赛题方向：具身智能方向
具身智能（Embodied Intelligence）是将人工智能深度融入物理实体（如机器人）的关键技术方向，使其具备自主感知、决策、学习和与复杂环境动态交互的能力。传统嵌入式系统往往难以同时满足高实时性控制、安全隔离以及复杂AI算法运行的需求。RT-Thread虚拟化混合部署平台基于瑞芯微RK3588高性能处理器（8核64位架构、集成6TOPS NPU），通过虚拟化技术实现Ubuntu/Linux（负责“大脑”级复杂AI计算）与RT-Thread实时内核（负责“小脑”级高可靠控制）的协同运行，在统一硬件平台上提供强实时性、高功能复杂性、安全隔离与开发敏捷性的完美平衡。赛题要求基于RT-Thread虚拟化混合部署系统开发。

参考应用1：电力设施智能巡检机器人
应用背景：随着我国新型电力系统建设的推进，电网规模日益扩大，设备复杂度急剧增加，对供电可靠性的要求达到了前所未有的高度。电力设施智能巡检机器人具备自主移动、智能感知、执行关键维护操作的功能，可实现变电站、配电房“无人值守”或“少人值守”。
作品要求：利用RT-Thread虚拟化混合部署，Linux系统运行智能算法或模型，实现路径规划、电力设施状态感知、数据存储、人机交互等功能，RT-Thread根据路径规划、设备状态执行行走、开关设备等关键操作。

参考应用2：RT-Thread混合部署下的室内智能配送机器人
应用背景：在医院、酒店、餐厅、仓库等室内场景中，物品配送需求频繁且路径复杂，传统人工配送效率低、成本高。智能配送机器人可实现自主导航、动态避障与精准对接，支持多楼层/多房间物品运送，能够显著提升服务效率、降低人力投入并改善用户体验。RK3588强大的NPU与多传感器配置特别适合此类需要实时感知与AI决策的具身智能应用。
作品要求：基于RK3588的RT-Thread虚拟化混合部署平台，利用四轮麦克纳姆轮底盘实现全向精准移动。Linux侧运行复杂AI算法，包括基于激光雷达与深度相机的SLAM建图、路径规划（A*/RRT等）、动态障碍物检测与避障、目标点识别（二维码/房间标识）以及语音交互/人脸识别；RT-Thread侧负责高实时性任务，如多传感器融合定位、电机PID精准控制、姿态稳定与紧急停障。要求在模拟室内环境中实现自主配送任务，导航定位精度±5cm，动态避障响应时间≤0.5s，停车稳定性（托盘物品晃动≤2cm），支持APP/语音下单与实时状态可视化界面。方案需兼顾不同负载、地面摩擦变化的鲁棒性，易于调试与扩展。

参考应用3：RT-Thread 混合部署下的起重机智能防摇摆控制器
应用背景：起重机作为现代工业物料搬运的核心装备，其吊运过程中的负载摇摆现象一直是行业痼疾。在钢铁、港口、航天装配等高精度作业场景中，由惯性引发的负载大幅度摆动不仅严重降低搬运效率、延长作业周期，更对现场人员安全、设备稳定性及精密货物（如风力发电机叶片、飞船舱段）构成重大威胁。传统防摇摆技术依赖操作员经验进行“点动”调整，对技能要求高且效果不稳定；而基于模型预测的先进控制策略虽在理论上可行，却受制于实际工况的复杂性（如风力扰动、钢丝绳长度变化、负载质量未知），难以实现稳定可靠的工程化应用。因此，研发一套能自适应环境、智能抑制摆动并融入现有起重机系统的解决方案，对于提升行业自动化水平、保障安全生产具有迫切的现实意义和商业价值。
作品要求：利用RT-Thread虚拟化混合部署开发一套智能起重机防摇摆控制系统，Linux系统能基于传感器实时数据（如吊钩视角视频、钢丝绳倾角、电机编码器反馈等），通过先进算法在线识别或预测负载摆动，精度±0.1°，RT-Thread根据摆动角度运行控制算法，实现起重机小车移动，抑制摆角，要求停车时摆角≤0.2°，自动模式下定位精度±1cm，提供可视化人机界面，实时显示摆动状态、控制参数及作业效率统计。方案需兼顾算法鲁棒性（应对不同负载、绳长变化与微风扰动）与工程可行性。
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