
关于举办中国空间技术研究院总体部第五届“超越

杯”航天器新概念创新设计大赛的通知

各高校：


中国空间技术研究院总体部(以下简称“总体部”)“超越杯”航天器新概念设计大赛已成功举办四届。自第三届起，大赛邀请各高校参赛，极大地激发了优秀学子的创新热情，涌现了大量的优秀作品。第五届“超越杯”航天器新概念创新设计大赛旨在继续发扬自主创新的优良传统，进一步挖掘优秀航天后备人才，为推进中国空间事业又好又快发展作出贡献。    
 一、大赛主题

新思维、新概念、新发展、新跨越
二、组织机构及职责

组委会由总体部领导和相关机关领导组成，负责承担大赛组织、宣传、参赛作品的收集和评审等工作。评审委员会成员由航天器相关领域、相关专业的知名专家、学者和领导组成，负责参赛作品的评审工作。
三、参赛作品范围

航天器新概念创新设计大赛参赛作品主要范围：

1、航天器新概念系统（含分系统）；
2、航天器新概念单机、产品；

3、新技术、新原理、新方法、新材料等在航天器上的应用。
以下作品不得列入参赛作品范围：

1、已列入国拨研发课题及各高校院所自主研发课题的作品；

2在完成某项任务过程中采用的方法或开发的设计工具。

四、参赛人员范围

可采取个人或组队方式（人数上限为5人）参赛，鼓励跨专业组队。个人参赛者应具有硕士研究生及以上学历，专业不限；团队参赛者，负责人应具有硕士研究生及以上学历，且本科学历队员不得超过团队人数的50% 。

五、参赛程序和活动安排
1、参赛程序

参赛者通过中国空间技术研究院网站(www.cast.cn)下载报名表（附件1)及格式规范要求（附件2），并在指定日期内交付报名表及参赛作品。

2、活动安排

航天器新概念创新设计大赛活动包括竞赛活动和成果展示交流两个部分。
竞赛活动包括航天器新概念创新设计方案申报、初审、复审、评比结果公布和颁奖。

成果展示交流为航天器新概念创新设计成果的展示暨创新交流论坛。

3、具体时间安排

（1）上交报名表及作品截止时间：2012年10月30日

（2）作品初审与公示：2012年11月1日-2012年11月20日

（3）作品复审与评奖：2012年11月20日-2012年12月10日

（4）成果展示和交流：2012年12月10日-2012年12月30日
六、作品评审
评审委员会主要从以下三个方面对参赛者作品进行评审：

1.创新性：作品在相关专业领域上有独特的创新之处。
2.可行性：作品中理论可对实际工作产生指导价值，技术或设计方案在现有生产和制造条件下切实可行，可操作。
3.未来发展前景：作品的理论、技术或设计方案能在可预期的未来得到进一步发展应用。

七、奖项设置

奖励分为资金奖励和政策奖励两部分。

1、资金奖励部分

本次大赛共设立：

一等奖

1名


奖金5000元

二等奖

2名


奖金3000元

三等奖

3名


奖金1000元

优秀奖

若干


奖金500元

2、政策奖励部分

（1）获大赛一、二、三等奖的学生均可在总体部招聘或自培研究生招生时获得优先考虑。
（2）获大赛一、二、三等奖的学生将有机会被纳入总体部联合培养计划，培养期表现优秀者将择优进入总体部工作。
八、其他
本届大赛鼓励跨专业、跨领域、跨单位组队参赛，希望更多的参赛作品从航天器系统的角度出发，形成一批“重量级”作品。另外，参赛人员在提交作品时，尽可能提供图片、模型或者仿真构型等，便于更直观的展示作品价值。

本届大赛解释权归大赛组委会所有。

九、联系人

潘晨、叶峰屹

座机：010-68745730

邮箱：ztbzgc@163.com

中国空间技术研究院总体部


二〇一二年六月十二日

总体部第五届“超越杯”航天器新概念创新设计大赛

报  名  表

	作品名称
	

	作

者

情

况
	第一作者
	姓名_______                    性别_____ 

	
	
	手机____________     电子邮箱_____________
教育经历（包括时间、学校、专业，从本科填起）______
获奖情况_____________
实习经历_____________          （可另附页）

学术成果_____________

	
	第二作者
	姓名_______                    性别_____ 

	
	
	手机____________     电子邮箱_____________
教育经历（包括时间、学校、专业，从本科填起）______
获奖情况_____________
实习经历_____________          （可另附页）

学术成果_____________

	
	第三作者
	姓名_______                    性别_____ 

	
	
	手机____________     电子邮箱_____________
教育经历（包括时间、学校、专业，从本科填起）______
获奖情况_____________
实习经历_____________          （可另附页）

学术成果_____________

	作

品

简

介


	（重点介绍作品创新性，即该作品所具有的突出特点和显著优势，可提供技术性分析说明和相关参考文献资料，限500字以内。）



	立项情况
	（是否获得国拨研发课题及高校院所自主研发课题方面的专项基金支持，如果是，请填写具体立项情况）

	备注
	（需向组委会说明的其他情况）


附件2：

航天器新概念创新设计大赛作品格式规范要求
1. 总体要求

    参赛作品说明书用中文撰写，使用WORD文档格式，应与WORD2003兼容，字数不超过5000字，页数在8页之内（包括图表等）。说明书编排顺序：

（1） 作品名+“设计说明书”：三号黑体  居中

（2） 设计者姓名：五号宋体 居中

（3） 作者单位及联系电话：小五号宋体  居中

（4） 作品内容介绍

（5） 参考文献
（6） 页面设置

页边距：上边距3厘米，下边距2.5厘米，左边距2.5厘米，右边距2厘米；

纸张：A4标准纸（宽度21厘米，高度29.7厘米）；

版式：页眉2厘米，页脚2厘米；

行间距：固定值21磅。
2. 作品内容介绍应包括以下几个部分

（1）摘要

200字以内，整段文字用五号楷体，同正文比较，前后各缩进两格；

“摘要”二字用五号黑体，同整段摘要文字比较，再缩进两格，后空一格。

（2）关键词

关键词内容用五号楷体，每词之间空一格；

“关键词”三字用五号黑体，同整段摘要文字比较，再缩进两格，后空一格。

（3）正文应包含以下内容

a．引言（研制背景及意义）；

b．设计方案（应包括工作原理、设计计算、功能特点等）；

c．主要创新点；

d．应用及意义；

e．结论。

（4）正文格式要求

a．正文：五号宋体 与关键词之间空一行

b．引言或前言：不排标题号，四号宋体  顶格

引言或前言要留段落间距：段前0.5行，段后0.5行；

c．第一级标题1或2等依次编号：四号宋体  顶格

  第一级标题要留段落间距：段前0.5行，段后0.5行；

d．第二级标题1.1或1.2等依次编号：五号黑体  顶格

e．第三级标题1.1.1或1.1.2等依次编号：五号宋体  前缩进两格

f．第四级标题1.1.1.1或再下一级标题及标题中的小项(1)(2)或a.b.等：同第三级标题。

g．表格

表格标题用小五号黑体，居中排于表格的上端，表号和表题之间空一格；表中文字用小五号宋体；表注用六号宋体。

h．插图

插图标题用小五号宋体，图下居中，图号和图题之间空一格；图字用小五号宋体；图注用六号宋体。

3. 参考文献

“参考文献”四字用五号黑体居中；参考文献条目按[1][2]等序号依次排列，文字用小五号宋体；正文中参考文献引用处，按序号用方括号括起排于文字的右上角，用六号宋体。

参考文献必须是公开出版物，条目在10个以内，文献著录格式如下:

[1]著作：作者姓名.书名.出版社名，出版年月，页码（如有两个以上作者，作者间用逗号分开）

[2]期刊：作者姓名.文章名.期刊名，年份，卷（期）、页码

示例

油罐车注油自动控制系统设计说明书 

张三  李四

xxx研究室   电话：，687xxxxx

（空一行）

摘要 通过实验设计了一套自动加油系统……（200—400字以内）
关键词 自动控制  系统设计  
（空一行）

（引言）研制背景及意义
在新疆塔里木石油基地，目前从油井打出的原油储存到储油罐后，从储油罐向油罐车注油时，一个人需站在油罐车上注油口旁观察油罐是否加满，而另一个人关闭阀门。因在原油内含有大量的有毒气体（硫化氢）,从安全角度考虑站在油罐车上的人必须戴上防毒面具…………
1. 设计方案
1.1 电磁控制
用电磁控制比较容易实现，但是因为防火、防暴的原因，加油区不得用电，无法用电磁控制……

[image: image1.png]


……

1.2 气动控制

用气动控制，气源的空气压缩机也要用电，但可以将空气压缩机放置在远离加油区的位置。我们最终选择了这一方案。如图1所示，……

气动方案设计时考虑的主要问题：

……

1.3 理论设计计算

……

1.4 工作原理及性能分析

……

完成制作后，作品实物外形照片见图9。

2.主要创新点

1）适用于向不同类型的油罐车（容积不同、注油口高度不同）灌油。
2）操作和控制简便，任何工作人员很容易地使用它。
3）……。 

3.应用及意义

在新疆塔里木油田，油井的数量很多，所有的注油装置都需要改进，因此应用前景很广。                        图1  气动控制机构原理图
4.结论

（空一行）

参考文献

[1] xxx，xxx．可重构模块化机器人现状和发展．机器人，2001，23(3)：275-279

[2] xxx．机器人技术基础．xxxxxx出版社，1996：15-47

[3] xxxxx，xxxx．xxx，xxx译．机器人操作的数学导论．xxxx出版社，1998：11-67

[4] Lee H Y, Reinholtz C F. Inverse kinematics of serial-chain manipulators[J]. ASME Journal of Mechanical Design. 1996, 118(3): 396-404
