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1. —ARE

1.1 mEBEN

MARC Task Master #RIZRKEhRRET RS B EEFAEZERIFLFRIHSREA -
RERMRSEE (Hybrid Dual-Mode) &l - i§E#H 2% " BEIfEER , B2 T EZ

PEER L FRERD

1.2 BmEBEXHRE

FREEAl (General Rules) : AR EAINZORRER BB ARE - EHIZ
WBEEASIR -

EFHEMREA (SeasonRules) : BF#H - ©F
FEHEME R E R RIRES 2 Bt DR % -
EMOXHEARBEER - M "EFHERA L RELEL -

FENTENS - HiEERE

ik

2. xhEHRBIER
2.1 MR

Bx&MhHE 2 £ 3 [2EEMN - TH 1 ZBREE -
1 BEFEM 1 BEERAMRAEKM - #]X2M -
B ANGBRETEEVERSVEARSEBER TN

2.2 FEMER (2026 BEEES

Bl/)\# (Elementary) : 8-12 5% ( 2014-2018 FH4%E) -
B4 (Junior) : 11-15 5k ( 2011-2015 FH4E) -
=94 (Senior) : 14-19 5% ( 2007-2012 FH=E) -
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3. HERATREETPR I

3.1 ¥PEREPREI
o IR HBEATLBREBESEMEE  HEERIIMIRTAEEE 250 x 250 x
250 mm - RUENE Z BRI/ B A2 LEIR -
. WMES  WFANERESE (E31%HE - i - - RIERREEEN ) A5H8A
1.2 kg -
3.2 IeEERRE A
RERBELILEY  IERSANETEEREE ZERZF
o EEHIZE  ERFEA — (1) B MATRIX mhEZEFHIZE ( 22 MATRIX Mini 2.0 Y
£~ MATRIX Mini R4 3% MATRIX Micro ) - ERZEESEITHER -
o ENNHARKIEARY . EREA MATRIX mbEZRRRHEZEMRESS -
o HEMRE : HE—EHRERERTT @ FiELAKER ZERBEATEEINE
i
o HEETHHEMIHREE
o Bl :
ZHIRE : EREAR MATRIX miERERBEEEG -
ZILEIE .
BEER 3D FEN - EFUIEISEMIE MATRIX miE 2 &BE
-
iﬂfJJ:_:’)UJI]I RIS IR MEETE A EERMTPIE 2 BRI
ML B2EARRERIE - (75 - &L - BHYER -
o BI%#H - S44H - ﬁaﬁﬁﬁﬁﬁﬁ 3D FIENsXEBHNEIZBREH EiTEBE(LHE
IHEEiET - BEESZRBIIEZERE MATRIX [RMABHEGIEREEM -
o REFYMY  FREARMHORFERRT « B R - BEHSERBIEEY -
o FTAEMRGTHEZEHLAERN "REEGHM, BER - ASIERE - ERSERERKER

X o
=]

3.3 SRARIE(EPREI
- EEEERE . EZERAEGIER — (1) 8 MATRIX Joystick MJ2 1#12 -
« Phase 1 (BEF&ER) ZRISNMWRBRELIMRE(ERE :
o IEEMENR R NERERUNMEYIEL N Z —ETHE - RIEERE
o] R fE 2= g S sl Lt IF R e IR SR RLED
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EAZRIE - £ MATRIX Joystick MJ2 #182 EZ T=A (»). &

i
EHRIE : EF MATRIX #Zflzggie b2 T B, = T EREEE
1, #%8h -

o BMORBRIRERS - WAETBREHASHENZAFEE 2 E—RERE - —BR

Bl ZSEFTEEEEURDAL -
. WEARBIME  BIETHT LREEMERRZMEMER - BEUBETY
B - RRETHIA - SANBRRIBCUBYEE TSONBIRE -
. EABVEYERRH)
o EMFIREMBIETH BT FIEUEERIN - EFEBEFRITED -
o MBRERER TERER,  BRAERUEERBLETEXBEIR -
o BEE  BIUAUAKFERELABBUTMITH  FETHREAZ
SESGR
. FEMREBZRE —HUENSHREZREAT BREFERS - BRE
SEBRRESL 0 it -
3.4 EEFREERIEERT
. RIS EIMIET : Phase 2 (ERRR) EEETRETHNRRIE - BREHRBRER
2HEDEN  REWBBTHT - AEBARN ANBEE DR -
. SEFEEBME | AREERIEPIE - RFFEM TREL, QEEDBHES (M —
REBITEF - LEHEIEE) -
o ABBHEER : #EAZFABDRERNT - WARRETEB MATRIX Joystick
MI2 iR eS| -
. ERAEEE  SRBACRETABDREOERT - DEETETABERSE
2 - BRHESHEREYANTEREDIEN  BRBER -
. BABEREE  MREDHHNASAHETIRE - —IHENSHREZRER
* - BERERE - BREZOSEEREEH 0 Hit

9l

ik
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4. BB RIRIR

4.1 HEREIEIE
« R~ : 18/ 2362 x 1143 mm + 5mm -
. BRESE::SUHBABRERSEMNENR 64-102mm Z[7 -
. MHE:EZBENBEEHEBRHEEE (Mattfinish) DUBRYERAIZESRA -
o MRRRET  BUAMBEREBECZEHEEDS 2cm £ 2mm -
4.2 BIEERE (Zones)
. BESZMYEE BIEE (AutoZone) & EIEE (Remote Zone) - EESMHAEE
M TEFEERA ., EX -
o WEIE (StartArea) BIERERBEBEAZELBEEZE -

5. BEhlEHE#E

5.1 LE&ERE
. HEHE  B5ESENTELOMEIG(Rounds) ZEH - B EBSFEETHS -
. MR 120 -
o Phasel (BEIFEER) : B30 ™ - B ARILEANEZRRLYE - BERRRZEISHER
BIfEER 1S -
o Phase 2 (BIEFEER) : B0 F -
5.2 FEERIZAE
SETERMOEERE  BREERMTER - BREMHEERIEE®RRKIA
1. BEE&&R51/ % (Highest Single Round Score) -
2. MEIS4#%E9 (Sum of Scores of 2 Rounds) -
3. ENSB#HZEHEZESIS (Highest Single Round Auto Score) -
4. MEISEENEFIZEET S (Sum of Auto Scores of 2 Rounds) -
5. #85eRkEEME (Total Completion Time) - RSB E & &R -
o MEMFEEEZEEME (SREPARCHR D ) MERRERFERAM -
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6. }5RIRIEEE
MARC SER# iU TIZRE S - RIFFRIETEFIE -
6.1 RIBERE
o ZFHEZE (Excellence Award) - 52
o RB :MLAERMHR - TELHMUE "MARC mE#HE, — T HEEEHE
RAVTESREX S -
o FHEE:
SN BERFRBEMNZARIRT 25% -
AEHRR " KEE, BETHLOHE -
- e "B BitEE T AR HERIR  foxs Kb -
o X{E# (Ambassador Award)
o RE:XEENH#SZE  MARCHEDKBEKESES LBHESRIEM -
o BH:FERONOEARSZEEERE (WHHERE  RilHE) -
o IEHIEE (Control Award)
o RB ! REARIVESE  HARES  mEBESUKERLEEREEE LB
SHRRENEM -
o ER: HEANEBSEBENTEELERS  WE LR PFMER S EEHA
[ClEEkHl -
6.2 EREIRAEEIFGES
o RBEMRE  SEIEZFRIEZARNERSRE —KEEXM -
o IR BEEROZIBASNEAEER 90 o ()L -
o fRERMET . BZBEBEMERBEROZTNEARESD 90 M - AIZRIEEFEES
ek -

7. SR
AR HRISEERE (BTBATHASN 005 ) - BESRE MARC BB

B2 "HFL BR ERBURSGHRBERRZI - FATENEFSHE (1FhIRFTE

NEY -

|mit
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	2026 Task Master任務賽 通則
	2026.06.08 V4
	1. 一般資訊
	1.1 競賽簡介
	1.2 競賽文件架構

	2. 隊伍與組別定義
	2.1 隊伍組成
	2.2 年齡組別 (2026 賽季定義)

	3. 機器人規格與技術限制
	3.1 物理規格限制
	為確保競賽公正性，所有機器人必須完全使用指定之硬體系統：
	• 主控制器：僅限使用 一（1）個 MATRIX 品牌控制器（包含 MATRIX Mini 2.0以上、MATRIX Mini R4 或 MATRIX Micro）。嚴禁串接多個控制器。
	• 動力與感應組件：僅限使用 MATRIX 品牌之原廠馬達與感應器。
	o 數量限制：在單一控制器與總重限制下，馬達與感應器之使用數量不予額外限制。
	• 結構零件與加工件規範：
	o 國小組：
	▪ 零件限制：僅限使用 MATRIX 品牌原廠結構組件。
	▪ 禁止事項：
	▪ 嚴禁使用 3D 列印、雷射切割或其他非MATRIX品牌之結構零件。
	▪ 禁止二次加工：禁止對原廠零件進行任何具備技術門檻之破壞性加工，包含但不限於切割、焊接、鑽孔、磨製或噴漆。
	o 國中組、高中組：開放使用 3D 列印或雷射切割之自製零件 進行結構優化與功能擴充，但主體架構仍建議搭配 MATRIX 原廠結構組件以維持穩定性。
	• 允許物件：所有組別均允許使用束帶、墊片、橡皮筋等基礎輔助緊固件。
	• 所有設計與緊固件必須以「不破壞場地」為前提，不得刮損底圖、邊牆或導致線條脫落。
	3.3 無線操作限制
	3.4 遙控階段操作限制

	4. 賽場及環境
	4.1 競賽底圖&邊框
	4.2 區域定義 (Zones)

	5. 賽制與排名
	5.1 比賽流程
	• 回合數量：每場賽事應執行至少兩回合(Rounds)之嘗試，取成績優秀者進行排名。
	• 總時長：120 秒。
	• Phase 1 (自動階段)：前30秒。機器人禁止進入遙控區域，違者將喪失該回合所有自動階段之得分。
	• Phase 2 (遙控階段)：後90秒。
	5.2 評級標準

	當進行隊伍排名時，將依序比較以下指標，若前項相同則比較次項：
	1. 單回合最高得分 (Highest Single Round Score)。
	2. 兩回合總得分 (Sum of Scores of 2 Rounds)。
	3. 單回合自動控制最高得分 (Highest Single Round Auto Score)。
	4. 兩回合自動控制總得分 (Sum of Auto Scores of 2 Rounds)。
	5. 總完成時間 (Total Completion Time)，時間短者獲勝。
	o 總完成時間包含自動階段（含提早結束紀錄之時間）與遙控階段耗時總和。
	6. 特別獎項定義
	6.1 獎項定義
	6.2 甄選標準與門檻

	7. 外卡機制


