[bookmark: _GoBack]2020年第十五届研电赛 TI 企业命题
1、 企业介绍：
德州仪器 (TI) 是一家跨国性的半导体设计与制造公司。 因具有 100,000+ 个以上模拟 IC 和嵌入式处理器而独树一帜，同时兼备软件、工具以及业界最大的销售团队/技术支持团队。
工业派（IndustriPi）是一款基于美国德州仪器公司（TI）Sitara 系列产品 AM5708 异构多核处理器设计的开源智能硬件开发平台，主要面向工业互联网，智能制造，机器人，人工智能，边缘计算，智能人机交互等应用领域。由于其丰富的工业属性，尤其适用于工业控制，工业通讯，工业人机交互，工业数据采集与处理，实时控制等工业应用领域。工业派是一个软硬件完全开源的基础平台，开发者可以用于功能测试、算法验证、应用开发等。 
工业派（IndustriPi）是一个基于 AM5708 的最小系统， 
 支持 1 路千兆以太网接口 
 支持 1 路百兆工业以太网接口（PRU） 
 支持 1 路 USB3.0 和 1 路 USB2.0 接口 
 支持标准 HDMI 输出接口 
 支持 CSI 高清摄像头接口 
 支持 130pin 接口扩展 
 支持 WiFi、蓝牙（可扩展） 
工业派（IndustriPi）支持丰富的软件开发生态体系，提供支持 Processor Software Development Kit（SDK），可支持包括 Linux 和 RTOS 两个版本；支持Ubuntu16.04 操作系统；支持 ROS 机器人操作系统；支持深度学习架构——TIDL，通过高度优化的 CNN / DNN 实现。支持 Caffe 或 TensorFlow-slim 框架训练的模型可以导入和转换。


二、赛题清单：
一共4个赛题，其中2个基于工业派单板，2个基于RSLK专家版。
1、基于摄像机的双目测距系统——工业派
2、4G路由器网关系统设计——工业派
3、基于麦克风阵列的声源定位与目标跟踪系统——RSLK专家版
4、基于图像分析的目标跟踪系统——RSLK专家版

三、评分规则：共五项，总分50分
	序号
	类型
	分值

	1
	方案介绍PPT
	0-10

	2
	演示介绍视频
	0-10

	3
	题目设计文档
	0-10

	4
	题目工程代码
	0-10

	5
	功能附加分
	0-10



[bookmark: _Hlk32843821]赛题一  基于摄像机的双目测距系统
1、硬件环境：
(1) 工业派单板
(2) USB摄像机2个或以上
2、赛题要求：
(1) 通过摄像机采集图像，基于图像处理算法，检测目标与摄像机之间的距离
(2) 被检测目标形态无特别要求
(3) 摄像机与被检测物体之间距离有50CM、100CM、150CM三种规格(三选一)，方便演示与场景搭建
(4) 支持AM5708的DSP核心进行算法加速
(5) 禁止使用带有深度信息输出的摄像机或模组
3、输出要求：
(1) 系统方案介绍PPT
(2) 方案介绍与功能演示视频
(3) 方案设计与算法实现文档
(4) 核心功能带注释的工程源代码
评审标准:
(1) 完整实现双目测距系统功能
(2) 可自由选择测试物体并用尺子等工具测量物体到工业派系统的距离，通过双目测距实现测试物体的距离测量，与实际距离做对比
(3) 同等检测距离，误差越小越好；同等误差，可测距离越远越好
(4) 算法采用DSP核心加速，如DSP下效率达到ARM端200%或以上(需有对比数据)，可加分
(5) 文档结构清晰，代码注释详细准确
(6) 功能演示视频可以清晰呈现从板卡启动到功能实现的完整过程和结果

赛题二  4G路由器网关系统设计
1、硬件环境：
(1) 工业派单板
(2) 4G无线模块
(3) wifi无线模块
2、赛题要求：
(1) 通过工业派实现路由器网关的功能
(2) 工业派外接4G模块做WAN，板载2路网口做LAN局域网口
(3) 支持通过4G拨号连接互联网
(4) 支持2路LAN之间的数据交换
(5) 支持任意1路LAN可通过WAN口与外网数据通信
(6) 支持外接wifi模块做AP
(7) 基于移植AM5708的openwrt系统实现以上功能，可加分(选择一)
(8) 使用AM5708的DSP核心进行数据加速/加密(AES/DES/RSA)，可加分(选择二)
(9) 加分项为二选一，即只选其中一项作为加分。
3、输出要求：
(1) 系统方案介绍PPT
(2) 方案介绍与功能演示视频
(3) 方案设计与算法实现文档
(4) 核心功能带注释的工程源代码
4、评审标准:
(1) 完整实现4G路由器网关系统功能，基于openwrt系统可加分
(2) 利用DSP做数据加速/加密
(3) 手机或PC可通过网口和wifi分别接入本路由设备，并进行数据通信
(4) 如DSP下效率达到ARM端200%或以上(需有对比数据)，可加分
(5) 文档结构清晰，代码注释详细准确
(6) 功能演示视频可以清晰呈现从板卡启动到功能实现的完整过程和结果

赛题三  基于麦克风阵列的声源定位与目标跟踪系统
1、硬件环境：
(1) 工业派RSLK专家版
(2) 麦克风阵列模块
(3) 激光雷达模块
(4) 声源音箱
2、赛题要求：
(1) 使用4个或以上麦克风组成的麦克风阵列，可自由选择麦克风阵列
(2) 声源音箱播放声音，麦克风阵列通过算法实现声源方向定位和距离计算
(3) 控制RSLK寻找和靠近声源，演示结果越靠近声源越好
(4) 激光雷达模块实现测距辅助功能，非必须
(5) 使用AM5708的DSP核心进行算法编程，可加分
(6) 禁止使用带有声源定位算法的麦克风阵列
3、输出要求：
(1) 系统方案介绍PPT
(2) 方案介绍与功能演示视频
(3) 方案设计与算法实现文档
(4) 核心功能带注释的工程源代码
4、评审标准:
(1) 完整实现声源定位与目标跟踪系统功能
(2) 用工具测量声源到工业派RSLK麦克风阵列之间的距离；通过算法实现声源定位，将检测距离数值与实际距离做对比
(3) 用工具测量声源到工业派RSLK麦克风阵列之间的角度；通过算法实现声源定位，将检测角度数值与实际角度做对比
(4) 同等距离，误差越小越好；同等误差，可测距离越远越好
(5) 同等角度，误差越小越好；同等误差，可测角度越大越好
(6) 如DSP下效率达到ARM端200%或以上(需有对比数据)，可加分
(7) 文档结构清晰，注释详细准确
(8) 功能演示视频可以清晰呈现从板卡启动到功能实现的完整过程和结果

赛题四  基于图像处理的移动目标检测与目标跟随系统
1、硬件环境：
(1) 工业派RSLK专家版
(2) USB摄像机1-2个
(3) 激光雷达模块
2、赛题要求：
(1) 摄像机采集图像，通过图像处理算法检测目标，控制工业派RSLK靠近并跟随目标一起运动，跟随距离可软件调整。
(2) 目标距离检测和跟随距离控制，通过图像测距实现，也可用激光雷达实现
(3) 使用AM5708的DSP核心进行算法加速，可加分
(4) 禁止使用带有目标检测跟踪算法的摄像机模块
3、输出要求：
(1) 系统方案介绍PPT
(2) 方案介绍与功能演示视频
(3) 方案设计与算法实现文档
(4) 核心功能带注释的工程源代码
4、评审标准:
(1) 完整实现目标检测与跟随系统功能
(2) 算法利用DSP加速，可加分
(3) 如DSP下效率达到ARM端200%或以上(需有对比数据)，可加分
(4) 文档结构清晰，注释详细准确
(5) 功能演示视频可以清晰呈现从板卡启动到功能实现的完整过程和结果

四、技术支持
电话：010-82607758
电子邮箱：support@jiang-niu.com
论坛入口：http://www.jiang-niu.com/forum/
相关培训视频：http://www.jiang-niu.com/video_list.html
硬件板卡介绍及申请详见竞赛官网链接https://cpipc.chinadegrees.cn//cw/detail/6/2c9088a77161cac801717bc0e38801d1

五、奖项设置
一等奖队伍两支，每支奖金1万元；
二等奖队伍四支，每支奖金5000元；
三等奖队伍十支，每支奖金2000元。

