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MARC 2026 LOM 對戰策略說明書_範本
	參賽組別：□ LOM A組 (7-13歲) / □ LOM B組 (12-19歲)

	隊伍名稱：
	指導老師：

	參賽隊員：

	第一部分：隊伍定位與賽場目標（10%）
1.1 隊伍戰術定位
· 角色定位：[例如：得分型、防守型、或全能輔助型]
· 大師風範：說明如何在對戰壓力下維持專業紀律與風度，並積極協助盟友。
1.2 得分優先級策略
請說明在 150 秒的回合中，隊伍的得分優先權排序：
1. 首要目標：[例如：探勘時段安置能量方塊] 
2. 次要目標：[例如：最後 30 秒完成三叉戟吊掛] 
3. 戰術干擾：[例如：將對手推出比賽平台] 

	第二部分：探勘時段（自主階段）演算法戰術（35%）
2.1 自動導航與辨識邏輯
· 感測器邏輯：描述如何利用感測器辨識能量方塊或進行路徑修正，以提升 30 秒內的得分效率 [說明使用何種感測器進行循跡或目標物辨識]
· 得分路徑規劃：簡述 30 秒內的程式運行流程，如何在最短時間內完成物件搬運。
2.2 罰則規避機制
· 邊界偵測：如何透過程式確保機器人正投影不接觸白色中線、遺跡石柱或海洋核心，以避免 100 至 300 分的扣分懲罰。
· 停止機制：說明如何設定 30 秒自動計時停止，或利用遙控器按鍵進行緊急停止。

	第三部分：爭奪與佔領時段（遙控階段）操作策略（25%）
3.1 遙控配置圖（建議在此處插入圖片）
· 搖桿按鍵功能：請在此處附上搖桿按鍵配置圖，並解釋如此設計如何優化操作手在 120 秒爭奪期內的反應速度 [詳列各按鍵對應的機構動作，如：夾爪升降、底盤移動、採集速度]。

3.2 得分與任務判斷邏輯
· 安置精準度：說明操作手如何確保能量方塊完全進入基地且不被支撐，以獲得100至 200分的安置分數。
· 吊掛任務執行：說明如何在佔領時段（最後 30 秒）判定吊掛時機，確保在無物件干擾下安全獲得700分。

	第四部分：聯盟協作戰術與風險應變（35%）
4.1 聯盟選拔與角色配合
· 選隊標準：若身為隊長，將根據何種指標選擇盟友（例如：資格賽得分、機構互補性）。
· 防守戰術：描述如何與盟友配合，並利用「懸掛禁區」規則合法保護正在吊掛的隊友，避免對手侵入干擾 。
4.2 意外與風險管理
· 重置卡使用策略：分析在出場時使用重置卡的決策邏輯，並說明如何處理隨之而來的50分對手加分。
· 區域罰則應對：針對「單一物件持有」規則的自我檢核機制，避免連續扣分與黃/紅牌判罰。


結語與聲明
本隊保證以上策略說明書內容皆由隊伍成員主導完成。我們瞭解特別獎項之評選總分必須達 90 分（含）以上，且 LOM 全能獎申請者之積分賽排名須達前50%，方具備獲得外卡之資格。

排版建議：
1. 圖片必備：請務必在「遙控配置」與「戰術定位」處加入機器人實體照或戰術示意圖，這能大幅提升評審面談的效率。
2. 字體與字號：建議內文使用12級字，標題加粗，維持視覺上的專業感。
3. 頁數查核：完成後請轉換為PDF檔案，確認未超過4頁限制。
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