Student Indoor Localization Competition Program of the Sixth International Ubiquitous Positioning, Indoor Navigation and Location-Based Services (UPINLBS) Conference
http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
The sixth UPINLBS conference will be held in Beijing, the capital of China, November 13-14, 2019. The indoor positioning competition will be conducted in three different categories: Bluetooth, UWB and INS, from July to November 2019. The competition consists of three stages: the preliminary stage and the final stage. The preliminary stage competition is carried out through the Internet. The organizing committee will publish the original positioning data collected on-site through the Internet for all participating teams. The positioning results by the participating teams will be submitted to the conference through the Internet. The teams will be ranked according to the accuracy of their submitted positioning results. The final stage is a live competition. The top four teams of each competition category will be invited to the live competition in the F-building (School of Geomatics and Urban Spatial Information) of Beijing University of Civil Engineering and Architecture (BUCEA). The winning teams will receive prizes and certificates of award. Details of the competition are provided as follows:
Ⅰ Time Schedule
· Registration deadline: September 10, 2019
· Release of original positioning data for preliminary stage competition: August 1st - October 10th, 2019
· Deadline for submission of positioning results for preliminary stage competition: October 15, 2019
· Final stage competition time: November 12, 2019
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Ⅱ Registration
The teams who are interested in participating in the competition are required to complete the following registration form before the deadline. Each team consists of one team leader and maximum five team members. For registration form, please download from the following link. （http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html）
Registration Form for the Sixth UPINLBS International Conference Indoor Positioning Competition
	Basic information of participating team

	participating team
	Institution
	
	Team
Supervisor
	
	Title
	
	Telephone
	

	
	
	
	
	
	position
	
	E-mail
	

	
	Address of Institute
	
	Team leader
	
	Title
	
	Telephone
	

	
	
	
	
	
	position
	
	E-mail
	

	Team Member Information

	
	Name
	Major
	Research Field
	Academic degree
	Telephone Number
	E-mail

	Team member 1
	
	
	
	
	
	

	Team member 2
	
	
	
	
	
	

	Team member 3
	
	
	
	
	
	

	Team member 4
	
	
	
	
	
	

	Team member 5
	
	
	
	
	
	

	Note: please send your Registration Information Form by E-mail to: upinlbs2019@163.com






第六届普适定位、室内导航和位置服务国际会议室内定位比赛通知
http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
第六届普适定位、室内导航和基于位置的服务国际会议将于2019年11月13-14日在中国北京召开。会议于2019年7月至11月举办蓝牙、UWB和INS三种场景室内定位竞赛。比赛分初赛与决赛两个阶段，初赛以网络形式开展，组委会将通过网络发布现场采集的原始定位数据，参赛团队通过网络提交定位结果，组委会根据定位结果精度确定胜出参赛团队排名。决赛以现场比赛形式开展，组委会拟邀请各场景前四名在北京建筑大学学F楼（测绘与城市空间信息学院）现场比赛，通过现场评审，决定比赛名次。获奖团队可获得奖金支持和获奖证书。本次室内定位比赛由郑州联睿电子科技有限公司赞助。比赛详细安排如下： 
一、时间安排
比赛分为报名、初赛和决赛三个阶段，各阶段时间安排如下：
报名截止：2019年9月10日
初赛数据发布时间：2019年8月1日-10月10日
初赛数据提交截止时间：2019年10月15日
决赛时间：2019年11月12日
二、比赛报名
参加比赛的队伍需要在规定的时间内完成报名登记，且每组参赛人员不多于5人，领队1人，报名登记信息表见附件。
报名登记网址：http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
三、初赛
初赛阶段，会议组委会将通过网络发布蓝牙、UWB和INS三种定位传感器采集的室内原始定位数据集，开放数据集格式，提供原始基站坐标及坐标系统信息等。初赛每单位不限制参加的队伍数量。
1.蓝牙室内定位
1.1比赛内容
主办方提供蓝牙信标采集的静态测试数据，参赛方根据这些数据进行蓝牙室内定位。
1.2比赛场景
1.2.1 坐标系统
坐标系统采用独立坐标系统。
1.2.2蓝牙数据采集 
本次比赛数据采集场地为北京建筑大学大兴校区学院楼F座二层楼道。楼道长65m,宽3m，高3.94m。蓝牙信标布设示意图如下图所示：
[image: ]
说明：
1.B1-B25为蓝牙信标布设节点，提供三维坐标；
2.蓝色虚线为接收端移动轨迹；
3.黑色圆圈为静态采集点，每个点采集数据时间为10s；
4.静态检查点同采集点，不提供点位坐标；
5.上述方案为示意说明，实际点位布设情况会有所不同。 
1.2.3原始数据格式
实验采用蓝牙信标设备芯片型号：CC2640;定位采集终端型号：vivo x21（安卓9.0）；时间系统以终端系统的时间为准。
比赛采集的数据内容及格式说明如下。采集的数据内容主要包括数据采集的UNIX时间戳、蓝牙信标及信号强度（单位dBm），采样频率1HZ。采集的数据格式如下图所示： 
[image: ]
1.3数据集下载网址
 http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
2. UWB室内导航定位
2.1比赛内容
组委会提供TDOA（Time Difference of Arrival, TDOA）及TOA(Time of Arrival )2种方式的UWB室内定位采集的数据，参赛队伍同时进行两种环境UWB室内定位解算并提交轨迹解算结果。
2.2比赛场景一
2.2.1 坐标系统
坐标系统采用独立坐标系统。
[bookmark: _Hlk13001219]2.2.2 UWB数据采集
数据采集地点为郑州联瑞电子科技有限公司正方形试验场。UWB基站布设如下图所示：


说明：Anchor代表基站;
图中相对坐标系坐标以Anchor1为坐标原点。
	基站名
	基站ID
	X/m
	Y/m
	Z/m

	Anchor1
	20080018020006 
	0
	0
	2.3

	Anchor2
	20080017090019 
	14
	0
	2.3

	Anchor3
	20080017090205 
	0
	19.1
	2.3

	Anchor4
	20080017060108 
	14
	19.1
	2.3

	Anchor5
	20080017090254 
	7
	9.5
	2.3


2.2.3 原始数据格式
	UWB硬件设备采用TDOA（Time Difference of Arrival, TDOA）测距原理。基站之间保持时间同步，基站在接收到标签一帧信号时，会记录一个时间戳，也就是标签一帧信号到达基站的时间。任意两个基站的时间戳相减，可以得到标签到达两个基站的到达时间差， 为标签到两个基站的距差值，已知基站坐标和多个TDOA值，通过TDOA定位算法即可得到标签的位置。
原始数据采集：
	在指定场景布设UWB基站设备，场景内规划行走路径，并在路径上依次测量大量真值点位。然后数据采集员携带UWB标签从规划路径起点走到终点采集原始数据。	
	数据格式： 
	[image: C:\Users\ADMINI~1\AppData\Local\Temp\WeChat Files\5fd35a27307f841db948206df7e5894.png]
基站ID ： 基站标识码
标签ID：  标签标识码
定位序号：标签发送的帧号（定位序号可用来组帧）
时间戳：标签一帧信号到达基站的时间
时间戳差值换算为TDOA值（以秒为单位）的换算公式
[image: D:\360MoveData\Users\Administrator\Desktop\`.wmf]
TDOA值乘以光速，也就是标签到两个基站距离差的观测值。
如上图所示，将定位序号为250的数据进行组包，选取某个基站为参考，可得到多个距差观测值。
2.3比赛场景二
2.3.1 坐标系统
坐标系统采用独立坐标系统。
2.3.2 UWB数据采集
本次比赛场地为北京建筑大学大兴校区学院楼F座二层楼道。楼道长65m,宽3m，高3.94m。UWB基站布设示意图如下图所示。
[image: ]
说明：
1.J1-J16为UWB基站位置，基站设备单独使用，提供三维坐标；
2.蓝色虚线为标签移动轨迹；
3.黑色圆圈为静态采集点，每个点采集数据时间为10s；
4.上述方案为示意说明，实际点位布设情况会有所不同。
2.3.3原始数据格式
	UWB硬件设备采用TOA（Time of Arrival, TDOA）测距原理。数据内容主要包括”时间戳+设备标识+信息类型+数据内容+行结束符”，如下图所示：
[image: ]
其中，各信息段含义为：
1. 时间戳为节点设备本身给出的时间标记，以一对中括号（[ ]）加以标记，如“[1287.154312]”。单位为秒，是指设备时钟自本次启动以来已经流逝的时间。
2. 设备标识，指的是发送信息的节点设备自身标识。设备标识信息段的格式为”&C1N1”， 以“&”字符开头，之后紧跟的一位字母 C1 代表设备类型，“T”，表明本设备类型为标签（Tag）。
3. 设备类型字母后为设备 MAC 地址 N1， N1 为十六进制数。
4. 信息类型，指的是本信息内容的类型索引，以“@”字符开头。“@R”表示所带数据内容为测距相关信息。具体信息格式分为两种：
测距轮起始标记，格式为“A N1 B C”。其中， A 为本测距轮起始的关键字标识， 2 位十六进制数，目前为”F1”； N1 为发起本测距轮请求的标签设备的缩略 MAC 地址， 4 字节十六进制数； B 为单次测距中可追踪信标的最大数量，非负整数，其中”0”表示信标数量信息缺失； C 为每个测距轮中所包含的连续测距次数，非负整数，其中”0”表示测距次数信息缺失。
测距结果，格式为“A N1 X Y”。其中， A 为测距输出顺序的关键字标识， 1 位十六进制数，目前取值为”1”或”0”。 ”1”代表单次测距起始结果项（可能包括对应多个信标的多个测距结果）， ”0”代表单次测距后续结果项； N1 为对方节点设备的缩略MAC 地址； X 为距离值，为带两位小数的实数，单位为米； Y 为链路质量指标，为不超过 100 的非负整数。 Y 为可选项，节点设备可以自主选择是否输出；
5. 数据内容，必选字段，具体格式与信息类型相关。
6. 行结束符。
2.4数据集下载网址
http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
3. INS室内导航定位
3.1比赛内容
主办方提供INS的测试数据(采样频率100HZ)，参赛方根据这些数据进行INS室内定位。其比赛内容包括静态水平三维定位测试、动态三维轨迹定位测试。 
3.2比赛场景
3.2.1 坐标系统
坐标系统采用独立坐标系统。
3.2.2 INS数据采集
本次比赛场地为北京建筑大学大兴校区学院楼F座二层楼道。楼道长65m,宽3m，高3.94m。测试终端。INS定位采集终端为MEMS IMU(MPU9250),辅助采集系统为笔记本电脑，时间系统以终端系统的时间为准。INS数据采集路线图如下所示。
[image: ]
说明：
1.红色圆点为INS设备；
2.蓝色虚线为标签移动轨迹；
3.紧组合模块在215实验室初始化后输出IMU数据，移步至起点位置静止两分钟，开始既定路线；
4.上述方案为示意说明，实际点位布设情况会有所不同。
3.2.3原始数据格式
采集的数据的内容至少包括七个参数，分别为UTC时，三轴加速度（X,Y,Z），单位：m/s2三轴角速度（X,Y,Z）,单位：rad/s；三轴磁力计（X,Y,Z），单位：Gauss。
采集数据格式如下图所示：
[image: ]
3.3数据集下载网址
http://kmap.ckcest.cn/upinlbs2019/competition.html
4.成果提交及评分标准
4.1 成果提交
各团队根据网上提供的数据集，编写定位算法，计算动态与静态定位结果，发送邮箱 upinlbs2019@163.com .
4.1.1成果文件命名方式
（1）静态点数据文件：文件保存格式为txt格式，文件统一命名为：场景xx-参赛团队简称-参赛团队领队-static.txt，例如北建大张三参加场景二比赛，则数据文件名为：S2-BUCEA-San Zhang-static.txt。如蓝牙传感器定位结果。
（2）动态轨迹点数据文件：比赛数据文件保存格式为txt格式，文件统一命名为：场景xx-参赛团队简称-参赛团队领队-track.txt，例如北建大张三参加场景二比赛，则数据文件名为：S2-BUCEA-San Zhang-track.txt。如UWB和INS传感器定位结果。
4.1.2成果数据格式
数据文件需记录每个时刻推算的定位点 ，每行一个定位点信息，定位点信息包含以下字段，各个字段之间用“Tab”隔开。
第一列：定位结果序号。从1开始。
第二列：时间戳；（年月日时分秒）例如:20191113140404
第三列：X坐标；（单位m, 精确至小数点后3位）
第四列：Y坐标；（单位m, 精确至小数点后3位）
第五列：Z坐标；（单位m, 精确至小数点后3位）
列与列之间用“Tab”隔开。
4.2比赛评分标准
蓝牙定位评分标准
	科目
	评分依据
	评分标准
	总分

	
	
	0≤e＜0.5m
	0.5≤e＜2.0m
	e≥2m
	

	静态三维定位结果
	以真实点位坐标作为参考
	S1=范围内点数/总点数* 100
	S2=范围内点数/总点数* 80
	S3=0
	S=S1+S2+S3


UWB室内定位评分标准
	科目
	评分依据
	评分标准
	总分

	
	
	0≤e＜0.5m
	0.5≤e＜2.0m
	e≥2m
	

	静态定位结果
	以真实点位坐标作为参考
	S1=范围内点数/总点数* 100
	S2=范围内点数/总点数* 80
	S3=0
	S=S1+S2+S3

	动态定位结果
	以真实轨迹中最邻近点作为参考
	S1=范围内点数/总点数* 100
	S2=范围内点数/总点数* 80
	S3=0
	S=S1+S2+S3


INS室内定位评分标准
	科目
	评分依据
	评分标准
	总分

	
	
	0≤e＜0.5m
	0.5≤e＜2.0m
	e≥2m
	

	动态三维定位结果
	以真实轨迹中最邻近点作为参考
	S1=范围内点数/总点数* 100
	S2=范围内点数/总点数* 80
	S3=0
	S=S1+S2+S3


注：1. e表示点位误差。
2. 总分分值大小排名。
3. 蓝牙和INS定位评分依据三维定位精度，UWB定位依据平面定位精度。
四、决赛	
决赛阶段根据初赛结果，邀请每组前四名团队进行现场比赛，评审出特等奖1名，一等奖2名，另外一组入选二等奖。时间为2019年11月12日。每组参赛人员不多于5人，含领队1名。
1.比赛形式
各参赛队伍现场采集原始数据，可采用自带设备，亦可由会务组提供设备现场采集，会务组提供技术人员协助系统使用与数据采集，数据采集后，进行现场解算，现场提交结果。分三种场景单独竞赛。具体细节以当天通知为准。
2.参赛队伍
大会组委会邀请初赛3个场景中前四名进行决赛，共12组参加决赛。
3.决赛环境
3.1报到
报到时间：2019年11月11日，全天；
报到地点：北京建筑大学学F楼215北斗导航与位置服务实验室；
联系人：王敏敏，联系方式：+86+18810991508。
3.2比赛
比赛时间：2019年11月12日，9:00-17:00；
[bookmark: _GoBack]比赛地点：北京建筑大学学F楼3层：

5.会务组联系方式
比赛总负责：韩厚增，联系方式：15162116282；
比赛联系人：王敏敏，联系方式：+86+18810991508；
联系邮箱：upinlbs2019@163.com。
五、奖项评选及奖金
主委会组织专家进行定位结果的评选，蓝牙、UWB和INS每组各设置特等奖1名，一等奖2名，二等奖3名。每组初赛前四名具有参加决赛的资格，角逐特等奖与一等奖，决赛第四名获得二等奖。初赛第五、六名直接获得二等奖，奖金如下：
特等奖，共3组，奖金1500元/组；
一等奖，共6组，奖金800元/组；
二等奖，共9组，奖金500元/组；
同时颁发“第六届UPINLBS 2019 室内定位比赛获奖证书”
颁奖时间：2019年11月14日下午，邀请各获奖小组参加颁奖仪式，不得代领。
六 意见与建议
针对比赛方案设计，如果参赛团队有疑问或者更好建议请在2019年7月18日之前联系比赛联系人，感谢您的参与！
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	参赛团队基本信息

	参赛单位
	单位名称
	
	指导教师
	
	职称
	
	电话
	

	
	
	
	
	
	职务
	
	邮箱
	

	
	单位地址
	
	领    队
	
	职称
	
	电话
	

	
	
	
	
	
	职务
	
	邮箱
	

	参赛队员信息

	
	姓名
	专业
	研究方向
	学位（或攻读学位）
	电话
	邮箱

	参赛队员
	
	
	
	
	
	

	参赛队员
	
	
	
	
	
	

	参赛队员
	
	
	
	
	
	

	参赛队员
	
	
	
	
	
	

	参赛队员
	
	
	
	
	
	

	备注：登记信息表发送至邮箱：upinlbs2019@163.com


附件：
第六届 UPINLBS 国际会议室内定位竞赛报名登记表
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5 |13764.2017971| 4T3443483a R E: SEUER
4 |(3764.468636]| 4734434833 €R 1 o)
[3764.536150] | 4T34434832 @R O o)
& |13764.6252701| 473443483 €8 O o)
7 |13764.7036431| 473443483 €8 0O o)
5 |(3764.742812]| 4734434833 €R O 0
o |(3764.899207]| 4734434833 €R O -1ss6s, 3280)
10 [(3765.0237421 | 4T3448483A |GR 2
11 [[3765.374389] | 4C3448483A @A TAG started
12 [(3765.521329] | 4T3448483A |GR F1 34484833 15 1
[3765.738159] | 4T3448433A @R 1 34434133 12.64 22.4 (0, O, 0)
[3765.944543] | 4T3448433A @R 0 3443411C 5.18 19.8 (0, 0, 0)
15 [[3766.023144]| 4T3448433A @R 0 3443411F 5.94 23.6 (0, 0, 0)
16 [[3766.062295]| 4T3448433A @R 0 34434121 2.23 26.6 (0, 0, 0)
17 |[3766.215015]| 4T3448433A GR 0 3443411 3.59 28.2 (9462, -18469, 3460)
15 [[3766.343271]1| 4T3448483A GR 2
15 [[3766.693593] | dC3448483A @A TAG started .
20 [[3766.540536]1| 4T3448483A GR F1 34434833 15 1 .
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T o . TG0{1e575555¢ 0. 0455632 156T 5 g

2 1019979611784 ~0.094503155575 -3.730071413517 |-0.003450658477 0.d04e86521961 0. 1447916656733 0.266250014305 0.096833333373
3 1019979611784 ~0.094503155975 -3.730071413517 |-0.003141592722 0.004886521961 -0. l448749985271 0.268333345652 0.084333330383
s o 1019979611784 ~0.094503155975 -3.730071413517 |-0.002443460980 0.004886521961 -0. 1447083324194 0.265749999046 0.087499958510
s 1014984708575 -0.094503155975 -3.735066270828 |-0.002094394953 0.004886521961 -0, 1444583326578 0.268333345652 0.085416667163
s 1014984708575 -0.094503155975 -3.735066270828 |-0.001745329238 0.004886521961 -0. 1448333323002 0.270959997854  0.085000000854
7 b 1009989805852 ~0.094503155975 -3.735066270828 |-0. 001396263367 0004537855741 -0, 1445833325386 0.268750011921 0.030166665614
e 1009989805852 ~0.094503155975 -3.735066270828 |-0.001047197457 0004537855741 -0. 1446249951655 0.260416656733 0.090583331883

£ l005589505852 -0.099858058521 —5.735066270828 |-0.000658131684 0.004537855741 —o0. 1335416655117 0.265416651964 0.085416667163

l009589505852 -0.099858058521 —5.735066270828 |-0.000658131684 0.004188783386 —0. l133416655117 0.267516679382 0.087916664775
l009589505852 -0.094503155575 —5.735066270828 |-0.000658131684 0.004188783386 —0. 1447439950463 0.267516679382 0.079999958212
l009589505852 -0.094503155575 —5.730071413517|-0.000658131684 0.004188783386 —o0. 1447516656733 0.265833348036 0.087083332241
1009589505852 -0.094503155575 —5.730071413517|-0.001047157457 0.004537855741 0. 1449583321810 0.264555585695 0.088516666806
1004594502546 -0.094503155575 —5.730071413517|-0.001047157457 0.004537855741 0. 1450416654348 0.263745586887 0.083516664124
1004594502546 -0.089508253029 —5.730071413517|-0.001745329238 0.004537855741 0. 1435166655540 0.269745995046 0.089333333075
1004594502546 —0.089508253029 ~5.730071413517 |-0.001745325238 0004537855741 —0. 149959585075 0.265416651964 0.087083332241]
1004594502546 —0.089508253029 —5.730071413517|-0.002054354553 0.004537855741 —0. 1447499950463 0.266666680574 0.087499398510
1009589505852 -0.089508253029 —5.730071413517|-0.002443460580 0.004537855741 —o0. 1436243951655 0.256666660305 0.089749995344
{608585805852 ~0.085508253028 5730071413517 |-0.002443460880 0.004537855741 0. 1445166655540 0260416656733 0.088500000536
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