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一、赛项背景 

嵌入式物联网、智能交通及机器人是未来战略性新兴产业的前沿

技术，基于嵌入式车联网竞赛开展实践教学，不仅有利于案例实践教

学的改革，也可作为多种选择的课程设计或毕业设计题目，同时还可

以激发学生的学习热情、竞赛斗志与小组合作精神，在竞赛中可以根

据兴趣让学生学习车辆建模、单片机与嵌入式系统设计、图像处理、

网络通信、手机交互等知识，而且也有利于学生在未来移动互联网游

戏开发、嵌入式系统设计与智能家居、手机交互开发、图像信息识别、

人工智能以及工程车辆、机器人等领域获得更有竞争力的就业机会，

为未来升学、出国、晋升等创新实践动手能力提供重要参考。 

二、赛项介绍 

“博创杯”全国大学生智能车竞赛是在“博创杯”全国大学生嵌

入式物联网电子设计大赛创意设计比赛基础之上设立的指定命题比

赛。比赛融科学性、趣味性和观赏性为一体，是以迅猛发展、前景广

阔的汽车电子为背景，涵盖智能控制、传感技术、图像识别、视觉处

理、机械原理与车辆工程等多学科专业的创意设计比赛。智能车竞赛

的参赛队伍必须使用大赛组委会统一指定的车模平台，竞赛过程包括

理论设计、实际制作、整车调试和现场比赛等环节，要求学生以团队

形式参赛，协同完成任务，完整体会工程性的研究开发项目由设计到

实现的全过程。 



三、参赛条件 

受邀院校方或具有正式学籍的全日制在校本、专科生均有资格报

名参赛，分赛区比赛每个学校不得超过 5 支队伍，每支队伍不超过 3

名队员； 

四、比赛组成 

分赛区比赛和全国总决赛 

个别赛区分团体赛和个人赛（赛区文件另行通知） 

五、赛项平台  

   1、平台介绍 

比赛平台是由“博创杯”大赛组委会提供的由 1:10 标准四驱汽车

模型、直流伺服电机、可充电式电池、摄像头和基于意法半导体 32

位 ARM微控制器STM32F103的控制电路板等组成的智能车开发平台。

包括传感器信号采集处理、图像视觉识别处理、控制算法与执行、电

机驱动控制、转向舵机控制等，完成智能车改装制作及调试。 

其设计内容涵盖了智能控制、传感技术、图像识别、视觉处理、

物联网应用、汽车电子、JAVA 和 C++编程、机械原理等多个学科的

知识，因此可以为教学改革、人才培养、科学研究提供平台和案例支

撑。 



平台主要面向工程硕士、大学生等；给出基本程序框架与应用示

范，也比较适合职高中专类的专业学生；提供一些典型的演示示范与

表演讲解，也可作为中学生的观摩实践教学；也可以作为科技发烧友

等研究平台。 

2、平台申请 

每个受邀院校可免费申请一台智能车开发平台。免费平台数量有

限，为保证平台的利用率，申请院校需向大赛组委会预交一定金额的

保证金，在全国总决赛结束后统一退回，如参赛队未能参加分赛区比

赛又未在指定时间退回平台的院校不予退款。 

3、平台教学应用 

老师可以根据学校的学科特色与科研要求，分别选择一类为主线，

理论课与实践课 1:1 相结合，安排教学与实践内容： 

 机电建模与控制，智能车提供舵机、伺服电机、传动等机电

设备，包括车辆建模与仿真，PID 控制与仿真，基于视觉传感

器智能控制与算法设计等。 

 单片机或嵌入式系统设计，包括意法半导体 32 位 ARM 微控制

器 STM32F103 设计（将来也可选用恩智浦 NXP LPC43XX、飞思

卡尔 MK60、TI、三星等，Cortex-M3/M4 到 Cortex-A8 等多款

ARM 微控制器），利用 C/C++在 ARM 处理器上进行软件开发等。 

 嵌入式平台进行软件开发，利用图像视觉处理技术实现道路

的自主行驶，包括视觉传感器，图像处理算法目标识别、道



路巡检，Antroid 手机平台的 JAVA 开发图像及人机交互 APP

等。 

 物流系统管理与控制，包括智能车配载 RFID、蓝牙、WIFI 等

无线设备，能够实现设备互联，利用传感器、智能算法和物

联网实现智能交通设计等。 

典型的学科设计题目可以是基于视觉的智能车无人道路行驶技

术开发与实践，基于视觉的无人驾驶的智能交通系统设计，基于物联

网的智能交通系统设计，面向无人车的嵌入式图像处理技术研究，基

于手机体感设备的无人车遥控软件开发与应用等 

通过自由成立实践小组、撰写项目计划书、小组分工、技术研究

报告以及竞赛体会讲台交流等多种形式，培养学生多学科知识融合、

小组团队协助、实践动手以及讲演面试等能力，来开展教学与实验指

导。 

六、比赛方式 

参赛队伍要充分利用指定比赛平台资源，通过机械改装、软件编

程和系统优化等制作出能够自主识别路径的竞赛车，并在组委会专门

设计的跑道上自主识别道路行驶，以最快跑完全程、没有压线和冲出

跑道，并且技术设计报告完整合理为评判标准，评分较高者为获胜者。

参赛队于指定日期与地点参加各分赛区的场地比赛，在获得决赛资格

后，参加全国总决赛的场地比赛。 



七、报名方式 

本赛项采用邀请参赛的方式，如有院校有意向参赛可直接向大赛

组委会申请，被邀院校需统一提交报名表。 

八、初步比赛规则 

1、比赛场中有 1 条赛道。 

2、比赛共有 2 辆完整的车模。第一组比赛时用车模 A，第二组

用车模 B 做准备，准备总时间不超过 10 分钟；第二组比赛时用调整

好的车模 B，第三组用车模 A 调整准备，依次类推。所有车模电池将

被卸下，在各组比赛时，统一用各自满电的电池现场安装。 

3、各组以抽签形式决定比赛次序。 

4、每组在比赛前有若干分钟的现场调整时间。 

5、在每轮比赛中，选手首先将赛车放置在起跑区域内赛道上。 

6、每辆赛车在赛道上跑一圈，以计时起始线为计时点。 

7、每组有 2 次比赛机会完成此次比赛，记最好成绩。 

8、根据时间给予名次排序，并计分。 

9、分赛比赛成绩将与决赛成绩累计评审。 



九、评分标准 

参赛队伍的成绩评判标准以赛车现场成功完成指定赛道比赛的

时间长短为主要依据，以技术方案设计和改装制作质量为辅助依据，

比赛规则透明，评价标准客观。比赛过程中，由比赛现场主裁判根据

统一的规则对于赛车是否违反赛道约束条件进行裁定。赛车第一次冲

出跑道时，比赛队员取回赛车，立即在起跑区重新开始比赛。选手也

可以在赛车冲出跑道后放弃比赛。 

1、比赛中出现车轮压线的情况，任何一个车轮压线出现一次，

加罚时间 1s，比如：前轮和后轮同时压线，表明压线两次，加罚 2s。 

    2、裁判点名后，30 秒之内，参赛队没有能够进入比赛场地并做

好比赛准备，将失去本次比赛机会； 

3、比赛开始后，赛车在 1 分钟之内没有离开出发区，将失去本

次比赛机会； 

4、在规定时间内没有完成一圈，将失去本次比赛机会； 

5、比赛中出现车体整个跑出赛道，将失去本次比赛机会。 



十、赛场初步规定 

赛道路面用专用白色 KT 基板制作，赛道边界用黑色胶带裁剪而

成。比赛赛道实际布局将在比赛当日揭示，比赛当天会在指定地

点设置练习跑道。 

1、分赛赛道 

分赛区比赛跑道规范，跑道道宽 45cm，为封闭曲线形式，形状

如 400 米跑道。基本参数如下图所示。 

 

 

2、决赛赛道 

决赛的跑道在分赛的基础上，将改变相应的跑道，参赛队伍可以

现场修改、调试及检验相关的程序，以便实事求是公平检测参赛队伍

的视觉导航程序可修改性、真实性及可靠性。如将更换原参赛跑道的

1/4 跑道，这段跑道的边界不再是标准的黑色线，而是黑、白相间的



马赛克，导致图像处理等问题出现，因此允许分赛和决赛的程序不一

样，在比赛时现场下载。 

 

 

十一、参考命题 

1、 基于视觉的智能车无人道路行驶技术开发与实践 

目的：培养学生掌握视觉传感器的使用方法以及机器视觉的一

般理论和方法。依靠视觉感知环境，识别模式，实现特定路况

下的自动驾驶技术。 

2、 小型化智能车硬件设计与视觉导航设计 

目的：培育学生熟悉嵌入式系统的一般软硬件设计方法以及结

合图像处理进行机器人导航算法的设计。 

3、 四轮智能车系统建模、控制与实践 

目的：培育学生运动学、动力学建模的能力，以智能车为平台，

熟悉和实践路径规划和控制理论知识。 

4、 面向结构化工业现场的无人车巡检与导航 



目的：针对工业现场搬运以及特定路线的巡视检查需求，培养

学生机器人导航算法设计与面向应用的软件开发 

5、 智能车编队行驶规划算法设计与实现 

目的：以智能车为平台，使学生了解车联网的一般概念，并在

实践中，实现车车协同，车路协同的规划与算法。 

6、 基于物理学引擎的智能车行驶仿真软件设计 

目的：培养学生面向对象的编程语言的学习，并基于现有的开

放的物理学仿真库，以智能车行驶仿真为平台，指导学生软件

开发与实践。 

7、 面向无人车的嵌入式图像处理技术研究 

目的：通过对手机等嵌入式设备上图像传感器的使用，培养学

生了解图像处理的一般理论和方法。 

8、 基于手机体感设备的无人车遥控软件开发与应用 

目的：使学生掌握开源操作系统和 JAVA 的开发方法，并掌握惯

性传感器件的原理和人机交互设计方法。 

 

9、 基于 Antroid 平台的车载监控与遥控设计 

目的：使学生掌握目前最流行的移动操作系统 Android 的开发，

并以车载设备的监控与遥控为案例，培养学生软件工程的开发

能力。 

10、面向移动互联网的智能车远程视频监控与遥控 

目的：使学生掌握基于 WIFI 等无线通信的遥操作方法，并以视



频监控和远程遥控为依托，设计相关通信协议与软件开发。 

11、基于移动互联网的图像识别、信息搜索与控制 

目的：培养学生图像识别的理论与方法，并基于移动互联网技

术，实现图像的在线搜索与匹配。 

12、条形码标记的物流分拣机器人任务规划与软件设计。 

目的：培养学生掌握合作目标的图像处理技术，并以物流分拣

任务为目标，培养学生任务规划与算法实现的能力。 

 


