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赛题九：视觉逻辑算法应用赛

一、赛题背景

本赛项以智能视觉算法应用为背景，参赛选手在设备、场地等限制条件下，利用

开放式控制平台实现视觉检测技术以及自动化控制技术，选择合理的算法策略，设计

高效的识别方案，完成对物品的外观识别标定和仓储管理，从而实现物品的高效管理。

该赛项的实施可助力学生掌握算法逻辑编程的技能，涵盖专业知识及技能包括目

标检测与识别、人机交互、自动化控制等。

二、比赛形式

报名结束后，根据报名情况确定比赛形式，具体以组委会文件通知为准。

三、比赛规则

（一）设备介绍

1. 硬件平台

本设备平台由三轴抓取系统、视觉检测系统、仓储货架、控制系统等组成。在开

放的控制平台实现对不同缺陷物料的标定识别、智能存储，配合数字化的信息管理平

台，实现物料存储应用场景的智能化。设备硬件整体长宽 1000x500mm。如图 1、2

所示。

图 1 设备俯视图
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图 2 设备整体示意图

1） 三轴抓取系统

三轴抓取系统由三轴伺服机构和电磁吸盘组成，主要功能是将视觉检测区的物料

吸取放置到仓储货架指定位置。

1 X/Y/Z轴行程：≥300mm/200mm/300mm

2 电机功率X/Y/Z轴：≥200w/100w/200w

3 最高速度：不小于 200mm/s

4 负载：≥0.5kg。

5 伺服驱动参数要求：额定输出功率 X轴 Z轴为 0.2kw，Y轴为 0.1kw，电压

等级 200V，PROFINET总线通讯。23位绝对值编码器，3000rpm，有小容量、高转

速、低惯量的特点。

图 3 三轴抓取系统示意图

2） 视觉检测系统

本系统不允许携带光源等其他辅助设备。

视觉检测系统由视觉检测相机、置物平台组成，主要功能是检测置物平台上物料

的缺陷种类。
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视觉传感器：≥40万像素；

规格：CMOS全局快门，彩色；

功能：高速，高性能；

有效像素 720*540；数字 I/O: 6-pin P7接头提供供电和 I/O：1 路光耦隔离输入

（Line0），1路光耦隔离输出（Line1），1路双向可配置非隔离 I/O（Line2）。

图 4 视觉检测系统示意图

3） 仓储货架

仓储货架由铝型材和铝塑板搭建而成，用于放置识别后的物料。

仓储货架包含 12个库位，每个库位长宽高尺寸：50mm/70mm/110mm。检测物

料为圆形铁片。圆形铁片的缺陷种类分划痕、污渍、缺角、孔洞等多种缺陷类别，划

痕长短、污渍形状、缺角大小、孔洞大小数量随机。

图 5 仓储货架示意图

2. 控制方案

控制系统组成：由一台控制器独立控制。
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操作系统要求：Linux（调试用电脑禁用联想拯救者系列）

控制器参数要求：边缘控制器，同时支持 IEC61131-3、MATLAB Simulink、C++、

C#、Java、Python等，适用于协议转换、数据采集和云计算。通过 DisplayPort本地

输出可视化内容，支持多种协议，例如：http、https、FTP、SNTP、SNMP、SMTP、

SQL、MySQL、DCP等，两个独立的以太网接口和WIFI，一致的图形编程接口。

本设备平台通过智能算法处理视觉相机拍摄的不同物料，发送给控制器，控制三

轴伺服模组将物料抓取到对应的仓储货架上。

宏观上看，在整个系统中，上位机（工程师站）、控制器、远程 IO、伺服及视

觉相机之间采用网线连接。其中控制器、远程 IO、伺服采用 PROFINET协议通讯，

视觉相机采用 TCP协议通讯。整体网络拓扑结构如图 6所示。

图 6 网络连接拓扑

3. 软件平台

1) PLC控制软件介绍

本设备需要使用 PLC编程软件，用于开发基于控制器的自动化解决方案，编程

软件覆盖开发和调试自动化应用程序所需的全部应用，结合了硬件组态、参数配置，

满足 IEC 61131-3 编程、可视化和诊断所需的所有基本功能。此外，该软件还可实现

将高级语言代码植入到 PLC程序中。

2) 视觉平台介绍

视觉检测平台硬件为边缘控制器，视觉软件基于 Python完成物料缺陷种类的视

觉检测（传统检测、深度学习），每种缺陷对应一种结果变量，并开发程序完成视觉

检测结果与 PLC的通讯和信号交互，同时 PLC程序控制视觉检测程序启停，也可在

HMI界面显示视觉检测结果，软件部分基于 Podman完成部署。

（二）比赛场景综述

1. 硬件简述

本算法平台底板尺寸为 1000x500mm，建议放置在 750mm左右高度工作台上进
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行操作。1-3人操作。

2. 工作流程

1) 通电，导入 PLC程序；

2) 调试程序；

3) 人工将比赛物料按照赛题顺序放置到置物平台；

4) 视觉传感器进行拍照识别；

5) 三轴系统吸取物料进行搬运；

6) 电磁吸盘将搬运的物料放置到仓储货架上指定位置；

7) 重复上述 3-6条动作流程，直到所有物料放置完成。

（三）评分点及评分标准

1. 赛程要求

1) 检录

比赛前，由组委会安排抽签，决定出赛场次；

赛场的赛位统一编制赛位号，参赛队按照公布的竞赛场次，竞赛前 15分钟到达

赛项指定地点集合并接受检录；

检录后抽取当场比赛赛位号。

2) 进场

按照场次顺序，参赛队员依次进入对应的赛位，等待裁判下一轮指令。

3) 安装与调试

裁判现场抽题，等待裁判指令，统一计时 30min。

检查并连接各设备，竞赛队伍需要按照赛题要求进行伺服输送系统点位调整、物

料视觉识别程序编写和参数调试、程序下载和系统联调等软硬件调试工作。计时一到，

裁判宣布停止调试，各竞赛队伍应立即结束调试工作，等待裁判下一轮指示。如提前

结束安装调试工作请举手示意，裁判记录安装调试时间。

4) 竞赛

设备调试结束后，竞赛队伍等待裁判的竞赛指令。

由参赛队员派一名代表做算法介绍，时长不超过 5分钟。

介绍完毕后，由裁判统一计时 5分钟，比赛按照赛位顺序进行。裁判将被检测物

料恢复赛题所示初始顺序并摆放到待分拣区域，经选手检查无异议后，宣布竞赛开始

后计时开始。选手启动设备，人工上料，由系统自动完成竞赛物料的识别和分拣。

1 如遇设备故障，参赛选手可举手示意，申请重启系统，次数不超过两次，

以系统运行最佳结果为准计分。

2 要求系统采用视觉识别的方式进行自主识别，禁止比赛进行期间使用任何

通讯设备干预系统运行；
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3 要求系统程序在竞赛前部署调试完毕，禁止在比赛过程中改写程序。必要

时，可举手向裁判申请，得到裁判许可后，进行系统的重启检查。

5) 计分

裁判宣布竞赛结束后组织现场打分，以竞赛时间内系统有效运行结果为准，总分

100分，由算法展示与答辩、安装与调试、竞赛结果三部分组成总成绩作为评分标准。

选手对打分结果无异议后签名确认。

以下为评分要点：

根据物料分类识别的结果进行评分，物料到机器视觉识别区域，依次实现物料分

类识别，并使用三轴抓取系统将识别后的物料放在指定位置，按分类识别正确数量计

分；

根据完成竞赛的时间进行评分。在竞赛的 5分钟内，从裁判宣布竞赛开始到裁判

宣布竞赛结束的计时为队伍的实际竞赛完成时间，完成时间越短分数越高。

若竞赛时间相同，根据调试和安装时间计分，调试和安装时间越短得分越高。

6) 离场

计分完成后，参赛队伍须在 10分钟内，断开通信线材，整理竞赛设备，在裁判

的安排下有序离开赛场。

7) 竞赛流程图
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2. 任务要求

任务流程

首先物料（按照赛题所示顺序）到达视觉识别区域，利用工业相机对物料拍照，

开发传统视觉算法或者深度学习视觉算法进行不同缺陷类别的分类，根据当前仓储状

态及类别综合分析，由三轴机构将物块放置到不同的区域。参赛团队运行视觉检测程

序和 PLC程序，启动设备，将指定类别缺陷的物料放入指定区域。

物料图（示例）

1) 安装调试

任务时间：30min

任务要求：
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1 设备完整性检查，硬件检查，线缆连接检查；

2 设备通电检查，进行 I/Ocheck，保证设备初始状态正常；

3 调节合适的光圈和焦距，便于清晰成像（提前安装海康MVS）。

4 通信测试，使 PC和设备各模块通讯正常连接；

5 设备程序下载与运行；

6 调试 Python视觉识别程序（传统检测、深度学习），基于 Podman，能在

PLC中正确运行程序；

7 视觉算法与 PLC成功通讯，信号交互正常；

8 伺服控制程序的调试与正常运行；

9 设备整体运行连贯和完整。

2) 竞赛

答辩时间：5min

由参赛队伍派一名代表做算法介绍，介绍程序的设计逻辑、采用算法的种类，通

讯框架及方式。

任务时间：5min

赛前，由裁判根据竞赛任务书指定内容，在待分拣区域摆放竞赛物料。物料口每

次只能按赛题所示顺序取出一个物料，由选手每次取一个放在指定区域。

设备开始自动运行视觉检测算法并由三轴系统搬运到指定仓位。选手根据竞赛任

务书完成指定数量的物料检测和存储，裁判根据设备视觉检测的准确性和运行速度来

评分。

任务要求：

1 启动设备，选手取出一个物料（按照赛题所示顺序），放在指定视觉检测

区域；

2 在机器视觉识别区域，实现物料类别的种类识别；

3 三轴抓取机构根据种类识别结果，将物料摆放到相应区域；

4 根据竞赛任务书描述的分拣数量和指定位置，循环完成上述任务。

3. 评分细则

公开赛项评分标准和评分方式，赛项最终得分按百分制计分。成绩评定必须在公

开、公平、公正、独立、透明的条件下进行。

参照人工智能、视觉算法、自动化集成相关行业企业规范，赛项总成绩满分为

100分，以项目完成度和效率相结合的选择制定评分标准，根据参赛队伍完成竞赛任

务的情况，按照评分标准进行现场评分。分数分布如下：

1) 算法展示与答辩 20分；

2) 安装与调试 5分；
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3) 竞赛结果 75分；

裁判宣布竞赛结束后，组织现场打分，以竞赛时间内系统有效运行结果为准，总

分 100分，由算法展示与答辩、安装与调试、竞赛部分组成评分标准，以上三部分得

分相加得到的总得分作为名次排序依据。选手对打分结果无异议后签名确认。

四、比赛流程

（一）报名

大赛采用线上平台报名方式，报名官网：www.aicomp.cn。

（二）作品提交要求

1. 省赛（区域赛）

参考省赛比赛规则。

2. 总决赛

根据现场赛题要求完成比赛任务并示意裁判进行评审；

比赛结束后需将代码源码、实际运行的 docker容器镜像文件、技术实施方案文

档提交邮箱：1023196461@qq.com。

五、评分规则

表 评审打分表

序号 评分项 评分细则 得分

1
算法展示与

答辩

介绍程序的设计逻辑、采用算法的种类，通讯框架及方式。

思路清晰，结构合理，算法明确（11-15分）

思路一般，结构模糊或答辩不合理（0-10分）
20分

采用深度学习算法（5分）

2 安装与调试 视觉部分调节，图像成像清晰且视野合适。（5分） 5分

3 竞赛结果

在 epc1502控制器的 docker容器中部署视觉算法及程序，脱机成功运行。

（15分）

75分正确放置 12个物料，每个物料 4分，总分 48分。

脱机竞赛完成时间≤3分钟，得 12分（12个物料全部正确后计分）

总 分 100分

六、联系方式

赛项负责人手机号码：15188699298

邮 箱：zhaoxinyi@phoenixcontact.com.cn

赛项交流QQ群：925652844

http://www.aicomp.cn
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	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
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	四、比赛流程
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	（二）作品提交要求
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	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
	3）仓储货架
	1) PLC控制软件介绍
	2)视觉平台介绍

	（二）比赛场景综述
	（三）评分点及评分标准 
	1)检录

	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

	赛题十：穿越火线
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）省赛
	1.机器人底盘仿真
	2.机器人建图仿真
	3.机器人自主导航仿真

	（二）国赛

	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

	赛题十一：机掷专家
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛设备
	（二）赛事规则
	（三）比赛场景综述

	（四）比赛过程
	1. 赛前准备
	2.正式比赛
	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
	（一）计分说明：
	（二）投射得分说明
	（三）创意分说明

	七、联系方式

	赛题十二：紧急救援
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）省赛
	（二）国赛
	(1)检录
	(2) 进场
	(3)比赛进行
	(4)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

	赛题十三：巧夺天工
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）省赛
	（二）国赛
	1.比赛过程


	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
	（一）机械臂3D设计创意（满分10分）：
	（二）作品拓扑优化设计方案（满分10分）：
	（三）总得分根据选手成功试举砝码最大重量M与参赛机械臂总重量G的比值的多少会超过100分。

	七、联系方式

	赛题十四：智慧社区
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）省赛
	1.使用ROS1，根据提供的比赛地图文件，在Gazebo中创建一个等比的仿真环境，其中需要将外部轮廓用墙
	2.按照下图简化版本的竞赛地图，将两个人群立牌和一个车牌立牌(提供模型)加入到场地gazebo模型中，并
	3.自行建立车辆模型，要求至少拥有运动控制功能和一个摄像头，将车辆导入场地后建立场地地图。
	4.编写代码使得车辆可以按照示意图中蓝色箭头运动，并且在需要识别的点停下采集图片。
	5.将在人员区域1、人员区域2、车辆识别区采集的图片进行识别(可以在采集后立即识别也可以集中一起识别)，
	6.录制视频需完整展示增加了立牌的gazebo模型、建图过程以及在场地中的移动、识别过程，在视频最后需展

	（二）总决赛
	1)考察内容
	2)赛事要求
	3)注意事项

	四、比赛流程
	（一）省赛（区域赛）
	（二）总决赛
	1）比赛开始前，队伍应调试部署好自己的机器人，并将机器人放置在出发初始区。每场比赛前，有若干分钟的准
	2）裁判摆放指示牌和车辆完毕后，方可开始，准备完毕后参赛队伍一键启动机器人执行任务。
	3）各队机器人开始执行预设好的任务，包括状态识别、决策判断、物体识别等。
	4）比赛时间到，比赛结束，裁判根据各队的结果统计最后得分和排名。
	1）出发准备：
	2）红绿灯处理：
	3）人偶数量识别
	4）指示牌识别与响应
	5）垃圾桶状态识别
	6）楼宇火灾隐患识别
	7）车辆车牌识别
	8）电动车状态识别
	9）泊车

	五、评分规则
	（一）省赛（区域赛）
	（二）总决赛
	七、联系方式

	赛题十五：大模型技术创新赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（作业设备）道具要求
	（二）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、联系方式

	赛题十六：大模型任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛道具要求
	（二）比赛场景综述
	（1）第一轮放置：5个资源点由参赛队伍在比赛前自由放置；
	（1）基础任务项
	（2）任务挑战项


	（三）线下比赛流程
	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

	赛题十七：智慧城市无人驾驶算法应用赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（智能汽车）平台要求
	1.平台功能：实现图像识别，图像处理，车辆控制以及自动驾驶等功能；
	2.计算单元：8核处理器，4核2.0GHz+4核1.8GHz，内存DDR4 4GB，AI算力3.2Top
	3.控制单元：主控为单片机，具体型号不限，必须能够与计算单元进行通信，控制单元能够控制发声装置模拟鸣笛，
	4.环境感知传感器：使用彩色摄像头，且必须直接连接计算单元；
	5.车模：具备高强度复合材料底盘，4轮独立悬挂，前轮阿克曼转向结构，后轮驱动且带有齿轮差速器，车模前方带
	6.电机：直流高速电机，额定电压12V，空载转速不高于12000rpm；
	7.舵机：高精度数字舵机，空载速度：不高于0.14Sec/60°，转动角度：180°，堵转扭力：不高于2
	8.轮胎：橡胶轮胎，轻便，抓地力强，直径64mm，宽度26mm；
	9.动力系统：锂电池，标称不高于11.1V，放电倍率不高于25C，容量不高于2200mAh;
	10.尺寸：智能汽车最终尺寸长度为305mm-325mm，宽度为180-200mm，高度不低于330mm。

	（二）比赛场景综述
	四、比赛流程
	（一）报名
	（二）比赛要求
	五、评分规则
	（一）评分标准
	（二）违规操作
	1.车模与场地固定设施产生碰撞或两个轮子同时越过路边白线出界每次扣10分，最低分数不低于0分。
	2.车辆两个轮子同时越过路边白线出界超过5秒、车辆三个以上轮子同时越过路边白线出界、车辆失去行动能力或失

	（三）排名依据
	六、其他说明
	七、联系方式

	赛题十八：人形机器人协作挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
	三、比赛规则
	（一）参赛（机器人）道具要求
	（二）比赛场景综述
	（三）任务规则与得分标准
	（四）任务细则
	(五)违规处理
	（六）异常处理
	（七）比赛流程
	（八）比赛成绩排名
	四、评分规则
	裁判签字：                                         选手签字
	五、其他说明
	六、联系方式

	赛题十九：水中机器人巡检任务挑战赛
	一、赛题背景
	二、比赛形式
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