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智慧交通比赛规则

一、项目设置背景

随着社会汽车保有量的大幅增加，带来的交通压力及安全问题日

益突出，由此无人驾驶汽车的研究应运而生，且成为当前世界各国的

热门研究领域。而基于视觉进行环境识别的无人驾驶汽车在该领域占

据重要地位。

在真实驾驶过程中，驾驶者可利用眼睛获取90%以上的环境信息，

包含道路标识、交通信号、车道线、障碍物等。机器视觉能模仿人类

的眼睛，从两个视角采集道路图像信息，由于视觉传感器相较于其他

几种传感器在采集信息量和采集速率上具有的较大优势，所以在真实

无人驾驶道路中起到了关键作用。

该赛项在形式上以模拟城市道路为场景，主要围绕基于视觉的无

人驾驶汽车道路识别技术领域，开展图像的预处理和识别算法技术的

研究。进行该比赛，可以锻炼学生的机器人设计、传感器应用、车辆

控制以及对机器视觉算法设计能力，同时提高学生专业知识在实际应

用中的理解。

二、项目进行方式：

线下

三、项目规则

参加本赛项的队伍需遵循大赛总规则。本赛项详细规则如下：

1. 参赛（机器人）道具要求

本赛项参赛队伍可使用推荐平台（图 1所示）或者自制平台，严
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禁使用第三方现成平台参赛，若参赛队选择自制参赛平台，应符合以

下参数要求，并将自制平台的详细参数及样图提交至赛项联系人，赛

项联系人将按照大赛总规则的流程给与答复。

（1）设备尺寸要求：长≥300mm，宽≥260mm，高≤320mm。（明

显不属于车身整体框架的零件和结构，均不能计算在车身尺寸内）

（2）本赛项底盘须采用四轮差速，严禁使用阿克曼底盘和麦克

纳姆轮。

（3）处理器：采用 Intel 或者 Jetson Nano 主控，运用深度学

习算法。

图 1、推荐平台样图
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2.比赛场景综述

竞赛场地为 5.4M*4M 的模拟无人驾驶场地环境。

图 1-比赛场地平面图

3.任务规则与得分标准

任务规则：

比赛开始时，智能车从起点线出发（车头对齐起始线），沿着车

道线行驶，行驶途中需识别随机转向标志按照指示牌行驶、经过人行

横道识别，来到限速环岛区域（需识别限速标志和限速解除标志），

驶出环岛按照红绿灯指示行驶来到变道区域（任务加分项，可正常行

驶）然后继续行驶，识别危险标识之后车身完全驶过终点线完成比赛

（车尾对齐或越过终点线）。
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评分细则：

本次赛项将采用任务得分制，总分数=任务分（100 分）＋报告

分数（20分）

任务得分如下：

(1) 正常发车+5 分。

(2) 按照标志牌指示行驶+20 分（违反标识牌行驶+5分）。

(3) 人行横道正确停车且无压线情况+10 分（压线及停在其他区

域+2分，未停车不加分）。

(4) 正确识别限速和解除限速并有明显速度变化 +10 分

(5) 识别红绿灯并成功停在黄色框内无压线情况+10 分（压线以

及停在其他区域+2分，未停车不加分）

（6）识别变道标志且进行变道行驶+30 分（未识别变道且正常

行驶+10 分）

（7）成功识别危险标识并能正确行驶+10 分

（8）按要求到达终点+5分

（9）无人车在行驶过程中车身垂直投影覆盖黄线（单轮压线），

-5分/次，如双轮或双轮以上压线计行驶失败,出局处理。

4.比赛流程

（1）赛前准备

现场裁判将根据队伍数量规定每队上场时间，并进行抽签决定

上场顺序。

（2）比赛过程
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在听到裁判计时开始指令后，正式比赛前参赛队员应当示意裁判

比赛开始，然后进行比赛，如未示意裁判将认为其在调试，成绩无效。

红绿灯处队员应自己更换相应标识。进行比赛时，全程严禁人为触碰

及远程遥控设备，一经发现将取消本次比赛成绩。

（4）比赛结束

规定时间到，裁判员结束比赛，统计并确认现场任务得分情况，

参赛队长签字确认，之后参赛队须按照要求在规定时间内提交作品技

术报告（技术报告模板将在赛项交流群中统一发布）到指定邮箱，裁

判将进行技术报告的评定工作，取得最终成绩。最终成绩相同的情况

下，用时最少的队伍排名靠前。

四、备注说明

未尽事宜，将在赛项交流群中补充通知。
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