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等级考试积木组机器人进阶科目考试样题

等级考试积木组机器人进阶科目单选题样题（一级）

在图形化编程中，将编写好的程序从电脑传输到机器人主控板的过程，通
常被称为（ ）。
A 保存项目 B 连接设备
C 调试程序 D 上传/下载程序
【答案】D

等级考试积木组机器人进阶科目编程题样题（一级）

【题目名称】巡逻机器人
【具体要求】
为了保障生活和生产环境安全，在工厂、住宅小区、商场等场所常常需要
安保人员定时按照规定的路线进行安全巡视检查，但是在某些危险的特殊
区域，为了保障人员的生命安全，只能依靠机器人来完成安全巡视检查。
请考生设计一种巡逻机器人在任务地图上按照规定的行进路线能够完成
安全巡视功能。
任务地图由蓝色及绿色方块组合成背景区域，每个颜色方格的尺寸为
25cm*25cm，其中黑色线条为机器人巡逻时前进的道路，白色虚线方框（含
字母数字）为机器人的巡逻点位置。选手根据任务要求独立搭建机器人并
设计程序，实现机器人从指定的起点出发、巡线至指定的途经点，最后到
达指定的终点。选手在巡逻机器人启动前，将其放至地图的指定起点位置，
此时可以手动调整机器人的车头前进方向；程序启动后，在非遥控模式下，
机器人从起点出发，沿着黑线依次巡逻至途经点和终点。巡逻过程中，黑
色线条须始终保持在巡逻机器人用于运动的双侧轮子之间，若完全脱离，
则巡线任务失败。

【评分标准】
第一部分：结构搭建评分（15 分）
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请选手携带散件在规定的时间内独立完成以下搭建要求。
1、搭建一辆巡逻机器人（轮式小车），尺寸不得超过 25cm*25cm（不含数
据线）。（5分）
2、巡逻机器人含有 2个及以上数量的轮子。（5分）
3、巡逻机器人车身安装了一套或多套主控制器及马达驱动系统。（5分）
第二部分：程序功能展示评分（60 分）

巡逻机器人起点：A2（正式考试时，坐标位置会改变）
巡逻机器人途经点：C3（正式考试时，坐标位置会改变）
巡逻机器人终点：D3（正式考试时，坐标位置会改变）
1、巡逻机器人放至起点区域，运行程序使机器人原地转圈大于等于 360°，
并自动停止。（20分）
2、选手再次启动巡逻机器人从起点出发（出发时机器人的所有轮子不得
超出起点区域）、沿着黑线巡逻至途经点。（10 分）
3、巡逻机器人抵达途经点（部分或者全部车身进入该区域）后不停止，
继续沿着黑线行驶停止在终点区域。（20 分）
4、巡逻机器人在沿着黑线巡逻过程中，灯模块始终保持亮灯状态。（10
分）

等级考试积木组机器人进阶科目选择题样题（二级）

人们会在机械臂上安装传感器，这些传感器的主要作用是（ ）。
A 提供动力 B 收集信息
C 发出指令 D 装饰美化
【答案】B

等级考试积木组机器人进阶科目编程题样题（二级）

【题目名称】分拣机器人
【具体要求】
在现代化工业生产、物流配送等场合，使用自动分拣机器人已经成为一种
趋势。这些机器人不仅能够高效准确地实现物品分类，而且减少了人为污
染风险，显著提升产品质量和生产效率。
选手根据试卷要求现场搭建分拣机器人（尺寸不得超过 25cm*25cm）。在
完成作品搭建后，选手按照试卷要求编写调试程序，将程序上传至机器人
主控器（主机）上，然后将物品装载到分拣机器人上。分拣机器人放置在
规定的位置，利用超声波传感器检测其与地图中指令牌的距离，根据距离
数值大小选择将物品按照分拣规则向左或者向右推出。
“物品”数量 2个，为乐高大颗粒 2*2 方块，由裁判准备；“指令牌”数量 1
个，为乐高大颗粒 2*4 积木块以及 2*2 方块按照下图所示结构搭建而成，
由裁判准备。
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物品分拣方向“左”、“右”的定义如下图所示：

分拣方向示意图：
在任务地图中，A1~A4 为分拣机器人放置区，B1~B4、C1~C4、D1~D4
为指令牌放置区。

【硬件准备】
主控制器（1个）、舵机或马达（不超过 4个）、按钮（1个）、超声波传
感器（1个）、触碰传感器（1个）、搭建零件（若干）。
【评分标准】
第一部分：结构搭建评分（35 分）

请选手携带散件在规定的时间内独立完成以下搭建要求。
1、搭建一个分拣机器人主体，含按钮（触碰传感器）和超声波传感器。
（10分）
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2、在分拣机器人主体上搭建一个物品存储装置，可以放置待分拣的物品。
（5分）
3、在分拣机器人主体上搭建一个可以将物品向左或者向右推出的分拣机
械装置，该机械装置由程序自动控制（不得手动辅助分拣）。（5分）
4、在分拣机械装置的推出口的两侧分别各安装一个物品收集装置，可以
接住两侧分拣落下的物品。（5分）
5、分拣机器人主体、物品存储装置、分拣机械装置、物品收集装置必须
为一个整体，尺寸不得超过 25cm*25cm（不含数据线）。（10 分）
第二部分：程序功能展示评分（40 分）

分拣规则如下表：

指令牌与机器人（超声波传感器）的距离 物品分拣方向

小于 30cm 向左

大于等于 30cm 向右

分拣机器人和指令牌的位置如下：（这两个位置坐标正式考试时会变更）

操控任务 分拣机器人位置 指令牌位置

第一次 A1 B1

第二次 A3 C3

操控任务第一次，选手将分拣机器人摆放至地图区的分拣机器人位置（机
器人不得超出该区域），将指令牌摆放至地图区的指令牌位置中心，将物
品放置在机器人物品存储装置区域，按下机器人的按钮识别机器人与指令
牌的距离，如果距离大于等于 30cm则向右推出物品，否则向左推出物品。
机器人实际分拣方向与分拣规则符合。（20 分）
操控任务第二次，选手将分拣机器人摆放至地图区的分拣机器人位置（机
器人不得超出该区域），将指令牌摆放至地图区的指令牌位置中心，将物
品放置在机器人物品存储装置区域，按下机器人的按钮识别机器人与指令
牌的距离，如果距离大于等于 30cm则向右推出物品，否则向左推出物品。
机器人实际分拣方向与分拣规则符合。（20 分）

等级考试积木组机器人进阶科目选择题样题（三级）

观察下面的巡线机器人程序。它使用的是哪种巡线算法？（ ）
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A 单光感比例巡线，能够较平滑地沿线行走
B 双光感巡线，能够检测十字路口
C 随机巡线算法
D 定点停车算法
【答案】A

等级考试积木组机器人进阶科目编程题样题（三级）

【题目名称】搬运机器人
【具体要求】
近年来，随着科技的飞速发展，在很多工业领域越来越多地使用各种机器
人，其中搬运机器人主要用于代替人工完成物料搬运任务，具有高效、精
准、能够适应多种特殊危险环境等优点，广泛应用于工作生产、物流仓储
等领域。
请设计并搭建一个搬运机器人小车，车身安装有传感器以及机械搬运装置，
能够将货物从平台上取出并搬运至指定位置。
货物、平台以及平台上放置货物的方式如下图所示。货物（由 2个大颗粒
2*4 积木搭建而成）、平台（由 4个大颗粒 2*4 积木搭建而成），裁判准
备，必须按照下图结构制作。

选手按照搭建要求完成搬运机器人的搭建，根据程序要求调试好程序，然
后将平台放置在试卷规定的任务地图位置坐标上，并将货物置于其上。
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任务开始后，搬运机器人从地图指定的初始位置（起点）出发，前往平台
所在的区域搬离货物至指定的货物终点位置区域，最后机器人自动回到初
始位置（起点）。
【硬件准备】
主控制器、舵机或马达、传感器（种类数量不限）、搭建零件（若干）。
【评分标准】
第一部分：结构搭建评分（20 分）

请选手携带散件在规定的时间内独立完成以下搭建要求。
搭建一个搬运机器人小车，总体尺寸不超过 25cm*25cm（不含数据线）。
（10分）
搬运机器人小车安装有用于搬运货物的机械装置（自由度不限）。（10 分）
第二部分：程序功能展示评分（55 分）

搬运机器人初始位置（起点）、平台位置、货物终点位置要求如下：（这
三个位置坐标正式考试时会变更）

位置名称 地图位置坐标

初始位置（起点） A2

平台位置 C2

货物终点位置 B1

选手将平台摆放至平台位置上，并将货物置于其正上方。（5分）
搬运机器人在地图上从初始位置（起点）出发，出发时机器人的所有轮子
须在初始位置的区域内，出发后机器人能够完全离开起点区域。（10 分）
搬运机器人到达平台位置，即车身（不含搬运装置）部分或者全部进入平
台区域。（10 分）
搬运机器人将货物搬离平台（货物与平台不再接触，平台保留在原位方格
区域内）。（10 分）
搬运机器人将货物运至货物终点位置，且将货物放至终点位置的地图表面
上，货物须全部在该区域内。（10 分）
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搬运机器人回到初始位置（起点）（车身部分或者全部进入该区域）并停
止。（10 分）
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