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2025第五届智能无人系统应用挑战赛组委会+苏州同元软控信息技术有限公司	
[bookmark: _Toc2224][bookmark: _Toc104305374]比赛背景
无人车自主避障技术是自动驾驶技术的重要组成，涉及数据融合、任务决策、轨迹规划等内容，是目前研究的热点之一。
本科目基于国产自主的科学计算与系统建模仿真平台MWORKS，开展无人车避障算法的设计、验证与实现。比赛任务是利用无人车传感器、基于控制算法等实现障碍识别与运动控制，在目标环境范围内运动，到达指定位置。要求行驶过程不超出路径边界，不与障碍物发生碰撞等。
比赛分为初赛和决赛两个阶段。在初赛阶段，参赛队员基于官方版本的MWORKS 2025a平台搭建模型，在虚拟仿真环境中开展避障算法设计与仿真验证。参赛队员利用组委会提供的无人车系统模型等材料，基于MWORKS 2025a完成无人车避障算法设计，并完成虚拟验证，提交参赛作品。组委会根据比赛规则，综合避碰效果和竞速时间等因素进行打分。
初赛通过后，各参赛队伍持续进行算法优化，届时组委会向进入到决赛的参赛队伍发放实物小车，基于实物小车验证控制算法效果。
在决赛阶段，参赛队员将基于MWORKS将设计的控制算法代码生成，下载到组委会官方提供的实物小车中，根据赛道路况进行无人车系统调试，最终在真实的模拟赛道中进行实物比赛。组委会根据比赛规则，综合避碰效果和竞速时间等因素进行打分。
本科目基于国产自主的科学计算与系统建模仿真平台MWORKS，开展控制算法设计、仿真验证并驱动无人车完成虚拟竞速及实物比赛。通过比赛，让选手理解并掌握算法的仿真-验证-运行的完整流程，了解数字化设计与仿真，促进系统建模仿真相关工具链在无人系统领域的教学、试验与推广应用。
[bookmark: _Toc17328]名词解释
MWORKS：同元软控基于数字化与智能化融合趋势，推出的新一代、自主可控的科学计算与系统建模仿真平台，全面支持信息物理融合系统的设计、仿真、验证及运维，是本次比赛指定的仿真建模软件。MWORKS.Sysplorer和MWORKS.Syslab是MWORKS平台的两大核心软件。
MWORKS.Sysplorer：面向多领域的系统建模与仿真验证环境，完全支持多领域统一建模规范Modelica，支持物理建模、框图建模和状态机建模等多种可视化建模方式，提供嵌入代码生成功能，支持设计、仿真和优化的一体化，是国际先进的系统建模仿真通用软件。
MWORKS.Syslab：是新一代科学计算环境，基于新一代高性能科学计算语言Julia，旨在为算法开发、数值计算、数据分析和可视化、信息域计算分析等提供通用编程开发环境。Syslab信息域计算分析与Sysplorer物理域建模仿真相融合，可以支撑完整的信息物理融合系统（CPS）建模仿真。
Sysblock：集成在MWORKS.Sysplorer中的框图建模环境，支持用户在多领域统一建模规范Modelica下进行控制策略的开发、验证和优化，提供了可视化的框图建模和状态机建模能力，全面覆盖Simulink框图建模与Stateflow状态流建模能力‌。
MoHub：新一代工业知识模型互联平台，基于“共建数智生态，探索数智未来”愿景，支持各行业工业知识、经验、数据的模型化和软件化，以实现工业知识的众创、分享与协作，打造有序开放的工业知识模型“共建共享”生态平台。
PID算法：一种可以在闭环系统控制中，自动对控制系统进行准确且迅速的校正的算法。
[bookmark: _Toc191027755][bookmark: _Toc191027658][bookmark: _Toc23637]比赛安排
竞赛分为初赛和决赛两个阶段。
初赛阶段要求参赛队伍提交仿真模型以及仿真报告。专家评委组对模型仿真结果和仿真报告进行评分，并且按照初赛得分高低入围若干参赛队伍。
[bookmark: _Toc104305375]在决赛阶段，入围的参赛队伍受邀前往决赛比赛场地（南京理工大学江阴校区）进行实物演示，演示前可结合实物小车进行算法优化和完善，专家评委组对实物小车竞赛效果进行评分。按照总分高低以及奖项条件，评选出获奖队伍。
[bookmark: _Toc6438]比赛规则
[bookmark: _Toc25443]初赛比赛规则
初赛阶段，组委会将提供无人车避障算法设计材料（包括MWORKS软件许可、系统模型等）。参赛队伍合理利用无人车避障算法设计材料，基于MWORKS平台进行控制算法设计与验证，实现障碍识别与运动控制，在路径范围内行驶，到达终点，并最终完成仿真报告。参赛队伍需在初赛截止日期之前按相关要求提交初赛作品到指定邮箱。
比赛要求：
· 无人车需从赛道给定的起点位置出发，尽快到达终点；
· 无人车需从起点到终点绕行一周，终点即是起点；
· 无人车需按照比赛路径，尽量保持在车道内；
组委会鼓励参赛队伍采用更有创新性、实用性的控制算法，各参赛队伍基于MWORKS平台自行设计控制算法（模型代码开源，格式规范），并基于组委会提供的无人车系统模型进行控制算法验证，控制效果需符合上述比赛要求。
另外，组委会将提供无人车避障算法设计材料（包括MWORKS软件许可、系统模型等）。比赛正式开始后，组委会将基于MoHub平台为各参赛队伍提供比赛的全流程技术支持。
[bookmark: _Toc160876184][bookmark: _Toc975]初赛赛道说明
下面给出初赛赛道的具体说明。
初赛赛道形状
初赛中，选手比赛所用赛道的示例形状如图 1所示：


[bookmark: _Ref161050903]图 1 无人车避障-初赛赛道示例形状
初赛赛道规格
1. 赛道设置为环形赛道。
2. 赛道规格包括赛道的尺寸、形状、间距等。
· 赛道宽度不小于3.5m；
· 赛道中可能存在直线、曲线、坡道、十字交叉路口、环形道、停车线等。
3. 赛道起点与终点：赛道中设有起点，终点即是起点。
4. 无人车行驶到十字交叉路口时应当直行，行驶至环形路口时需进入环形路行驶一周后驶出。
[bookmark: _Toc160876186]初赛赛道计时规则
宣布比赛开始时，计时即刻启动。车辆需要绕一圈完成赛道，并需要根据赛道路况实时调整车辆的速度和转向，以保持在赛道内合适的位置行驶，同时避免与赛道边缘发生碰撞，并最后到达终点。当车辆通过终点时，计时结束。
[bookmark: _Toc191027762][bookmark: _Toc190959109][bookmark: _Toc191027664][bookmark: _Toc160876188][bookmark: _Toc24974]初赛仿真模型说明
组委会将提供无人车的系统模型，鼓励各参赛队伍设计验证更有创新性、实用性的控制算法，如图2中黄色部分，车辆本体模型和赛道模型统一使用组委会提供的指定模型，选手在规定时间内提交作品至组委会。为保证比赛公平性，专家评委组将对选手提交的仿真模型进行统一仿真，并现场打分，如有异议可在3个工作日内向组委会反映。


图 2 无人车避障-初赛模型组成框图
[bookmark: _Toc5626]初赛评分细则
初赛评分包括仿真报告得分和算法模型得分。其中，仿真报告得分满分为20分，算法模型得分满分为80分。
[bookmark: _Toc160876190]仿真报告评分规则
仿真报告作为运行无人车模型的参考文件，是专家评委组进行评分的重要依据。仿真报告满分为20分。
仿真报告根据组委会提供的《参赛作品设计报告模板》进行编写。
表 1 初赛赛道仿真报告评分细则表
	项目
	满分
	评分细节

	控制算法得分
	12
	是否能在规定时间内完成赛道全程；运动控制问题是否表达清楚；速度、轨迹的规划和控制算法是否创新有效

	报告内容得分
	8
	仿真过程是否阐述完整；结果分析是否全面正确；算法描述是否清晰准确；格式版面是否统一美观


算法模型评分规则
在初赛中，算法模型得分包括竞速得分和避碰得分。组委会将提供4条赛道，每个赛道总分为20分，4条赛道总分为80分。
[bookmark: _Toc160876192]（1）竞速得分
竞速得分以单赛道完成时间最短的成绩为第一名，根据参赛队伍最短时间成绩与规定最长完成时间形成得分系数，按照得分系数给定各队伍得分值。单赛道时间得分满分为10分。超过规定最长时间值，该项不得分。
[bookmark: _Toc160876193]（2）避碰得分
仿真运行时会记录车辆的避碰情况。单赛道避碰满分为10分，每碰撞一次扣0.4分。扣完25次，则该项不计分。若车辆未在停车线前停止或停车时间不足3秒钟，则该项扣5分。
[bookmark: _Toc160876196]初赛赛道评分表
	2025第五届智能无人系统应用挑战赛
算法赛道—无人车避障科目初赛评分表

	赛队名称
	
	总分
	

	仿真报告评分

	项目
	运动控制模块得分
	报告内容得分
	备注
	小计

	得分
	
	
	
	

	仿真模型评分

	
	到达终点用时/s
	碰撞次数
	竞速得分
	避碰得分
	小计

	赛道1
	
	
	
	
	

	赛道2
	
	
	
	
	

	赛道3
	
	
	
	
	

	赛道4
	
	
	
	
	





[bookmark: _Toc12208]决赛比赛规则
在决赛阶段，参赛队员将基于MWORKS设计的控制算法持续优化（模型代码开源，格式规范），虚拟验证后，进行代码生成，下载到组委会官方提供的实物小车中，根据实际赛道路况进行传感器和执行机构的标定，最终在真实的模拟赛道中进行实物比赛。组委会根据比赛规则，综合避障效果和通过时间等因素进行打分。
[bookmark: _Toc7630]决赛赛道说明
下面给出决赛赛道的具体说明。
决赛赛道形状
决赛阶段，每轮比赛一共两名选手参加，所用车辆将在一条赛道内进行比赛，赛道的形状示例如图 3所示：


[bookmark: _Ref161053634]图 3 无人车避障-决赛赛道形状示例
1. 赛道设置为不规则的环形赛道，分为内侧和外侧两圈轨道。
2. 在赛道的某些区域可能会设置障碍物和坡度挑战，通过增加障碍物来增加难度，考验选手对比赛车辆的控制能力和车辆反应速度。
3. 赛道起点与终点：赛道中设有起点，终点即是起点。
[bookmark: _Toc160870744]赛道竞速规则
每场赛道比赛由两名选手同时参加，选手的车辆都在始发点上，按照相同方向同时出发。宣布比赛开始时，竞速即刻启动。车辆需要以逆时针方向绕圈完成赛道，并需要根据赛道的变化调整车辆的速度和转向，以保持在赛道内合适的位置行驶，同时需要避免与赛道边缘和障碍物发生碰撞，并最终回到起始位置，出发点也被视为终点。
比赛圈数根据参赛队伍和赛程安排进行设置，在1圈—3圈范围进行选择。
赛道竞速评分规则分为两部分：竞速评分、避碰评分。竞速评分以选手车辆在赛道上完成比赛所用的时间为主要评分标准；避碰评分则主要考虑选手车辆在比赛中所碰撞的次数。两部分综合考虑，能够全面评估选手车辆的表现和能力，决定每场赛道竞速的优胜者。
[bookmark: _Toc160870745][bookmark: _Toc16672]决赛模型说明
组委会将为参赛队伍提供一个统一配置的理想测试平台，包括系统模型和实物小车，各参赛队伍可以专注于开发和优化控制算法，无需过多关注硬件配置和搭建。
组委会提供统一的系统模型和实物小车后，参赛队伍需根据MWORKS平台自行构建控制算法模型（如图4中黄色部分），虚拟验证后进行代码生成，并将控制代码烧录到实物小车中，基于实物小车进行控制效果验证和参加决赛。所有生成代码均需基于MWORKS平台完成，不允许二次修正。
在比赛现场，组委会将搭建一条实物赛道，选手需要使用实物小车进行实地竞赛。


图 4 无人车避障-决赛模型组成框图
[bookmark: _Toc28629][bookmark: _Toc160870746]决赛赛制规则
无人车避障决赛采用四轮比赛（排位赛、淘汰赛、复活赛、决赛）进行，每场比赛。
排位赛：所有参赛队伍单独跑完赛道，根据计分规则进行打分并排名，排位赛相关计分只作排名，不计入总成绩。
淘汰赛：淘汰赛采用分组对抗赛制，排位赛第一名与最后一名一组、第二名与倒数第二名一组，依次类推，优胜组进入下一轮次比赛，直至决出前三名，进入决赛。具体轮空资格由排位赛确定。
复活赛：淘汰赛未晋级选手全部进入复活赛，复活赛赛制与淘汰赛相同，最终决出前三名，第一名进入决赛。所有分组与轮空均抽签决定。
决赛：采用循环积分赛制，四支队伍循环积分，赢一场积一分，输一场不积分，若积分相同，则以胜负关系排名。
[image: ]
图 5 无人车避障-决赛赛制规则
[bookmark: _Toc7537][bookmark: _Toc13481][bookmark: _Toc160870749]决赛评分细则
决赛成绩由现场比赛成绩（占比80%）+初赛成绩（占比20%）进行计算。其中，现场比赛成绩由竞速评分（满分60分）+避碰得分（满分40分）来组成。每场比赛结束，均需要根据该场双方的现场比赛情况和初赛情况进行评分计算，从而判定获胜参赛队伍。
参赛队伍计分=0.2*初赛成绩+0.8*现场成绩
[bookmark: _Toc160870750][bookmark: _Toc26603]竞速评分
1．基准时间：排位赛结束后，用时最短的参赛队伍为基准时间，分值为60分。
2. 零分时间：当时间超过，则竞速计分为零。
3. 得分系数 =（零分时间-实际完成时间 ）/（零分时间-基准时间）
4. 竞速得分=60*得分系数
[bookmark: _Toc160870751]避碰得分
1. 走完赛道，无任何碰撞，则记为满分，40 分，扣完为止。
2. 赛道碰撞规则：
轻微碰撞：碰撞时间小于2秒，每次轻微碰撞扣2分
中等碰撞：碰撞时间大于2秒小于5秒，每次中等碰撞扣4分
严重碰撞：小车无法正常运行，需要回到最近复活点进行重置（是否重置由选手决定），每次卡死重置8分
3. 车辆碰撞规则（由车辆碰撞导致赛道碰撞按车辆碰撞处理）：
并行剐蹭：两车并行剐蹭，不重置扣3分，重置扣5分，判定按后车车头是否过前车侧边传感器中点为准
追尾碰撞：两车追尾碰撞，轻微追尾（不影响正常行驶）扣4分，严重追尾（需要重置）扣8分，追尾碰撞肇事方扣分，被肇事方不扣分。若由追尾导致被肇事方需要重置，两车均需回到复活点，肇事方晚于被肇事方2秒发车
4. 复活点：
复活点位置由后车轮是否过线判断，复活点方位与起始点一致，均由抽签决定。
决赛赛道评分表


2025第五届智能无人系统应用挑战赛
算法赛道—无人车避障科目决赛评分表
小组赛/淘汰赛/排名赛
	参赛队伍评分表

	赛队名称
	
	总分
	

	初赛成绩
	

	项目
	竞速得分
	避碰得分
	小计

	数据
	
	
	

	得分
	
	
	

	本场参赛队伍最终得分
	





[bookmark: _Toc25222][bookmark: _Toc104305377]选手指南
参赛选手需根据以下指南完成MWORKS仿真建模，并在仿真环境中测试仿真模型。
[bookmark: _Toc22097]软件安装
MWORKS软件下载：MWORKS官方网站→MWORKS下载，即可对MWORKS平台，进行下载安装。
[image: ]

[bookmark: _Toc27514]许可部署
软件许可届时将由组委会统一发放。
[image: ] 
[bookmark: _Toc24661]学习资源
线上课程：MWORKS官方网站、“同元软控” B站账号。
实时动态请关注“无人系统技术”微信公众号和“同元软控”微信公众号。
[bookmark: _Toc4848]技术支持
各位参赛队伍可以通过注册应用MoHub平台进行技术发帖和客服咨询，后台将有更多专业技术人员进行答疑，MoHub平台还有更多的模型库资源和学习资料，MoHub地址：https://mohub.net/home。
[image: ]
[bookmark: _Toc32004]赛程安排（拟）
· 6.15——报名截止
· 6.30——提交初赛作品截止
· 7.4——公布初赛分数，确定进入决赛队伍，为决赛队伍邮寄比赛车辆
· 7.11——公布决赛材料，组织线上培训，讲解决赛规则及流程
· 7.21-7.25——决赛
2025第五届智能无人系统应用挑战赛组委会+苏州同元软控信息技术有限公司	第 1 页

车辆模型
控制算法模型
车辆控制信号





车辆传感器信号
赛道模型



image2.emf
车辆模型

控制算法模型

车辆控制信号

车辆传感器信号

赛道模型


坡度角约为16.5°
60米
60米
15*15cm障碍物
30*90cm坡度
始发点



image3.emf
坡度角约为16.5°

60米

60

米

15*15cm障碍物

30*90cm坡度

始发点


车辆模型
控制算法模型
车辆控制信号





车辆传感器信号
赛道模型



image4.emf
车辆模型

控制算法模型

车辆控制信号

车辆传感器信号

赛道模型


image5.emf
所有参赛队伍

第一名

第二名

Ȝ

最后一名

排位赛：

只计分排名，不计入总成绩

最后一名 第一名

倒数第二名 第二名

... Ȝ

淘汰赛：

决出前三名，进入决赛

第一轮轮空资格，由排位赛决定

A组优胜

A组1队

A组2队

B组优胜

B组1队

复活赛：

淘汰赛的未晋级队伍，按照淘汰赛赛制决出第一名，进入决赛

轮空资格，抽签决定

决赛资格

B组1队

...

C组1队

C组2队

取前三名进入决赛

取第一名进去决赛

决赛

循环积分赛制

循环积分，胜一场3分，若积分相

同，则以胜负关系排名


image6.png
v 4 BITHIE mgmo  mwpm  emsp  wAsd  XFEx #E9S | Q B ¥ MWORKS &, BR

MWORKS 2025a B_E%:

X T A

2025a  HSEARA

MWORKS.Syslab 2025a STRITE
s Win 7/10/11

7/10/11, CentOS 7.9 ExrHH:

SZEDTRE
Win 7/10/11





image7.png
B EEAB«r» 50+ Sysplorer [2b4R] w2 —
Xt W mm mE Wt fEEm IR WE R

®@ B &g © 0

w2y IBRRE REEE @ XT

L) BESRE T
o FPOUSE - - EE ®
BB~ QEmssmculy) AT =)
= E
% 5 7 Modelica (Modelica Standard Library-Versiond.0.0.TY.1) Sysplorer RIEFFABIZ R THESysplorerfiEiigInaE %
[, & sysplock —— AsSysplorertsSTETAE i
a3 ERET X
T = HE
= )
A\ MWORKS.Sysplorer iFaJilE K] oo 1 Mohub
=i - o B
Frarem w5 Block [
O FEe O FiEEEE O FiETH BERS: WAOERSE DUk
BRHE: KA
BRI EEIENS —— =
B A BT R A AR o A
: R
FAEHEE ey o
1 MW_FixedPointToolbox SrdH |
o 2 MW._Lib_FuelCellSys_TY SRR
3 MW_Lib_HydraulicComponents TV skt
4 MW_Lib_Hydraulics_TY SRR
5 MW_Lib_Media_TY SrdH
6 MW_Lib_Motor_TY SRR
7 MW_Lib_TABattery SrdH
8 MW_Lib_TADynamic SRR
9 MW _Lib_TADynamics SrdH
R v = 10 MW_Lib_TAEconomy SRR
] e
%0

EEET BN





image8.png
&

MoHub BHR BAZR
=
Syslab BT
oSS —
ho=r

SysplorerEAliF&
Al for MWORKS
ModelicalB=
s
NUMAP
Hfth

R 25
TEE
Zoris
RS
Al
#HTE
TubEA

ROFZE HEHy s BREX

1 B0 EERM

wE RJe / B SR BEES>

2. &R o BRI

BEAREFEAHINEEN 4! o EEETRREREEE
R R 2024TE..

BREEEEHIEITTE—20245..
MWORKSIFF2ZR-FREhR
BRI IGE 202455 .
& MWORKS SysplorerFAF 3R
4EpEmodelicaZZ (MR BIR ARG INEREHAZI S 4 B & MWORKS SyslabFF3

"e0641d4cfb97a05457b844fc64dada26.png” (https;//mohub.net/mo

BRHISAF "B 73 ER#Z(https://www.tongyuan.cc/education)” (https:

e

) MoHub -

Y

B BFEHE

e

€D g 2025 0 B0

@ A BEES| °
TuwsEA

AARAX
3 EMRERE #ModelicatfifalyiFRefprop @
™ . # BRI eSS

excel HERS A F L BT o

# SysblockiaA s
BexceBIBS I B BT AT @

# "EHRSEE - EITR, 2.
£ diiss

»











image1.emf

