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中学生机器人足球活动策略探索（上）

文 _ 王希馗  余  强 / 重庆市 29 中 

机器人足球比赛是全国中小学生机器人大赛中的一个

项目，目前主要有科协机器人足球比赛和电教馆机器人足

球比赛。机器人足球作为多种高新技术集成的产物 , 一方

面可为开展诸如多智能体系统协调与合作问题研究提供一

个较理想的实验平台，另一方面因其对抗性和博弈性，已

成为一种新型、高趣味性、高智力比赛项目。足球机器人

处于一个实时性很强的动态环境中，为了出色地完成比赛

任务，不仅要求机器人具有良好的动力学特性，还要求机

器人具有和人类球员一样的盘球和踢球等能力。在此，我

们对如何开展足球机器人活动作一个初步探索。

赛前选拔与前期训练

在足球比赛中参赛队员的自身素质非常重要，主要包

括前期准备过程中的动手能力和编程能力以及比赛过程中

参赛队员的心理素质和临场应变能力，这些直接决定了比

赛能不能取得较好的成绩，因此一定要选好参赛队员。在

选择人员时要注意这几个原则。第一，一定要选择对该项

目有浓厚兴趣的学生。第二，一定要选择理科成绩特别是

数学和物理成绩比较好的学生（机器人准备过程中需要大

量编写和更改程序）。第三，一定要是喜欢动手、善于与

人协作和沟通并且喜欢计算机学科的学生。在我校是从参

加全国中小学生信息学奥赛的学生中选择，因为这些学生

有编写程序的基础，在培训过程中他们能够很快地上手，

可以很容易地看懂程序并对其进行修改。

如今的机器人编程基本有两种方式，一种是代码实现

的编程，一种是图形化的编程。两种语言各有各的特点，

前者编程灵活，机器处理速度较后者快，但是编程结构比

较复杂，难度比较大，不易于实现；而后者结构简单，一

目了然，实现起来比较容易，学生易于上手，但是机器处

理速度较慢。因此在对于速度要求不是很高的机器人比赛

中，选择图形化编程；在对于速度要求比较高的比赛中，

还是应该选择代码编程。本校参加的足球机器人比赛，要

求机器人在赛场上的速度和灵敏度都比较高，所以我们选

择的是C语言代码编程。

在选择好学生之后，还要对学生进行程序基础知识和

机器人基本理论的培训，包括 C 语言程序的三大基本结构

的学习，主要是顺序结构、循环结构、选择语句以及 C 语

言函数的学习和练习。足球机器人程序设计主要运用 if 选

择语句和 while 循环语句的结合编程，因此在训练过程中

一定要让学生重点掌握这两种结构的嵌套。

方式确定与实施策略 

确定移动方式

机器人在地面上移动的方式通常有 3 种：轮式、履带

足球运动是一种大家非常喜爱的运动。让机器人去踢足球，

听起来像天方夜谭似的。机器人也能去踢足球 ? 而且，还要组

成一个队伍，不同的机器人要互相配合？足球机器人要参加比

赛是否有自己的眼睛、自己的双腿、自己的大脑、有自己的嘴？

本文试图通过足球机器人比赛的整个准备过程的描述来解答这

些问题。
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式和步行式。步行移动方式模仿人类或动物的行走机理，

用腿脚走路，对环境适应性好，智能程度也相对较高，但

不适于在对抗性高的比赛中。履带式实际是一种自己为自

己铺路的轮式车辆，适用于松软不平的地面。因此，履带

式广泛用在各类建筑机械及军用车辆上，也不适用在比赛

中。轮式移动是最常见的一种地面行进方式。它的优点是：

能高速稳定地移动，能量利用效率高，机构和控制简单，

而且技术比较成熟。在机器人足球比赛中，场地为室内光

滑平整地面，非常适合轮式运动。当今有很多机器人生产

厂家运用的都是车轮方式。车轮安装方式有 2种，3轮机器

人车体配置结构虽然简单，但稳定性差，遇到冲撞容易倾倒。

与 3轮相比，4轮稳定性更好。4轮典型配置有如下 2种：

   

图 1 是 4 轮结构，图 2 是 4 轮全向结构。前者在转向

时不够灵活，比赛中不容易被对方机器人轻易地推动，适

合于电量比较多、电压比较高的比赛中，可用于参加电教

馆机器人比赛。而后者则相反，在科协的比赛项目中，由

于只用6节干电池，电量比较小，比赛过程中冲撞不会激烈，

而且场地是非常光滑的喷绘纸，因此采用四轮全向结构更

加灵活些。

选择机器人配件

● 马达的选择

如今市场上主要有两种型号的马达可用于足球机器人，

一种是普通马达，有不同输入电压、不同转速的，高电压

高转速的适用于电教馆足球，低电压低转速的适用于科协

足球。另一种是去年才推出的空心杯马达，要求电压比较低，

但是比同样电压的普通马达转速稍高。在科协的比赛中对

电压有限制，只能是使用 6 节干电池，因此选择空心杯的

马达有一定的优势。

● 轮子的选择

轮子在这里非常关键，因为比赛场地很光滑，所以轮

子不能太过光滑，否则机器人在场地上会很不稳定，可能

被对方轻易地推动。所以科协比赛中轮子最好选择软皮且

有点纹路的。

● 灰度和驱动板的选择

每个机器人需要 4 个比较精确的灰度模块，选择的时

候一定要在场地上一个个进行测试，使它们在同一个区域

的测值比较接近。只有这样机器人才能精确地区分场地的

5 个区域。选择驱动板时一定要和马达搭配，主要就是输

入和输出电压一定要和马达一致，才能达到最佳的效果。

● 主机的确定

主机可以有多种选择，但是一定要遵循一定的原则，

即处理速度快、耗电低。就是说要能和驱动板搭配，能在

9V电压下正常工作。

● 其他部件的选择

电子罗盘和红外测距一般都是通用的，要求一定要能

精确测值。

下期文章将介绍实施策略的第三步——组装调试，以

及赛前训练与参赛技巧。■

图 2  四轮全向结构图 1  四轮结构 


