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智慧社区

一、赛题背景

社区是城市的关键组成部分，社区治理是围绕社区场景下的人、地、物、情、事

的管理与服务。随着城市化的快速推进及人口流动的快速增加，传统社区治理在人员

出入管控、安防巡逻、车辆停放管理等典型场景下都面临着人力不足、效率低下、响

应不及时等诸多难题。而人工智能技术代替人力，实现人、车、事的精准治理，大幅

降低人力、物质、时间等成本，以最低成本发挥最强大的管理效能，有效推动城市治

理向更“数字化、自动化、智慧化”的方向演进。本竞赛以“智慧社区”为竞赛主题，围

绕“人工智能”和“智能机器人”两方面技术开展竞赛。

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）复赛

任务一、巡检场景设计与演示（50 分）

本任务重点考察选手的 ROS/Gazebo 仿真能力、SLAM 建图、路径规划以及视觉

目标检测能力。

1.高保真场景构建：

参赛队伍需深入研读总决赛赛题，使用 ROS 在 Gazebo 中构建一个“智慧社区”仿

真环境。

场景内必须包含总决赛中的重点元素模型：如红绿灯、人偶立牌、车牌模型、车

道线。

2.综合巡检任务执行：

在搭建好的仿真场景中，控制虚拟机器人完成完整的智慧社区巡检流程：

自主建图与定位：机器人在场地内完成全场景高精度地图构建（如使用

Gmapping, Cartographer 等）。

自主导航与避障：规划巡检路线，实现多点自主导航，并能有效避开场景中的障

碍物。

视觉识别与检测：在导航过程中，调用视觉算法完成核心目标检测任务（红绿灯

状态识别、人偶立牌检测、车牌字符识别等）。
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任务二：技术方案设计与线上答辩展示（50 分）

本任务重点考察队伍的逻辑思维能力、赛题拆解能力、软硬件系统设计能力以及

Sim2Real（从仿真到实车）的工程落地能力。

1.技术方案设计（文档）：

结合任务一的仿真成果与总决赛实地场景需求，撰写一份完整的技术方案文档。

内容必须包含但不限于：

软件架构与算法设计：ROS 节点拓扑图、通讯机制、目标检测算法（如算法选

型及训练策略）、OCR 识别机制、路径规划与导航算法细节。

硬件选型：针对任务一的仿真车辆设计和面向总决赛任务的机器人硬件架构设计。

Sim2Real 部署策略：如何将仿真中跑通的算法代码部署到实车，并应对实际环

境干扰（如光照变化、反光、传感器噪声等）的策略。

2.答辩展示（PPT 与视频演示）：

制作一份答辩展示PPT，提炼方案核心亮点。

录制答辩与演示视频，通过语音清晰讲解系统架构与代码逻辑。

作品提交规范：

1. 技术方案文档 (.pdf 格式)

命名规范：【队伍名称】-智慧社区复赛技术方案.pdf

要求：图文并茂，逻辑清晰，重点突出，软硬件整体设计。

2. 工程源代码压缩包 (.zip 格式，限制 150MB以内)

命名规范：【队伍名称】-智慧社区复赛工程代码.zip

要求：包含完整的ROS 工作空间（src 目录即可，需包含地图文件、模型文件、

启动脚本及算法源码）。根目录下必须包含 README.md 文档，说明代码编译和运行

的步骤。

3. 答辩展示幻灯片 (.pdf 格式)

命名规范：【队伍名称】-智慧社区复赛答辩展示.pdf

综合演示与答辩视频 (.mp4 格式，限制 300MB 以内)

命名规范：【队伍名称】-智慧社区复赛综合展示视频.mp4

视频内容必须包含以下两部分（建议总时长 8-12 分钟）：

上半部分（实操与代码展示）： 屏幕录制 Gazebo 场景全貌、完整建图过程、机

器人在场地中的自主移动与识别过程（需同时展示Gazebo 视角与Rviz 界面）。并在本

段末尾，展示建图导航及视觉识别的核心代码片段，由队员进行语音讲解。

下半部分（方案答辩）： 结合 PPT，须全队出镜（或配合 PPT 画面进行清晰语

音录制），全面阐述面向总决赛的整体软硬件解决思路。

注：由于视频大小限制（300M），请参赛队伍合理控制分辨率，确保画面文字
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（特别是代码部分）和声音清晰可辨。

复赛参赛队伍需在线提交如上材料，由专家进行评审，遴选出复赛一二三等奖获

奖团队及总决赛一等奖、二等奖及三等奖候选团队。

（二）总决赛

总决赛一等奖、二等奖及三等奖候选团队将携带自己的机器人参加现场比赛通过

一系列预设任务和挑战，展示其算法的实际应用效果。

1. 机器人要求

参赛机器人需使用经过组委会认证的统一参赛平台，参赛队在此基础上可以进行

改装。

在满足规则的前提下，可以对机器人的机械和传感器进行改装，改装后机器人所

携带的传感器，必须包含 1个 360度全方位扫描光雷达，不多于 1个立体相机，不

多于 1个单目相机。

2. 总决赛竞赛场地示意图

图片中各标志旁的橙黄色箭头表示物料的朝向

3. 总决赛规则

（1）考察内容

机器人需完成包括红绿灯状态识别、人偶数量判断、指示牌识别、车辆车牌识别、
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停车状态判断、楼宇火灾识别、楼宇异常温度识别、站房仪表读取、电动车状态识别、

垃圾桶状态识别等一系列任务。

（2）赛事要求

机器人需自主执行任务，包括但不限于状态识别、决策判断、物体识别等。机器

人的程序需由参赛队伍自行完成。

（3）注意事项

a.比赛开始后，机器人一键启动，自主执行任务。除非发生严重故障，否则比赛

过程中不得人为干预机器人的运行；

b.如果某队出现非硬件故障，或机器人运动卡死，选手可以示意申请救援，进行

机器调试，同时比赛继续进行（救援时间包含在比赛时间内）。调试完毕需将机器人

放置在出发初始位置继续比赛，每次测试最多申请 3次救援；

c.比赛时，如果参赛中的机器人与场地发生较大碰撞导致场地被破坏，选手需立

即停止机器运行，并带回出发区。裁判及时处理并恢复现场，不影响比赛的情况下可

继续进行；裁判有权终止严重影响比赛正常进行的队伍的本轮比赛；

d.比赛开始后，除非发生外界比如照明停电、骚乱、火灾等不可预料的情况，比

赛不会暂停，直到比赛时间结束；

e.参赛选手必须公平竞赛，遵守比赛规则，尊重裁判的宣判结果，尊重赛事主办

方的决定，宣传和发扬竞技精神；

f.主办方有权取消恶意干扰比赛队伍的参赛权和成绩，恶意干扰比赛行为包括且

不限于以下行为：违反比赛规则、故意碰撞比赛场地、故意干扰对方机器设备、故意

干扰或阻止裁判执裁、比赛中未经允许闯入比赛场地等；

g.比赛排名优先考虑得分，如两队分数相同则对比比赛用时，比赛用时短的排名

更高。因此，参赛队应当充分考虑到各区域的难度以及比赛时间的长短，以便能够取

得更好的成绩。

四、比赛流程

（一）复赛

参赛队伍按照组委会要求提交技术文档、工程源代码、PPT及参赛视频。

（二）总决赛

1. 总流程

（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，有若干分钟的准备时间，参赛队伍应在此期间完成机器人的调试

和程序加载。如准备好了可举手示意，比赛可提前开始，比赛时间为每场 5分钟；

（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。
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（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。

2. 在沙盘内的竞赛流程

（1）出发准备

竞赛机器人从起点横线后出发，按照示意图中箭头方向移动。

（2）红绿灯处理

到达红绿灯位置时，机器人需停在等待线前等待灯光信号为绿色后通过。当红灯

亮起时，车身不可在停止线上移动。

（3）灯的时序

①红灯:10秒②绿灯:15秒③黄灯:3秒。

（4）人偶数量识别

机器人需识别人偶并计算出社区中的人群总数，且需将图片中的外来人员在图像

中框选出。播报和输出范例为：社区内共有 16人，其中 A街人数 8人，B街人数 8

人，发现 2名非社区人员在 A街，图片已保存。

（5）指示牌识别与响应

识别指示牌，并根据指示牌的情况进行播报、输出和移动，范例为，前方是禁止

直行指示牌。

（6）垃圾桶状态识别

机器人需识别垃圾桶的开闭状态和投放情况。播报和输出范例为(可回收/其他/有

害/厨余)垃圾桶状态为(打开/关闭)，垃圾桶里的垃圾为 XX，投放(正确/错误)。[括号

中为可能出现的情况]

（7）楼宇火灾隐患识别

在楼宇 A、B、C，机器人识别社区中楼宇的火灾情况。播报和输出范例为艺术

大厦发现火灾隐患 5个。

（8）楼宇异常温度识别

在楼宇 D，机器人需识别当前楼宇异常温度的位置。播报和输出范例为 XX大厦

在 2楼处发现高温情况。

（9）站房仪表读取

在站房处，机器人需识别当前站房内仪表盘数据，播报和输出范例为 XX表读数

为 XXXXX。

（10）车辆车牌识别

在停车场处，机器人需识别当前停车场内的车辆车牌号，共识别 3辆。播报和输

出范例为 1号停车场车牌号为 XXXXX。
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（11）电动车状态识别

在电动车停车区，机器人需识别 A、B街区内的电动车违停情况以及当前停车区

内电动车状态，是否有倒伏情况。播报和输出范例为 A街区有 2辆电动车违停，B

街区无违停，停车区内电动车正常 8辆，倒伏 2辆。

（12）泊车

准确停入停车位，车头朝向街道。

五、评分规则

（一）复赛

复赛评审明细表

任务 分值 评审维度 分值

任务一：巡检场景设计与演示 50 分

场景搭建完成度 15 分

自主建图、导航与避障 20分

视觉识别与检测 15 分

任务二：技术方案设计与答辩

展示
50 分

赛题分析与逻辑思维 15 分

方案可行性与工程落地 15 分

文档质量 5分

表达与展示能力 10分

排版与规范 5分

（二）总决赛

比赛开始，各队初始分数均为零分；比赛时间结束后，裁判当场统计得分；现场

评分细则如表所示。

总决赛现场得分评审明细表

序号 评分项 得分 完成情况说明

1 红绿灯识别 10 分 识别正确，并且做出正确响应，共两处，每处 5分。

2 人群数量识别 12 分 正确识别社区中的人群总数播报并输出，每个街区 6分。

3 垃圾桶状态识别 10分 正确识别垃圾桶状态并播报，包括开闭以及垃圾分类等信
息，开闭状态判断每个 1分，垃圾分类判断每个 1.5 分。
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4 楼宇火灾识别 12 分 识别当前社区中楼宇的火灾情况并播报，每个楼宇 4分。

5 车辆车牌识别 12 分 车牌号需识别并播报正确，共三处，每处 4分。

6 楼宇异常温度识别 10分 判断处楼宇温度异常的楼层，10分。

7 站房仪表读取 14 分 读取站房仪表的数据，每个 7分。

8 电动车状态识别 10分 正确识别电动车状态，并汇报，违停情况判断正确 4分，
停车区判断正确 6分。

9 停车 10 分 将车辆停至正确位置，且朝向正确，朝向不正确仅得 5分。

10 标识识别错误 -10分 机器人在比赛过程中出现违反标识规定时，扣 10分

11 出现碰撞、压线 -1 分
机器人在比赛过程中产生碰撞与压线，每次扣 1分；碰撞是
指机器人和场地设施发生剐蹭或者碰撞行为，压线不包括

停止线和斑马线。

12 申请救援 -2 分 每申请一次救援扣 2分。

各项相加为现场总得分

最终决赛分数为现场得分 80%+技术文档得分 20%，技术文档提交链接另行通知。

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：顾老师

手机号码：13851708058

邮箱：gujian@moveit.net.cn

赛题交流 QQ群：1098328821

mailto:gujian@moveit.net.cn
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