附件1
第二届智能驾驶开发者挑战赛总决赛选手作业记录表
职校小组
	任务
	子任务
	工作内容
	评分标准
	完成

情况

	自动驾驶应用场景的集成与验证


	任务1：地图匹配
	开启lidar_slam框架，调整小车位置进行地图匹配，在Mviz中能够看到当前环境点云和地图点云重合在一起。
	若Mviz中无点云图像验证失败，点云地图未匹配上扣3分；
	□是 □否

	
	任务2：录制轨迹
	从起点开始录制轨迹，在终点结束录制轨迹，行驶过程小车不压车道线。
	小车未在车道线内行驶超过10秒，则验证失败。每压一次车道线扣5分，单次压线时间不超过5秒。
	□是 □否

	
	
	录制结束生成正确的轨迹文件waypoints.txt。
	waypoints.txt文件中保存正确的轨迹点信息。
	□是 □否

	
	任务3：循迹
	从起点开始循迹，循迹过程不压车道线，不出现长时间停车。
	小车未在车道线内循迹超过10秒，或循迹过程，停车时间超过10秒，则验证失败。每压一次车道线扣5分，单次压线时间不超过5秒。
	□是 □否

	
	
	循迹结束，小车需要停止在终点上。
	小车静止后，任一车轮均未停在终点图标处，则验证失败。
	□是 □否

	
	任务4：停障
	在2.3的基础上，小车遇到障碍物需停车，停车距离在2米以内。
	小车遇到障碍物前停车，若产生碰撞或停车距离超过2米则验证失败。行驶过程中，每压一次车道线扣1分。
	□是 □否

	
	
	撤走障碍物之后，小车及时启动继续行驶直至到达终点。
	障碍物从道路中撤走之后，小车若未能在5秒内启动，则验证失败。
	□是 □否

	
	任务5：红绿灯识别
	在2.3的基础上，小车遇到红绿灯，识别红灯停车。
	小车识别到红灯之后，未在2秒内停车，则验证失败。行驶过程中，每压一次车道线扣1分。
	□是 □否

	
	
	小车识别到绿灯继续行驶，直至到达终点。
	小车识别绿灯之后，未在2秒内继续行驶，则验证失败。
	□是 □否


注：本附件内容仅供训练参考，专家命题后会有适当变化。
附件2
第二届智能驾驶开发者挑战赛总决赛选手作业记录表

教职工组、高校小组
	任务
	子任务
	工作内容
	评分标准
	完成情况

	自动驾驶应用场景的集成与验证
	任务1：交通标识识别及响应
	开启感知系统，准确识别限速标志（5km/h）
	标志识别距离≥10m，限速值识别误差≤1km/h
	□是 □否

	
	
	实现平稳降速至5±1km/h并保持匀速
	降速过程无急刹，匀速保持时间≥15秒
	□是 □否

	
	任务2：红绿灯识别及响应
	在停止线前10m识别红绿灯状态
	灯光颜色识别准确率100%
	□是 □否

	
	
	红灯时在停止线后≥30cm处完全停稳
	停车位置误差≤10cm，无越线
	□是 □否

	
	
	绿灯时≤1秒内平稳起步
	起步延迟≤1秒，无顿挫
	□是 □否

	
	任务3：障碍物识别及停车
	识别横穿人行横道的障碍物（假人/两轮车随机）
	在横道前5m内准确识别
	□是 □否

	
	
	障碍物横穿时在≥50cm处安全停车
	刹停距离40～60cm，完全静止
	□是 □否

	
	任务4：障碍物识别及绕行
	识别车道障碍物（水马/锥桶/纸箱随机）及其位置
	检测距离≥3m，定位误差≤20cm
	□是 □否

	
	
	在障碍物前≥50cm开始绕行，无碰撞无压线
	绕行全程不压车道线，安全回归原车道
	□是 □否

	
	任务5：过弯
	准确识别弯道标志（方向/曲率）
	识别距离≥15m
	□是 □否

	
	
	平稳通过弯道（含90°直角弯）
	全程轮胎不压线，速度下降≤基准值30%
	□是 □否

	
	任务6：泊车
	按预设轨迹完成自动泊车（侧方/倒库随机）
	循迹偏差≤10cm
	□是 □否

	
	
	车身完全停入车位不压线
	四轮在车位内，距离边线≥5cm
	□是 □否

	
	任务7：定位
	实时显示车辆位置（x,y,z）和航向角（yaw）
	数据更新频率≥10Hz
	□是 □否

	
	
	持续显示车辆运动轨迹
	全程轨迹无中断≥2秒
	□是 □否


注：本附件内容仅供训练参考，专家命题后会有适当变化。
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