附件11
虚拟机器人（仿真程序）——“无人驾驶技能赛”竞赛规则
1、 任务
在虚拟的城市环境中，设计一个机器人并模拟实现各类无人驾驶交通行为。任务要求机器人在规定的时间内从起点出发，完成各类安全行车和技能挑战动作并抵达终点。
在竞赛中，参赛选手除了需要掌握机器人相关知识和技能的综合运用，还需考虑在约定的无人驾驶交通规则下，面对一个具有较高前瞻性和复杂度的综合性任务,如何在有限时间内设计合理高效的问题解决方案。
2、 竞赛场景
在竞赛场景中的城市道路由行车道、交叉路口、道路围栏、模拟人、车、道路标线、路障等各类交通要素及各种沿路城市建筑构成。竞赛时从竞赛场景中指定起点和终点。
[image: ]竞赛场景虚拟城市环境中的物体有各自的物理属性，参赛选手在设计机器人时需考虑应对。图 1 街道组成

3、 任务规则
(1) 竞赛路线
要求机器人从起点出发，在规定时间内到达终点。终点有明显可见标记，并提供终点GPS坐标。
(2) 竞赛任务变化因素
任务场景中的以下元素可能会产生变化：
1. 起始点、终点的位置和朝向；
2. 虚拟城市环境的重力加速度值（1.6至9.8之间）；
3. 道路上车辆的数量、位置及行进行速度；
4. 人行横道上行人出现的数量、位置及行进速度；
5. 飞车路段的数量和位置；
6. 窄路曲行路段的数量和位置；
7. 路障的位置、数量、形状；
8. 各交叉路口可能会出现数量不等的道路隔离栏杆；
(3) 竞赛任务中止
任务完成过程中发生以下情况，将导致当次任务的终止：
1. 超过任务限时；
2. 机器人脱离道路；
3. 机器人碰撞到行人；
4. 任务过程中机器人尺寸超出限制；
5. 选手手动结束任务；
任务中止后，选手可选择是否提交当次任务的成绩。
(4) 任务相关时间
1. 竞赛时长：指竞赛的整个过程的时长，选手需在此时长内完成搭建机器人、编写程序及完成任务等所有操作。本次比赛各组别竞赛时长为120分钟。
2. 任务限时：指机器人从起点出发到达终点可用的最长时间，各组别的任务限时分别如下：
小学组：160秒；
初中组：140秒；
高中组：120秒；
3. 任务耗时：指机器人从起点出发到达终点实际所用的时间。
(5) 机器人规格要求
选手设计的机器人应符合以下规格：
1. 机器人的直径任何时候不能超过10米，具体尺寸以系统的计算结果为准。
2. 机器人的所有部件的数量不得超过100个。
(6) 任务得分
任务得分的计算公式如下：
任务得分 = 基础分 + 附加分 + 时间奖励分
各分值说明：
基础分：机器人在任务限时内到达终点可获得基础分100分。
附加分：在任务过程中有多种可获得附加分的附加任务，包括：避让行人、安全会车、窄路曲行、飞车。各附加分的分值如下：
避让行人：20分/处；
安全会车：5分/处；
窄路曲行：15分/处；
飞车：10分/处；
注：机器人在任务限时内未成功到达终点，获得的附加分依然有效。
时间奖励分：机器人在任务限时内到达终点时可获得时间奖励分，其计算公式如下：
时间奖励分 = （任务限时 – 任务耗时）（单位秒）×1分
(7) 附加任务得分说明
1. 避让行人：在人行横道上可能会出现正在横穿马路的模拟人（模拟人发射可被检测的红外光），机器人在经过人行横道时完成有效避让后可得分。机器人任何时候触碰到模拟人，任务终止。
2. 安全会车：在道路上会出现正在道路上行驶或临时停靠的车辆，机器人通过该路段时未接触到该车辆并安全交会后，可获安全会车得分。无论机器人当次是否获得安全会车得分，再次通过时均不会再得分。
3. [image: ]窄路曲行：在道路中有具有明显标记的曲形窄路，机器人在通过此路段时全程保持“控制器”垂直投影完全在曲形窄路内，可获得窄路曲行得分。无论机器人当次通过此路段是否得分，再次通过时均不会再得分。
4. 飞车：在道路中有明显标记的带坡路段，机器人经过此路段时，能整体腾飞并在空中滑行超过2米并驶出此路段后，可获得飞车得分。飞车距离从机器人整体离开路面时为起点，机器人任何一部分再次接触路面时为终点进行计算。无论机器人当次通过此路段是否获得飞车得分，再次通过时均不会[image: 未标题-2]再得分。
4、 竞赛
(1) 竞赛平台
使用竞赛专用虚拟机器人平台（竞赛平台支持使用python编程），选手凭组委会分配的账号和密码登录。
(2) 成绩提交
各组别选手的成绩提交次数为5次，任务完成或任务中止后均可提交成绩。
(3) 竞赛成绩与排名
选手的竞赛成绩是所有提交的成绩中的最好成绩。排名以最好成绩为依据，当2个以上选手的最好成绩相同时，比较第2高的成绩，第2高的成绩更好的选手排名靠前，依此类推。当5次成绩都相同时，通过抽签决定最终名次。
(4) 比赛安排
竞赛环境由活动主办方提供，参赛选手不得携带U盘、手机等任何具有存储功能的设备进入比赛现场。
在同一组别所有选手入场后，正式发布本次比赛任务场地，不同组别将随机指定不同的起点和终点。
(5) 故障处理
如竞赛用计算机及竞赛环境中途出现故障（网络中断或死机等），选手可重新启动计算机或更换电脑后继续比赛，之前的比赛信息（机器人、控制程序和已提交过的成绩）将做一定时间内的保留，如果裁判认定某一队故意利用本规则获利，该队将受到警告，严重者将取消其比赛资格。
5、 
练习与竞赛过程
练习与竞赛过程如图所示。登录
搭建/修改机器人
编写/修改控制程序
开始仿真
不提交成绩
提交成绩
选择组别/房间/座位
复位仿真
注册账号



(1) 注册账号
练习期间需要注册账号，已有账号可跳过此步。启动虚拟机器人竞赛平台软件，在登录界面中单击“注册”，在浏览器中打开注册网页，填写完整信息，单击“注册”并通过激活账号。指导教师也可通过智慧云校系统（http://g.irobotq.com）为选手批量创建竞赛训练账号。填写资料
单击“注册”
单击“注册”

(2) 登录
启动虚拟机器人竞赛平台软件，在登录窗口输入已注册的用户名、密码，单击“Go!”开始登录。
(3) 编辑机器人和控制程序，选择组别和座位输入用户名
输入密码
单击“Go!”开始登录

根据规则，选择相应的组别房间，可首先搭建机器人和编写控制程序，并选择好机器人和控制程序，单击房间内场地的空座位，开始进入任务，如图所示。选择空座位
找到对应的组别
选择机器人
和程序
搭建机器人
和编写程序



(4) 仿真及编辑机器人和控制程序
在仿真窗口中，可开始、重置任务，在停止或重置任务后可以编辑机器人和控制程序，并可重新开始任务。编辑机器人
编辑程序
开始
重置


(5) 比赛完成
[bookmark: _GoBack]一次任务结束时或手动结束时，会显示任务得分，可选择提交当前成绩或返回任务，选择提交时使用一次提交机会。不提交成绩
剩余提交次数
提交成绩
得分
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