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“无人驾驶技能”
人工智能正以润雨无声的方式改变世界
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无人驾驶

从20世纪70年代开始，美国、英国、德国等发达国家开始进行无
人驾驶汽车的研究，在可行性和实用化方面都取得了突破性的进
展。

世界上最先进的无人驾驶汽车已经测试行驶近五十万公里，其中
最后八万公里是在没有任何人为安全干预措施下完成的

无人驾驶技术一项改变未来人类生活方式的革命性
技术，是人工智能机器人技术高度发展的载体呈现
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自动驾驶汽车（Autonomous vehicles；Self-piloting automobile ）又称无人
驾驶汽车、电脑驾驶汽车、或轮式移动机器人，是一种通过电脑系统实现
无人驾驶的智能汽车。在20世纪已有数十年的历史，21世纪初呈现出接近
实用化的趋势。
谷歌自动驾驶汽车于2012年5月获得了美国首个自动驾驶车辆许可证。
自动驾驶汽车依靠人工智能、视觉计算、雷达、监控装置和全球定位系统
协同合作，让电脑可以在没有任何人类主动的操作下，自动安全地操作机
动车辆。 
2017年12月，北京市交通委联合北京市公安交管局、北京市经济信息委等
部门，制定发布了针对自动驾驶车辆道路测试的《指导意见》与《实施细
则》，规范推动自动驾驶汽车的实际道路测试。
2018年5月14日，深圳市向腾讯公司核发了智能网联汽车道路测试通知书
和临时行驶车号牌。
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规则解读（详情看规则文本）

1句话解读

在一个模拟城市情境中，设计一个无人驾驶机器，从起点到终点

3个关键点

一、道路有各种交通元素，如十字路口、车辆、行人、拱形坡路、路面干
扰物、路口隔离栏杆……

二、部分交通元素可能产生变化。
如:起点终点/车辆数量和位置/行人的位置和速度/拱形坡路数量和位置……

三、开放性
可自由规划路线、自由选择拓展任务……     
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规则解读——计分方法
得分项 分值 得分说明
基础分 100分 机器人在任务限时内到达终点

附
加
分

避让行人 20分/处
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。

安全会车 5分/处
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。

飞车 10分/处
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。

时间奖励分

（任务限时 – 
任务耗时）（单
位秒）×1分

机器人在任务限时内到达终点时可获得时间奖励分
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解决方案—走中间基础算法

走中间算法设计成因

在通过分析路面，发现所有赛道两侧都有栏杆，因此可推断出一种算法：

使用检测距离的传感器（距离传感器）：机器人离左边栏杆近——右转；机器人

离右边栏杆近——左转；机器人在路中间——直行
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解决方案—走中间机器人设计

传感器安装注意事项

距离传感器斜向前的目的是提前发现前方弯道，提前转向，避免速度较快机器

人惯性较大时出现来不及转弯的情况。

两个距离传感器
实现走中间
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解决方案—走中间算法设计技巧

*可以参照样例方案理解

机器人在道路正中间时，左右距离传感器返回值相等，假如都为A。

当机器人往右偏离中线一个安装单位，左右距离差值为（A+10）-（A-10）=20

两个安装单位时差值为：40；依此类推。

注：整个机器人的宽度估算大约在16个安装单位左右

当左右距离传感器差值为160时，说明机器人偏离赛道中间半个车身（8个安装

单位），我们可以认为此时偏离的幅度较大；

当左右距离传感器差值为80时，说明机器人偏离赛道中间四分之一个车身，我

们可以认为是偏离的幅度较小。
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解决方案—走中间算法样例说明

分级别判断机器人偏离道路中间的位置

重点理解：偏离小，转向幅度小；偏离大，转向幅度大，三种状态：

A：左边距离传感器返回值如果比右边的大，说明机器人离左边栏杆较远——左转，电机
参数同为正向左慢右快，根据偏离幅度，调整电机参数。如偏离160，左30 右40；如偏离
80，左35 右40；

B：右边距离传感器返回值如果比左边的大，说明机器人离右边栏杆较远——右转，电机

参数同为正向左快右慢，根据偏离幅度，调整电机参数。如偏离160，左40 右30；如偏离

80，左40 右35；

C: 两边距离传感器的返回值如果在80之内，说明机器人在两边栏杆之中（路中间）——直

行.左右电机参数同为40。

注：左右电机速度参数差值越大，机器人转向半径越小
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解决方案—飞车算法

飞车算法分析

竞赛场景中飞车路段，机器人在较快速度通过时会凌空而起，从而完成飞车获

取飞车技能得分。

仔细观察飞车路段路面，会发现飞车路面的颜色明显较深

因此，可以用检测颜色变化的灰度传感器来区分飞车路段。

其次我们怎么知道路面有凸起呢？离凸起路面多远才加速呢？因此我们可以采

用距离传感器器和灰度传感器同时检测为是否飞车的判断依据。
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解决方案—飞车算法

飞车算法设计

设置条件：if（中间距离传感器 < 400 且 灰度传感器 = 48）机器人可以开始加速

了。条件中的距离值可以根据自身情况进行修改，灰度值为唯一的，不可修改。

飞车的
条件

机器人加速，达到下
坡时能凌空即可，延
时控制到机器人能落

到路面

打印：辅助调试使用
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解决方案—飞车机器人设计

设计要点

灰度传感器不要装在正中间，避免测到路中间的黄线，达不到飞车条件，而导

致不会飞车。

中间距离传感器和
底下灰度传感器实
现飞车
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解决方案—避让行人算法

算法设计分析

人偶会发射红外线，因此可以利用红外传感器感知车体和人偶的位置关系，并

设计避让算法。

添加一个红外探测器
返回值越大离行人越近

检测到行人
机器人停下避让

140
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解决方案—地面干扰物处理

设计要点

利用合理的物理结构处理路面障碍物，最大限度避免干扰正常的运行状态……

注意结构的高低，太高达不到目的；太低有可能轮子不着地

辅助结构，清理地
面干扰物
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解决方案—完整算法流程，so easy !

走中间子程序

避让行人子程序

飞车子程序 高手线路规划展示
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训练流程--智慧云校

智慧云校——老师的好帮手，详细操作说明见附件

IROBOTQ 3D 机器人系统活动提供了基础公共服务，参赛学校可通过“智慧云校”

系统（http://g.irobotq.com）实现训练管理和数据的查询等服务。


