山东理工大学第六届（2016）大学生工程训练综合能力竞赛

命题说明及赛项安排
1.竞赛题目

本届竞赛题目为“重力势能驱动的自控行走小车越障竞赛”。

本题目是在往届工训竞赛无碳小车命题基础上的修改，保留了重力势能驱动行进的特点，增加了自主寻迹避障转向控制功能，为此赛道也有所变化。

要求经过一定的前期准备后，在比赛现场完成一台符合本命题要求的可自动控制运行的机电装置，并进行现场竞争性运行考核。每个参赛作品需要提交长度为3分钟的关于参赛作品设计及制作过程的汇报视频和设计计算原理的PPT文件各1件。
2.竞赛命题

2.1小车

车体为三轮结构，其中一轮为转向轮，另外二轮为行进轮，其行进所需能量，除转向轮的转向控制和小车制动控制（如果有）之外，全部由给定重力势能转换而来。小车出发初始势能为400mm高度×1Kg砝码质量，竞赛时使用的同一规格标准砝码（钢制￠50×65mm）。允许二行进轮中的一个轮为从动轮。如图1。


小车应具有赛道障碍识别和轨迹判断功能。规定控制电路必须采用带单片机的电路，具体的驱动控制电路的设计及制作、检测元器件(如红外传感器、超声波测距)和电机（允许用舵机）自行选定和完成。规定所用电源为5号碱性电池，电池自备，比赛时须安装到车上并随车行走。 

允许竞赛小车具有制动功能，制动装置的控制和驱动方式自行确定，为此小车控制电路允许带有速度测量功能。若采用机械能动力，其能量只能由给定400mm高度×1Kg重力势能转换而来，如果采用电能作为动力，则只能与转向驱动控制使用同一组电源。

2.1赛道

赛道宽度1米，形成长15米宽约2（不计赛道边缘道牙厚度）的环形赛道，其中两直线段长度为 13 米，两端外缘为曲率半径为1米的半圆形，中心线总长度约 29.14 米 ，见图2，图3。赛道边缘设有高度为 80mm 的道牙挡板。赛道上间隔不等（随机）设置多个障碍墙，障碍墙高度约 80mm ，相邻障碍墙之间最小间距为1米，每个障碍墙从赛道一侧边缘延伸至超过中线100—150mm。在直赛道段设置有1-2段坡道，每段坡道由上坡道、坡顶平道和下坡道组成，上坡道的坡度不大于4度（3±1°），下坡道的坡度不大于1.5度（1.5±0.5°）；坡顶高度不大于 60mm，长度为250mm 。 
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图3赛道效果图

场地赛道布置图在开赛前统一公布，赛车需自行识别障碍墙并避让前行，不能接触和碰撞墙。给选手一定时间根据布置图进行小车机械拆装调试和控制系统电子调试，调试完成后统一存放；竞赛时选手从出发线发车，小车通过车上安装的探测传感器进行道路路径判别，经随车单片机系统控制实现小车转向控制和制动（如果有）控制。以小车行走的直线距离和成功避让的障碍墙数量以及用时多少来综合计算比赛成绩。 

3.竞赛安排

3.1 本校制作

每个参赛队由3名在校大学生组成，其中一名为队长。参赛队按本竞赛命题的要求，自主设计，独立制作出一台参赛小车。允许为参赛小车命名，并在参赛小车上制作标识。

3.2 集中参赛

1) 携带制作完成的小车作品参赛。

2) 提交1份3分钟的视频，(格式要求： 720P以上有声文件)，视频的内容是关于本队参赛作品赛前设计及制作过程的汇报及说明。

3) 提交PPT文件 1份，内容是阐述小车的设计、制作方案说明及体会。

3.2竞赛要求

1) 赛道上的障碍墙分布、坡道段位置及坡度参数由竞赛现场提前14天设置完毕。

 2) 小车的运行不允许采用任何遥控方式,路况识别装置及转向制动（如果有）驱动控制模块须全部安装在小车上并随车运行。 

3) 小车在行驶过程中出界和避障的判定，均以其俯视图投影外廓边界为依据。

4.竞赛成绩评定

竞赛使用及组委会统一提供的标准砝码参赛,出发点自定，每队小车运行2次，15分钟内必须完成第二次发车，发车前示意裁判记录成绩，取2次成绩中的最好成绩。成绩为每绕一障碍墙得10分，不能绕桩后行进每米得3分。
小车有效的绕障方法为：小车从赛道一侧越过一个障碍后，整体越过赛道中线且障碍墙不被撞倒或推出障碍物定位区域；连续运行，直至小车停止。小车有效的运行距离为：停止时小车最远端与出发线之间的垂直距离。

比赛中，小车需连续运行，直至停止。小车没有绕过障碍墙、碰倒障碍墙、将障碍墙推出定位区域、砝码脱离小车、小车停止等均视为本次比赛结束。

山东理工大学大学生工程训练综合能力竞赛组委会

2016年6月1日
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