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	赛题一：无人车视觉巡航赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为 3.6m*3.6m，周围架设高为 30cm 的围栏。 
	2.场地设置起点、终点区域各一个，尺寸为 40cm*40cm。 
	3.比赛场地会中设置 1-4 共 4 个任务点，每个任务点为40cm*35cm的长方形，如上图所示：任务
	4.如上图所示，在场地围栏内侧贴有12张识别图像，识别图像中心距地面高度为 20cm。识别图像总计为 1
	5.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	1. 赛前准备
	2. 比赛过程
	机器人从起始区域出发，先识别一道计算题，获取线索并语音播报，每个答案对应不同的线索。根据线索识别对应
	3. 比赛结束

	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	1. 省赛（区域赛）
	2. 总决赛

	五、评分规则
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题二：无人车任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为 3.6m*3.6m，场地四周架设高为 30cm 的围栏。 
	2.场地设置起点、终点区域各一个，尺寸均为 40cm*40cm。 
	3.比赛场地会中设置 1-3 共三个任务点和相对位置的三个标靶，每个任务点为40cm*35cm的长方形，
	4.标靶尺寸为正方形，标靶图像在比赛现场发布。
	5.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	六、联系方式

	赛题三：地空机器人任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为长宽高 5m*5m*2m。
	2.场地设置起点/终点区域，尺寸为 30*35cm(终点地面贴有识别降落标识)。
	3.比赛场地会中设置 一共3个任务点，每个任务点为25*30cm的长方形，3个任务点周围的会随机摆放障碍
	4.任务信息图像及任务点识别图像在比赛现场随机抽取。灯光定位时长1-3秒，飞行高度不得低于80cm，灯光
	5.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	3. 比赛结束

	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题四：空中机器人任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行 
	3.扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用户完全自主自制的传感器，未经组委会认证的，将取消比
	4.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为长宽高 5m*5m*2m。
	2.场地设置起点、终点区域，尺寸为 40*40cm。
	3.比赛场地会中设置 一共4个任务点，每个任务点为35*35cm的正方形（任务点中会贴有识别标识），每个
	4.柱形障碍物会在可移动区域内随机摆放，任务点中间躲避障碍物需要进行自主导航避障，禁止提前编写飞行路线，
	5.任务信息图像及任务点识别图像在比赛现场公布。灯光定位时长不得超过3秒，飞行高度不得低于80cm，灯光
	6.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	1. 赛前准备
	2.比赛过程
	3.比赛结束

	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	1. 省赛（区域赛）
	2. 总决赛

	五、评分规则
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题五：无人车物流搬运任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为 3.6m*3.6m，场地四周架设高为 30cm 的围栏。 
	2.场地设置起点、终点区域各一个，尺寸均为 40cm*40cm。挡板长度为2.4m。 
	3.搬运区域和放置区域前有对应的搬运点，机器人需先按顺序完全进入搬运点后进行搬运或放置。搬运点尺寸为40
	4.搬运目标：比赛开始前由裁判随机抽取公布。 
	5.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题六：无人车自动驾驶任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行 扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景描述
	1. 比赛场地为 4m*5m。 
	2. 场地设置起终点区域一个，宽度为60cm。
	3. 比赛场地会中设置 红绿灯一个、转向标识一个，单边桥两个，避障区域（比赛过程会随机设置障碍物）一
	4. 比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛

	（三）任务规则与得分标准
	（四）比赛流程
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题七：空中机器人物流搬运任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）要求
	参赛队赛前需将参赛机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发送认证通过说明文
	在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）比赛场景综述
	1.比赛场地为长宽高 5m*5m*2m。
	2.场地设置起降点，直径为60cm。
	3.比赛场地会中设置4个投放点，每个收货点外环直径为60cm、中环直径为35cm，内环直径为15cm，比
	4. A、B区域为直径1m的随机障碍物区域，圆柱体随机障碍物直径为20cm，高度不得低于1.2m，最高不
	5.1号和2号固定障碍物上会随机选择1个障碍物来悬挂待识别目标图像，待识别目标图像离地面距离不低于1.2
	6.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场
	7.投放物资由比赛队伍自行准备，规格为5cm的正方体，颜色分别为黑、白、红、黄。
	8.每支队伍的投放顺序由比赛前一天公布，例如“白-黑-红-黄”、“红-黑-白-黄”等。

	（三）任务规则与得分标准
	（四） 比赛流程
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	六、联系方式

	赛题八：无人系统算法对抗挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）算法对抗组参赛（机器人）要求
	1.参赛队赛前需将参赛的推荐/自制平台机器人技术参数发送到下方联系邮箱进行参赛平台认证，经认证后会统一发
	2.在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行扩展，所用的扩展传感器须经赛项负责人认证，或者由用
	3.任何一台参加比赛的机器人都必须安全操作，即不对人和环境造成危害。每台机器人都要将电源开关设立在外壳上

	（二）创意射击对抗组参赛要求
	（三）算法对抗组比赛场景综述（省赛）
	（四）算法对抗组比赛场景综述（国赛）
	1.比赛场地为 3.6m*3.6m，场地四周架设高为 30cm 的围栏。 
	2.场地设置起点两个，尺寸均为 40cm*40cm。 
	3.比赛场地会设置七个靶子，分别为左右两侧各有三个固定单靶，场地中间有一个移动单靶。场地内部隔板尺寸为1
	4.标靶内容比赛开始前由裁判公布。 
	5.比赛过程中，所有参赛人员需站在场地围栏外，除紧急处理情况下的裁判员其余所有人员禁止进入正在比赛中的场

	（五）任务规则与得分标准（省赛）
	1.击中环形靶                 （10）     
	2.击倒固定单靶               （10’）
	3.击倒固定三靶               （10’）
	4.击倒移动靶                 （20’）                       
	5.到达终点                   （10’）             
	6.技术文档或现场答辩         （10’）

	创意射击对抗组省赛得分情况
	1.视频效果                   （20）
	2.自主对抗完成度             （20）
	3.人工智能算法先进性         （30）
	4.技术创新性                 （20）
	5.对抗观赏性                 （10）

	（六）任务规则与得分标准（国赛）
	（七）比赛流程（国赛）
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）作品提交要求
	五、评分规则
	算法对抗组 省赛评审打分表
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题九：视觉逻辑算法应用赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）设备介绍
	1）三轴抓取系统
	2）视觉检测系统
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