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修改日志 

日期 版本 修改记录 

2026.01.26 第一版 首次发布 

2026.05.26 第二版 修改无人机要求 

2026.06.25 第三版 

（1）修改 B区 2堵交叉墙尺寸：约

0.2m宽×3.5m长×≥2m高；（2）增加

待识别目标尺寸：0.4m×0.4m 
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1. 比赛任务描述 

本竞赛聚焦考核无人机室内环境感知、实时路径规划与重规划、狭窄空间三

维穿越与稳定控制、多障碍场景下的自主决策能力等能力。参赛无人机需自主完

成各类高难度飞行任务，包括穿越结构障碍、穿越“任意门”、穿越茂密森林、风

力干扰下的稳定控制等，任务场景中提供给参赛选手更多选择，以考察其无人机

自主能力。任务设计全面检验系统在动态真实环境中的感知、决策、规划与控制

能力，推动无人机从“专业”向“通用”的演进。 

2. 比赛场地及障碍物设置介绍 

（1）场地描述 

比赛场地设置在室内，任务区场地尺寸为 15m（X轴）×14m（Y轴）×≥2.5m
（Z轴），任务区四周及顶部覆盖高强度防护网，使用高对比度胶带标出区域边

界、H区、飞行参考线、得分线作为地面标识。场地地面环境为平坦地面。场地

中布置有 A、B、C、D四个障碍物任务区和起降区，如图 1所示，分别设置：任

务区域 A（结构化障碍区域）、任务区域 B（“任意门”区域）、任务区域 C（茂

密森林区域）、任务区域 D（稳定自由飞区域）。无人机需按照 A、B、C、D任

务区顺序逐个通过障碍物并获得相应分数。 

 

图 1场地图 
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（2）起降区介绍 

起飞区和降落区尺寸为 1m×1m，均为固定区域，以 H字母作为标识，其中

降落区域四角将放置 Apriltag二维码辅助无人机自主降落，标识如图 2。 

 

图 2 降落区标识 

（2）障碍物区域设置 

1）任务区域 A：结构化障碍区域 

结构障碍区是飞行器起飞后需首先穿越的区域，包含结构化立柱、墙体障碍

物。该区域主要用于评估飞行器在结构化环境中的自主避障能力。障碍物关键参

数如下：（a）2个直径约为 0.4m，高度 2m的圆柱；（b）1堵约 0.2m宽×2.5m
长×≥2m高的障碍模拟墙体，如图 3所示。摆放位置以现场搭建情况为准，比赛

过程中圆柱和模拟墙体位置保持不变，无人机需要从障碍墙和任一圆柱之间穿过，

稳定飞过地面标识得分线即可获得该任务分值。 

 

图 3任务区域 A：结构化区域示意图 

2）任务区域 B：“任意门”区域 

“任意门”区域包含结构化立柱、十字形墙体障碍物。该区域除评估飞行器在
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结构化障碍环境中的自主避障能力外，需要考核其侦察识别任务能力。障碍物关

键参数如下：（a）1 个直径约为 0.4m，高度 2m 的圆柱；（b）2 堵约 0.2m 宽
×3.5m长×≥2m高的十字交叉障碍模拟墙体，如图 4所示，B1和 B2墙面会贴有
两个待识别目标（所有目标图片和对应类别会赛前发布，如图 5所示，尺寸 0.4m
×0.4m）。摆放位置以现场搭建情况为准，比赛过程中圆柱和模拟墙体位置保持
不变，两个待识别目标类型由赛前主办方进行随机抽取布设。B区和 A区、C区

均有搭建≥2m高隔离墙，隔离墙中设计有宽度 2m的可穿行区域，无人机需从可
穿行区域进出任务区，稳定飞过地面标识得分线即可获得该任务避障飞行分值。

无人机在“任意门”区域有两种穿行策略，如图 6所示。不同穿行策略得分不一致，

参赛队伍需要赛前自主决策其飞行策略，其中策略（b）中参赛队伍需要完成目

标侦察任务并将目标类型识别结果传至地面站，若未完成侦察任务则避障飞行分

值和策略（a）一致且会影响其飞行时间。 

 

图 4任务区域 B：“任意门”区域示意图 
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图 5侦察目标 

图 6任务区域 B飞行策略示意图 

3）任务区域 C：茂密森林区域 

该任务由若干个乱序排列的仿真树木组成，仿真树木构成穿越森林任务，无

人机需要自主设计航线穿过森林内部区域（外部绕行，该任务不得分）。仿真树

木关键参数如下：高约 2m，直径约 0.5m。避障穿越航线不做具体要求，稳定飞
过地面标识得分线即可获得该任务避障飞行分值，示意图如图 7所示，全程无人

机飞行高度不得超过仿真树木高度(2m)（比赛前，工作人员会在一定范围内随机
变更仿真树木位置；飞行高度超过仿真树木高度即认定本科目分数为 0）。 
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图 7任务区域 C：茂密森林区域示意图 

4）任务区域 D：稳定自由飞区域 

该任务由三干个乱序排列的穿越障碍组成（圆环、拱门和立体日字门），不

同穿行障碍得分不一致，参赛队伍需要赛前自主决策其飞行穿越障碍类型（仅需

穿越 1个障碍），比赛过程中穿越障碍位置保持不变，其中任务区区域内配备风

扇等干扰装置，可产生方向可控、强度有限的受控风场。风向被设计为直接吹向

障碍物角落，从而有意增加飞行稳定性的挑战性。穿越障碍关键参数如下：圆环

直径约 1m，厚度为 0.05m，蓝色，圆心离地高度约 1.5-2m；拱门于地面摆放，
内宽约 1.1m，高度约 1m；立体日字门于地面摆放，约 1m宽×1m长×2m高。风
扇模拟稳定风速（速度≤7m/s）；穿越飞行轨迹如图 8 所示，其中立体日字门从

前侧日字上方穿入，从后侧日字穿出，顺利完成穿越障碍即可得该项任务分数。 

 

图 8任务区域 D：稳定自由飞区域示意图 

3. 无人机要求 

无人机系统为自主设计（市场上已经列入供应商的宣传固定产品型号，或可

从商家买到除机架外的成品型号机，均不作为参赛的自主设计系统），其轴距最
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大不限，最小不得低于 250mm。 

4. 任务流程 

（1）准备阶段：比赛开始后，参赛队伍进入任务区通电并调试无人机，准

备时间限时 15 分钟（裁判叫号起算）。待参赛队伍申请起飞后，裁判员发出起

飞指令，飞手启动无人机，无人机离开起飞操作区后需全自主运行。 

（2）避障任务阶段：无人机需要按顺序通过四个避障任务区域。无人机执

行任务全程，飞手和裁判全程跟在无人机后以保障飞行安全，一旦裁判判定有安

全隐患，飞手需要立即手控操作无人机降落。 

（3）降落阶段：避障阶段结束后，无人机需降落在指定降落区域内。 

5. 判罚说明 

（1）如果存在以下情况之一，则取消参赛资格： 

1）经审核（经组委会认定）不满足规则规定的无人机要求； 

2）私自更换无人机标签。 

3）参赛队员与报名表不符。 

（2）如果存在以下情况之一，则本轮成绩为 0： 

 1）在起飞前，裁判员发现无人机有明显的安全隐患； 

 2）在准备时间前，未经裁判允许开启无人机电源、定位设备、遥控器等设
备电源（此过程可由比赛队伍监督）； 

 3）无人机进入或落入比赛区外，未采取任何保护措施； 

 4）准备阶段（即比赛开始 15分钟后）仍未成功起飞； 

 5）无人机在未降落前摔机； 

 6）飞手在任务过程中遥控操作无人机（除飞手或裁判要求接管无人机，并

放弃后续任务，此时只计已得到的分数和降落分）。 

（3）如果存在以下情况之一，该项任务分记 0分： 

1）无人机并未执行该避障任务区域； 

2）无人机未按照避障任务顺序执行任务（无人机必须严格按照 ABCD的顺

序执行避障，若跳关，则跳过任务不计分，可以进行下一任务并计分，但不能再

执行之前任务。比如跳过 B直接从 A到 C，则计 A、C任务分，之后须执行 D，

不得执行 B）； 

（4）如果存在以下情况，降落分记 0分： 
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无人机未能成功降落到降落区。 

6. 评分细则 

（1）任务分数 

 得分 得分要求 

任务A 100 
需自主从障碍墙和任一圆柱之间穿过，稳定

飞过地面标识得分线 

任务B 

100 

策略 1：无人机需从可穿行区域进、出任务区，

稳定飞过地面标识得分线即可获得该任务避

障飞行分值； 

100 

策略 2：（1）无人机需从可穿行区域进出任

务区，稳定飞过地面标识得分线即可获得该

任务避障飞行分值； 

50×n 

策略 2：（1）无人机需要完成目标侦察任务

并将目标类型识别结果传至地面站，n为正确

识别的目标数量。 

任务C 100 

稳定飞过地面标识得分线即可获得该任务避

障飞行分值且飞行高度不得超过仿真树木高

度 

任务D 100/125/150 

无人机仅需穿越 1个障碍（圆环/拱门/立体日

字门），其中圆环分值 100分；拱门 125分；

立体日字门 150分； 

若无人机在单项任务中与障碍物发生碰撞，但未坠机，该项任务扣 20 分，
且只扣 1次。 

（2）降落分数 

无人机可以自主返回降落区，完成任务后，为确保安全也可切换为手动降落，

无人机停桨后，需稳定落在降落区内，停桨后翻落降落区不得分。降落分数如下

表所示。 
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 手动降落 自动降落 

固定区域 10 30 

（3）计时说明 

1）计时开始 t0：当无人机首次告知可从地面起飞或准备时间结束（15分钟）

时，即标志着比赛的开始。 

2）计时停止 tend：计时在无人机停桨降落至降落点后立即终止。 

（4）其他情况说明 

若飞行过程中发生失控或将发生坠机事故时，飞手必须立即执行接管无人机

并正常降落，终止计时；若裁判判定存在失控或不安全行为，且飞手未执行螺旋

桨停机等安全措施时或炸机，本轮计零分。 

（5）总分及排名 

比赛总分=任务分+降落分：其中，任务分=任务 A+任务 B+任务 C+任务 D;

任务 B为策略 1或策略 2分值；任务 D为穿越障碍的分值。 

任务完成时间：t=tend-t0。 

比赛共进行两轮，每支队伍取最优成绩。最终排名首先按照比赛总分，相同

分数下按照比赛任务完成时间进行名次排序。 

7. 其他说明 

（1）每轮比赛同一队伍只有一次起飞机会。 

（2）比赛前一天允许各队伍按照时间安排进入场地采集数据（注意：比赛

前，工作人员会进场改变部分任务的障碍物所在位置）。 

（3）比赛前，各参赛队伍需要检录，并给无人机贴标签。不同队伍不得使

用相同无人机，一经发现将立刻取消比赛资格并通过大赛组委会通报批评。 

（4）比赛过程中只允许参赛选手、裁判员和有关工作人员进入比赛区域，

其他人员不得进入。凡擅自进入者，第一次给予警告，第二次取消该队本场比赛

成绩。 

（5）各参赛队员参赛时，请自备用于程序设计的电脑、参赛用的各种器材

和常用工具。 

（6）比赛方式：比赛共进行两轮，比赛前抽签决定各队伍的出场顺序，每

轮采用同一抽签出场顺序。 
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（7）参赛飞行器必须是自主飞行器，可以通过遥控器及控制决定其行动，

不得通过线缆与任何其他器材（包括电源）连接。除此之外，场外其他人员同样

禁止人工遥控或采用外部计算机遥控飞行器。一经发现将立刻取消比赛资格并通

过大赛组委会通报批评。 

（8）参赛队员必须服从裁判，比赛进行中如发生异议，须由领队以书面形

式申请复议，由裁判做出最终裁决，并做出说明。复议申请必须在下一轮比赛之

前提出，否则将不予受理。 

（9）竞赛期间，场内外一律禁止使用各种设备或其它方式控制他人的无人

机，组委会一旦发现，将立刻取消比赛资格并通过大赛组委会通报批评。 

（10）比赛场地内不提供任何定位装置，且比赛场地存在信号被周边环境设

施可能干扰（如定位不准）等不可控因素，请参赛队伍慎重选用传感器参赛。因

环境因素导致的比赛问题，由各个参赛队伍负责。 

（11）根据比赛要求，部分科目的障碍设施会变更位置（如科目 C等），请

参赛队伍进行无人机算法设计时考虑该因素。 

（12）凡规则未尽事宜，解释及规则的修改决定权归赛事委员会。 
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