分）

4.14.1 比赛结束前，机器人在最后一次完成任务后自主回到基地，每台机器人可得 10 分。

4.14.2 机器人的任一驱动轮与场地的接触点在基地内即可得分。

4.14.3 每一轮比赛只记一次。

4.2 附加任务

4.2.1 附加任务一（100 分）

变异模型

红外
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竞赛开始前，附加任务和预设任务同时摆放在场地上，模型的方向和位置与预设任务同时公

布。

4.2.2 附加任务二（100 分）

竞赛开始前，附加任务和预设任务同时摆放在场地上，模型的方向和位置与预设任务同时公

布。

5 竞赛时长

5.1、按小学、中学分组进行。

5.2、竞赛分为 2 轮，每轮都包含预设任务和附加任务，现场编程调试时间各组别均为 90

分钟，预设任务和附加任务每轮 180 秒。

5.3、所有场次的竞赛结束以后，以每支参赛队 2 轮得分之和作为该队的总成绩，最后按总

成绩对参赛队进行排名。

6 机器人搭建与编程

6.1 参赛选手经检录后方能进入准备区。裁判员有权对参赛选手携带的器材进行检查。参赛

选手可携带已搭建的机器人进入准备区，但不得携带组委会明令禁止使用的通信器材进场。

6.2 参赛选手应自带便携式计算机、维修工具、替换器件、备用品等。参赛选手在准备区不

得上网下载任何程序，不得使用照相机等设备拍摄比赛场地，不得以任何方式与教练员或家

长联系。

6.3 参赛选手搭建机器人与编程只能在准备区进行，调试时可使用准备区中的练习台，在裁

判员的同意下也可使用竞赛区中空闲的赛台。
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6.4 赛场采用常规照明，参赛选手可以标定传感器，但是大赛组委会不保证现场光照绝对不

变。随着竞赛的进行，现场的照明情况可能发生变化，对这些变化，参赛选手应自行适应。

6.5 进入赛场后，参赛选手必须有秩序、有条理地调试机器人及作好各项准备，不得通过任

何方式接受教练的指导。不遵守秩序的参赛选手可能受到警告或被取消参赛资格。准备时间

结束前， 各参赛队应把机器人排列在准备区的指定位置，然后封场。

7 赛前准备

7.1 准备上场时，参赛选手领取自己的机器人，在志愿者带领下进入竞赛区。在规定时间内

未到场的参赛队将被视为弃权。

7.2 上场的 2 名参赛选手应站立在基地附近。

7.3 参赛选手将自己的机器人放入一层基地。机器人的任何部分及其在地面的正投影不能超

出基地范围。

7.4 到场的参赛选手应在 2 分钟内做好机器人启动前的准备工作。完成准备工作后，参赛

选手应向裁判员示意。

7.5 启动

7.5.1 裁判员确认参赛队已做好准备以后，将发出“3、2、1，开始” 的倒计时启动口令。

随着倒计时开始，参赛选手可以用一只手慢慢靠近机器人，听到“开始”命令的第一个字起，

选手可以触碰按钮或者 给传感器一个信号去启动机器人。

7.5.2 在裁判员发出“开始”命令前启动机器人将被视为“误启动”并受到警告或处罚（记

一次重启）。

7.5.3 机器人一旦启动，就只能受机器人自带的程序控制。参赛选手一般不得接触机器人（重

启的情况除外）。
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7.5.4 启动后的机器人不得故意分离出部件或把机械零件掉在场上。偶然脱落的机器人零部

件，由裁判员随时清出场地。为了竞争得利而分离部件属于犯规行为，机器人利用分离部件

得分无效。分离部件是指在某一时刻机器人自带的零部件与机器人主体不再保持任何连接关

系。

7.5.5 启动后的机器人如因速度过快或程序错误将所携带的物品抛出场地，该物品不得再回

到场上。

7.5.6 预设任务参赛队的机器人不能以任何方式干扰对方机器人、场地、策略。机器人一旦

进入对方场地（垂直投影部分），裁判需将机器人拿起交回到参赛选手手中，并记一次重启。

如果某参赛队的机器人因 非法意外动作使对方的任务失败，仍然要给对方记分；如果某参

赛队 的机器人因非法意外动作造成对方需要重启的，被干扰方则不记重启，但计时不停止；

如果某参赛队的机器人因非法意外动作使对方的任务 失败或需要重启的，干扰方则记一次

重启。

7.6 重启

7.6.1 机器人在运行中如果出现故障或未完成某项任务，参赛选手可以用手将机器人拿回对

应基地（如：机器人在二层出现故障，则需回到二层基地）重启，并记录一次“重启”。重

试前机器人已完成的任务 得分有效，但机器人当时携带的得分模型失效并由裁判代为保管

至本轮竞赛结束。

7.6.2 机器人自主运行奖励：在整个比赛过程中，0 次重启，奖励 40 分；1 次重启，奖

励 30 分；2 次重启，奖励 20 分；3 次重启，奖励 10 分；4 次及以上重启，不予奖励。

7.6.3 每场比赛机器人的重启次数不限，但加分奖励依照 4.2 执行。

7.6.4 重启期间计时不停止，也不重新开始计时。

7.6.5 机器人自主返回基地
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7.6.6 机器人可以多次自主往返基地，不是重启。

7.6.7 机器人自主返回基地的标准是机器人的任一驱动轮与场地的接触点在基地范围内，参

赛选手可以接触已经返回基地的机器人。

7.6.8 机器人自主返回基地后，参赛选手可以对机器人的结构进行更改或维修。

8 比赛结束

8.1 比赛过程计时不停止，直到比赛时间到。

8.2 参赛选手在完成一些任务后如不准备继续竞赛或完成所有任务后， 应向裁判员示意，

裁判员据此停止计时，作为单轮用时予以记录，结 束比赛；否则，等待裁判员的终场哨音。

8.3 裁判员吹响终场哨音后，参赛选手应立即关断机器人的电源，不得再与场上的机器人或

任何物品接触。

8.4 裁判员填写记分表或以手持式平板计算机记分。裁判员有义务将记分结果告知参赛选

手。参赛选手有权利纠正裁判员记分操作中可能的错误，并应确认已经知晓自己的得分。如

有争议应提请裁判长仲裁。5、 参赛选手将场地恢复到启动前状态，并立即将自己的机器

人搬回准备区。

8.5 本规则是实施裁判工作的依据，在竞赛过程中裁判（评委）有最终裁定权。凡是规则中

没有说明的事项由裁判组决定。

9 不予评奖

9.1、参赛团队迟到 5 分钟以上。

9.2、参赛选手蓄意损坏比赛场地。

9.3、参赛选手不听从裁判（评委）的指示。

9.4、参赛团队选手未全部到场比赛。



WER2024 赛季积木教育机器人工程创新赛规则

9.5、参赛选手比赛成绩为零分。

9.6、参赛选手被投诉且成立。

10 评分标准

参赛队的 2 轮任务得分总合计为该队伍最终成绩，每个组别按照最终成绩进行降序名，如

同分按如下规定排名：

2 轮总成绩之和高的排名在前；

2 轮总成绩用时少的排名在前；

2 轮重启次数少的排名在前；



WER2024 赛季积木教育机器人工程创新赛规则

附录 1 计分表

WER2024 赛季积木教育机器人工程创新赛计分表

队名 第 轮

队伍编号 座位号 组别

关于取消比赛资格的记录：

裁判员：＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿ 记分员：＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿

参赛队员：＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿

事项 分值 数量 得分

出发 一台机器人进入二层场地 30 分

深度学习 样本使其和磁铁吸附 40 分

GPT 建模
模型经过轨道传输至下方放置架上 30 分/个

把带有模型的放置架带回基地 30 分/个

导入模型 模型吸附到磁铁上 30 分/个

扫描二维码
样本落入识别框内 30 分

二维码信息显示在控制器上 40 分

知识百科 符合二维码信息的图像对齐指针 40 分

数据安全
磁铁断开 30 分

病毒掉落到下方隔离区内 30 分

高级对话

立方体掉落在收纳框内 20 分

二维码信息显示在机器人的屏幕上 30 分

机器人回答问题 30 分

AI 绘图 对话框旋转至带图片的一面 40 分

信息扫描 指针转动起来对信息盘进行扫描 40 分

训练大模型 指示灯闪烁三次 30 分

排查警报
指示灯闪烁并发出预警声 30 分

指示灯停止闪烁，预警声消 30 分

清除变异
变异模型入侵至服务器内 30 分

变异模型清理出去使其完全脱离任务模型 20 分

返回 机器人自主回到基地且静止不动 10 分/台

现场任务一 现场公布 100 分

现场任务二 现场公布 100 分

自主运行奖励 40-（重启次数）*10，最少为 0

总分

单轮用时
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裁判长：＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿ 数据录入：＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿＿

附录 2 图像二维码贴图

扫描二维码任务贴图

知识百科贴图



WER2024 赛季积木教育机器人工程创新赛规则

快问快答二维码贴纸

AI 绘图贴图
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训练大模型贴纸

训练大模型图像贴纸
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