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无人车视觉巡航赛

一、赛题背景

该比赛主要围绕机器人智能控制领域，开展机器人定位、导航、视觉识别、人机

交互的技术研究，进行该比赛，可以锻炼学生的综合创新实践能力，同时提高智能机

器人控制、传感、驱动等各方面技术水平，熟悉机器人操作系统各方面功能及控制算

法编程实现，涵盖专业知识及技能包括自动控制、单片机编程、数字电路、伺服电机

驱动、机器人操作系统、C\C++\Python编程、传感器技术、激光 SLAM、深度学习、

人机交互。

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。比赛前

发布赛制说明。比赛分为三个阶段：初赛（各院校可参照复赛比赛规则自行组织并推

荐）、复赛、全国总决赛。

三、比赛规则

（一）参赛（机器人）要求

参赛机器人需满足附表要求，可以自制，自制平台需在复赛报名截止前一周内与

赛题负责人确认是否满足参赛要求，没有经过书面确认的机器人不能参赛，也可以咨

询赛题负责人使用推荐机器人平台。

1. 人工智能控制器：X86架构芯片 INTEL 工控机，双核四线程，数据处理

主频最高不低于 3.4GHz，内存不低于 8GB，主频不低于 2400MHz，数据存储不

低于 256GBSSD，300MB/s。具备蓝牙及WIFI通讯功能。

2. 从控制器：ARM Cortex™-M4内核，不低于 4路高精度伺服控制，支持

速度控制，电流控制，各种模式下运动控制参数可调。

3. 车体结构：高强度航空铝合金车体，车身尺寸不低于 35*29*47cm（长*

宽*高），自重不低于 7kg，整体负载不低于 10kg，最大速度不低于 0.5m/s。4路

伺服电机配备的里程计分辨率不低于 3960脉冲/圈。四轮须配备麦克纳姆轮，四

轮采用麦克纳姆轮，轮子直径 9.7cm。

4. 传感系统：激光雷达，测量范围不小于 12m；九轴姿态传感器（三轴加

速度，三轴陀螺仪，三轴磁场）；视觉传感器，分辨率不低于 1080p、最高帧率

不低于 120帧；编码器，精度不低于 3960脉冲/圈。

5. 射击模块：须全铝合金结构，本体尺寸不低于 19.5*13*6.4cm（长*宽*

高），发射管外部长度不低于 6.3cm，最快射击速度不低于 300rpm，内置锂电池

容量不低于 8.4V4400mAh，具有电量显示模块。

6. 接口：5V、12V电源输出，1路 HDMI 高清输出口，4路 USB接口，1
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路 type-C接口，1路音频输入/输出口，1个 SD读卡器接口。

7. 供电方案：车体内置 12V15AH动力锂电池组，连续工作时间不低于 3小

时。射击模块独立供电，独立电源显示。

（1）参赛队赛前需在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件，通过认证的参赛队才可进入到赛前检

录环节。（机器人平台认证方式：将机器人尺寸测量及机器人测量视频和机器人详细

硬件介绍（必须包含主控制器型号参数、执行控制器参数、传感器参数、电机参数、

轮距等，必须包含软件架构及方案、硬件原理图等）、源码、设计文件以压缩包的形

式统一发送到邮箱即可（需在邮件内容中体现队长及队员姓名，学校，参赛队名称，

所报名赛题“如未体现正确的队伍信息或文件提交不完整即为无效认证”）），资格认

证截止时间为复赛举办日期向前推算 7 个自然日当日 17:00 前。

（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

展传感器须经赛题负责人认证，或者由用户完全自主自制的传感器，未经组委会认证

的，将取消比赛资格。

（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容易接近的地方。裁判认定参赛机器人有安

全隐患，经警示仍不修改的队伍，裁判有权取消参赛资格。

（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。（参赛队须额外准备

40cm*30cm挡板若干）

2. 场地设置两个红色区域为起点（1号区域和 81号区域），允许参赛队伍在 81

号区域起点放置第二辆机器辅助主机器人识别任务信息（两台机器人统一部署多机协
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同控制算法，不得采取各自独立的控制模式。），机器人的数量最多为两台，起点的

尺寸为 40cm*40cm。

3. 比赛场地会设置 1-9一共 9个任务点，每个任务点为 38cm*32cm的长方形，

需要在每一格黄色区域中居中规划出任务点，任务点位置如上图所示：

4. 如上图所示，在场地围栏内侧贴有个 4任务信息图像，任务信息图像中心距

地面高度为 20cm。任务信息图像在比赛现场公布。

5. 在比赛开始前，需要将机器人放到起点位置，启动脚本加载，再去按照裁判

的指令调整场地（参赛队须额外准备 40cm*30cm挡板若干）,挡板会随机摆放在图中

的红色划线处，若场地布置错误总分减 20分，准备完成之后用语音唤醒机器人开始

比赛。

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地。

（三）赛前准备

每支参赛队伍比赛前有 2分钟准备时间，准备好后将机器人放至出发区域并示意

裁判比赛，裁判确认比赛开始后，参赛队启动机器人。比赛顺序另行公布。

（四）比赛过程

机器人从起始区域出发，分别到每面墙的识别点识别信息（共四个），获取线索

并语音播报，每个答案对应不同的线索。等到收集完四条线索之后，按照线索的识别

顺序依次前往对应的任务点去停靠，四个任务点停靠完成之后回到终点完成任务。任

务完成之后需要按照裁判的要求进行提交技术文档或者现场答辩。

每场比赛发生以下情况之一，则比赛结束：

1. 参赛队员举手示意结束比赛时，比赛结束；

2. 机器人完全进入“终点”区域，比赛结束；

3. 机器人在比赛过程中触碰到围挡，比赛结束；

4. 裁判宣布比赛开始后机器人 20s未开始运动，比赛结束；

5. 机器人运行过程中，参赛队员进入场地时，比赛结束；

6. 比赛过程中裁判组有权根据机器人运行状态宣布比赛结束。（例如：机器人

程序死机、机器人超过 20s状态未发生变化）；

7. 涉及到答辩提问环节，在比赛过程中视角出现非本参赛队队员比赛结束成绩

为 0分。

以上情况，现场比赛成绩为结束当时的得分和用时。

注意：比赛时间为 3分，即裁判宣布比赛开始时开始计时 3分，3分计时结束则

比赛结束，只记录比赛时间内的成绩

（五）注意事项
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1. 答辩分不足 3分不参与一二等奖评审，答辩分不足 6分不参与一等奖评审。

技术文档重复率超过 30%不参与一二等奖评审。

2. 机器人到达任务点或终点，如未完全进入任务点内，裁判根据实际情况酌情

给分，在比赛时每支队伍有两次比赛机会，取两次最高分进入最终成绩评审。

3. 比赛开始和比赛结束必须有明确的语音播报。语音播报内容为统一内容，机

器人到达非目标点并语音播报不得分；播报语音内容错误不得分。语音播报功能执行

期间，机器人应处于静止模式，不得发生位移或动作否则此项不得语音分。

4. 如果出现 2个或 2个以上的多队同分现象，则根据比赛终止前的比赛用时来

确定排名，用时较少的队伍排名靠前。比赛过程中参赛队可以主动要求放弃比赛来获

得较短的比赛终止时间。

5. 复赛和总决赛任务要求等将通过赛前会议另行发布（具体关注 Q群通知，所

有参赛队队长务必加入 Q群）。

6. 复赛和总决赛作品提交要求将通过赛前会议发布，本赛题所有参赛成员需关

注 B站官方账号：http://live.bilibili.com/32349438，我们将在此账号下进行赛前会议

直播。

五、评分规则

评审打分表

序号 评分项 得分

1 语音唤醒并播报比赛开始 （10）

2 识别第一个任务信息并语音播报（10）

3 识别第二个任务信息并语音播报（10）

4 识别第三个任务信息并语音播报（10）

5 识别第四个任务信息并语音播报（10）

6 进入到对应的任务点并语音播报（10）

7 进入到对应的任务点并语音播报（10）

8 进入到对应的任务点并语音播报（10）

9 进入到对应的任务点并语音播报（10）

10 进入到终点并语音播报（10）
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11 技术文档或现场答辩(10)

时间

总分

六、特别说明

1. 线下比赛时比赛场地以组委会提供为准，最终比赛场地可能与图示场地略有

差异。

2. 线下比赛时参赛机器人必须适应组委会提供的比赛场地和物料。

3. 规则的最终解释权归大赛组委会所有。

七、联系方式

赛题负责人：张老师

手机号码：17610662055

邮箱：13954896856@163.com

赛题交流 QQ群：1087147259

mailto:13954896856@163.com
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