创意物联（人工智能）-车联网智能车竞技赛详细规则

[bookmark: _GoBack]一、参赛范围
· 参赛组别：小学组、初中组、高中组
· 参赛人数： 2人/队
· 指导教师： 限1人/队
· 每人限参加一个赛项、一个队伍。
二、赛事概况
[bookmark: _Hlk70342752]车联网的概念源于物联网，即车辆物联网，是以车辆为信息感知的主要对象，借助高速通信技术，实现车与车、车与人、车与路、车与服务平台的交互连接。车联网提升了车辆的智能驾驶水平，带来更为安全、舒适、智能、高效的驾驶感受与交通服务，同时提高交通运行效率，提升社会交通服务的智能化水平。车联网技术的成熟和发展，将为未来无人驾驶汽车提供可靠的技术支撑。
本赛事以物联网，视觉识别等人工智能应用为主题。聚焦人工智能发展前沿问题，特研发搭载物联网模块，视觉摄像头的人工智能车。旨在推动人工智能教育的普及与发展，增强青少年的创新意识与思维能力。
3、 小学组赛事规则简述
参赛选手需在规定时间内，使用图形化编程软件现场完成参赛车辆的程序编写调试，并完整地完成相应的任务; 
赛事任务场景如图1所示
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图1 赛事任务场景示意图
（1） 赛事场地说明
1.赛道大小为2M*2M。
2.发车区的大小为30CM*30CM。
3.可回收垃圾站：该区域为30CM*15CM的长方形绿色区域，该区域内有可回收垃圾模型。比赛前裁判放置可回收垃圾模型。可回收垃圾模型为直径 5CM 高 10CM 的绿色圆柱体。放置在黑色圆中，圆心距离指引线外边线22CM。
4.垃圾分炼厂：该区域为40CM*50CM 的长方形红色区域。
5.垃圾处理厂：该区域为30CM*17CM的长方形黄色区域，该区域有处理好的可回收原料模型。模型为5CM*5CM*10CM的长方体。模型中心位于该线上。该线距离指引线外边线25CM。
6.检查站：有一个横梁，横梁为长30CM宽5CM，厚度较薄的板。中心距离地面7CM。（检查站开关设置在指引线垂直距离10CM处，需触发霍尔开关打开闸机）。
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（二）赛事任务描述
任务1：可回收垃圾运输
任务描述：
1.机器人接收到指挥控制中心通过物联网传送的出发指令后，开始出发并执行任务。（成功接收指令并出发得10分，手动出发不得分。）
2.机器人识别可回收垃圾模型并将模型抓出可回收垃圾站。（全部离开可回收垃圾站得5分，部分离开，如压线，此步骤得0分）
3.机器人成功将可回收垃圾模型放到垃圾分炼厂得10分。（垃圾模型全部在垃圾分炼厂得10分，部分在垃圾分炼厂得5分）
任务2：回收原料运输
任务描述：
1.机器人成功识别垃圾处理厂，并将区域内放置的可回收原料模型抓出，可回收原料模型全部离开垃圾处理厂得10分，部分离开得5分。
2.机器人将可回收原料模型成功抓回发车区得15分，中途丢失得10分。
任务3：通过检查站
任务描述：机器人需沿着黑白指示线到达检查站。并完成触发霍尔开关打开横梁的任务。成功通过检查站且未碰撞横梁得10分，撞掉横梁则此项任务不得分。
任务4：数据传输
[bookmark: _Hlk70342498]任务描述：机器人穿过检查站后通过物联网发送指定信息到指挥控制中心。成功发送且指挥控制中心接收到正确信号得10分，否则本项任务不得分。（信息内容现场指定）
4、 初中组赛事规则简述
[bookmark: _Hlk70322012]参赛选手需在规定时间内，使用图形化编程软件/Python现场完成参赛车辆的程序编写调试，并完整地完成相应的任务; 
赛事任务场景如图1所示：
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图1 赛事任务场景示意图
（1） 赛事场地说明
[bookmark: _Hlk70342708]1、发车区的大小为30CM*30CM。场地大小为2M*2M。
2、绿色代表隔离带，黑色线条代表指引线。
[bookmark: _Hlk70321542]3、危险区：直径为12CM的黑色圆圈，圆圈中有一个直径为5CM，高10CM的圆柱充当危险物模型。
4、防爆处理区：直径为12CM，22CM，32CM的黑色同心圆构成。危险区、防爆处理区和发车点中心线在一条线上
[bookmark: _Hlk70321565]5、垃圾分类装载区：分别有三种类型的垃圾，形状为长方体，长宽高分别为5CM*5CM*10CM，分别为红色有害垃圾模型，绿色厨余垃圾模型，蓝色可回收垃圾模型。垃圾模型与赛道指引线垂直距离26CM，垃圾间距 20CM。
[bookmark: _Hlk70321574]6、中转区为一个T字形路口，到路口需识别中转信号并通过物联网发送给指挥控制中心。
7、检查站：有一个横梁，横梁为长30CM宽5CM，厚度较薄的板。中心距离地面7CM。（检查站开关设置在指引线垂直距离10CM处，需触发霍尔开关打开闸机）。
（二）赛事任务描述
[bookmark: _Hlk70342563]任务1：清理危险物
[bookmark: _Hlk70321785]任务描述：
机器人接收到指挥控制中心通过物联网传送的出发指令后，开始出发并执行任务。指令为0，1，2三个数字中的任意数字。代表任务2中需要搬运的垃圾模型类型，0为可回收垃圾模型，1为有害垃圾模型，2为厨余垃圾模型。
机器人正确识别危险物并将危险物放置在防爆处理区。危险物越靠近防爆处理区中心得分越高。
1. 成功接收指令并出发得5分，手动出发不得分。
2. 危险物位于12CM直径圆内得10分，22CM圆内得7分，32CM圆内得5分，以外不得分。
任务2：搬运垃圾
[bookmark: _Hlk70321833]任务描述：
垃圾分类装载区有三种类型的垃圾，形状为长方体，长宽高分别为5CM*5CM*10CM，分别为红色，绿色，蓝色。红色为有害垃圾模型，绿色为厨余垃圾模型，蓝色为可回收垃圾模型。
机器人需成功识别搬运（任务1指令中指定的垃圾）返回基地。抓到指定类型的垃圾并返回基地15分，抓到错误类型的垃圾返回基地得10分，垃圾中途掉落得5分。
任务3：发送中转信号
[bookmark: _Hlk70321840]任务描述：
机器人到达中转区停止，成功识别中转信号（为0-9数字）并通过物联网上传到指挥控制中心上得10分，否则不得分。
任务4：打开检查站闸机
[bookmark: _Hlk70342681]任务描述：
机器人穿过中转区后成功沿着指示线到达检查站，机器人需触发霍尔开关进入检查站，成功触发得10分。碰掉横梁此项不得分。
任务5：返回基地
任务描述：
1、需将机器人小车准确得停在基地内（车体完全进入外正方形）得15分
2、成功停车后蜂鸣器开始响提醒任务结束得5分，以车辆停止加蜂鸣器响起为任务完成终止信号计时。
5、 高中组赛事规则简述
参赛选手需在规定时间内，使用图形化编程软件/Python现场完成参赛车辆的程序编写调试，并完整地完成相应的任务; 
赛事任务场景如图1所示：
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图1 赛事任务场景示意图
（1） 赛事场地说明
1、发车区的大小为30CM*30CM。场地大小为2M*2M。
2、绿色代表隔离带，黑色线条代表指引线。
3、危险区：直径为12CM的黑色圆圈，圆圈中有一个直径为5CM，高10CM的圆柱充当危险物模型。
4、防爆处理区：直径为12CM，22CM，32CM的黑色同心圆构成。危险区、防爆处理区和发车点中心线在一条线上
5、垃圾分类装载区：分别有三种类型的垃圾，形状为长方体，长宽高分别为5CM*5CM*10CM，分别为红色有害垃圾模型，绿色厨余垃圾模型，蓝色可回收垃圾模型。垃圾模型与赛道指引线垂直距离26CM，垃圾间距 20CM。
6、中转区为一个T字形路口，到路口需识别中转信号并通过物联网发送给指挥控制中心。
7、检查站：有一个横梁，横梁为长30CM宽5CM，厚度较薄的板。中心距离地面7CM。（检查站开关设置在指引线垂直距离10CM处，需触发霍尔开关打开闸机）。
（二）赛事任务描述
任务1：清理危险物
任务描述：
机器人接收到指挥控制中心通过物联网传送的出发指令后，开始出发并执行任务。指令为0，1，2三个数字中的任意数字。代表任务2中需要搬运的垃圾模型类型，0为可回收垃圾模型，1为有害垃圾模型，2为厨余垃圾模型。
机器人正确识别危险物并将危险物放置在防爆处理区。危险物越靠近防爆处理区中心得分越高。
3. 成功接收指令并出发得5分，手动出发不得分。
4. 危险物位于12CM直径圆内得10分，22CM圆内得7分，32CM圆内得5分，以外不得分。
任务2：搬运垃圾
任务描述：
垃圾分类装载区有三种类型的垃圾，形状为长方体，长宽高分别为5CM*5CM*10CM，分别为红色，绿色，蓝色。红色为有害垃圾模型，绿色为厨余垃圾模型，蓝色为可回收垃圾模型。
机器人需成功识别搬运（任务1指令中指定的垃圾）返回基地。抓到指定类型的垃圾并返回基地15分，抓到错误类型的垃圾返回基地得10分，垃圾中途掉落得5分。
任务3：发送中转信号
任务描述：
机器人到达中转区停止，成功识别中转信号（为0-9数字）并通过物联网上传到指挥控制中心上得10分，否则不得分。
任务4：打开检查站闸机
任务描述：
机器人穿过中转区后成功沿着指示线到达检查站，机器人需触发霍尔开关进入检查站，成功触发得10分。碰掉横梁此项不得分。
任务5：返回基地
任务描述：
1、需将机器人小车准确得停在基地内（车体完全进入外正方形）得15分
2、成功停车后蜂鸣器开始响提醒任务结束得5分，以车辆停止加蜂鸣器响起为任务完成终止信号计时。
[bookmark: _Toc29195_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc26266_WPSOffice_Level2]六、赛制
比赛总分100分任务分70分，时间分30分，比赛限时150秒，每队有2次尝试机会。
参赛队按机器人任务完成分+时间分的最高分进行排名，用时短的排名靠前。
1、比赛前准备时间参赛队员只可对编程机器人进行编程调试，在此时间内不可在任务场地上运行及调试实物编程机器人；在比赛阶段参赛队员可以在竞赛场地上运行和调试机器人。
3、在比赛规定时间内，参赛队员可最多2次调试编程运行机器人执行任务，每次程序调试之后机器人须从发车区重新出发。
4、比赛时间截止时，若机器人在地图上还保持运行程序的状态，则让机器人程序运行完毕后随即结束比赛，并记录实际用时。
5、竞赛组委会有权利也有可能根据参赛报名情况和场馆实际条件变更赛制。
七、设备要求
1、机器人为轮式，且驱动轮数量≥2个；机器人外观尺寸满足以下规格：车辆小于30CM*30CM，高度不限。
2、硬件需包含以下电子模块，电机，工作电压3-6V；主板：内含运算处理芯片，图像识别摄像头，物联网模块，巡线传感器，LED灯，数码显示管或超声波传感器、霍尔磁力传感器、喇叭等。
八、执裁公正性应对举措
参赛队对比赛结果有异议，可以由参赛学校领队向组委会提出书面仲裁请求，需要参赛队员、领队和指导老师的签名。组委会和裁判委员会根据大赛规则给出针对申诉内容的相关裁决依据，2份材料一起提交仲裁委员会。
关于申诉时间的规定：申诉材料（在现场大赛结束后需要汇总）在大赛结束1小时内由领队或指导老师向仲裁委员会提出仲裁，超时不接受仲裁。仲裁委员会依据大赛规范、规则以及裁判给出的裁决依据对大赛结果进行仲裁，仲裁结果为最终结果。
在发生违反赛事规则或处理不当的行为以后1天之内，参赛队员可以向大赛组委会进行申诉。申诉报告必须以正式的书面形式书写，并且，必须要有申诉队员及其指导老师的签名。
大赛组委会受到申诉后，由裁判委员会进行复核和技术解释，最终提交仲裁委员会技术报告，由仲裁委员会根据报告负责进行最后的处罚，仲裁结果为最终结果。
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