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比赛简介

空中机器人简介

空中机器人又叫无人机，是利用无线电遥控设备和自备的程序控制装置操纵的不载人飞行

器，或者由机载计算机完全地或间歇地自主地操作。近年来，无人机无论是在军事还是民用领

域都获得了极大的发展。军事方面，无人机具有体积小、造价低、使用方便、对作战环境要求

低、战场生存能力较强等优点，成为科研活动最活跃、技术进步最大、研究经费投入最多的研

究领域。民用方面，无人机在航拍、农林植保、电力巡检、灾害救援、快递运输等行业都获得了

成功的应用。举行空中机器人仿真与自主任务赛，对普及空中机器人知识，推动空中机器人的

技术进步，拓宽空中机器人的行业应用等方面均具有重要的现实意义。

比赛目的

通过比赛，参赛选手可了解多旋翼无人机的基本概念、飞行原理、视觉传感器基本原理与

应用，并进一步了解飞行机器人的位姿估计、飞行控制、视觉辅助定位与导航、目标识别、目标

跟踪、空地协同、任务规划等相关知识和技能，并在实践中加深理解。通过比赛，参赛选手还将

提高自己的动手操作能力、理论与实践相结合的能力、与队员之间沟通合作的能力等。

比赛项目及任务

项目 空中机器人仿真与自主任务赛 项目12

一、比赛分组

㈠社会力量组01

1. 无人机仿真赛01

2. 无人机自主任务赛02

㈡研究生组02

1. 无人机仿真赛01

2. 无人机自主任务赛02

㈢本科生组03

1. 无人机仿真赛01

2. 无人机自主任务赛02

㈣职业院校组04

1. 无人机仿真赛01

2. 无人机自主任务赛02
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二、比赛任务

1. 空中机器人项目 仿真与自主任务赛（12）无人机仿真赛(01)：参赛队伍根据组委

会提供的仿真场景和无人机仿真模型，设计无人机飞行控制算法，使得无人机可以具备自主

起飞、目标识别、自动避障、路径规划等基本功能，并完成规定的比赛任务。比赛任务共分

为四个部分，第一部分:房间一，穿过圆窗和绕过简单墙壁障碍物；第二部分:房间二，进行静

态环境路径规划和动态环境路径规划，穿过迷宫；第三部分:房间三，实现同时跟踪与避障，跟

踪小车走完一圈轨迹；第四部分：找到汽车，实现动态降落。具体比赛流程与成绩评定参考无

人机仿真赛01比赛规则一。

2. 空中机器人项目 仿真与自主任务赛（12）无人机自主任务赛(02)：设计一个四旋

翼无人机实飞机器人，要求具备自主起飞、目标识别、自动避障、路径规划等基本功能，并

完成规定的比赛任务。比赛任务共分为四个环节，第一环节为起飞悬停，第二环节为穿圆环，

第三环节为路径规划，第四环节为动态降落。具体比赛流程与成绩评定参考无人机自主任务

赛02比赛规则三。

比赛重要变化（本版本比赛规则发生重大变化，请详细阅读）

1. 比赛内容

2. 比赛规则

3. 比赛评分与排名

4. 上述与比赛相关的重要内容均重大调整。
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比赛规则

规则一 无人机仿真赛01比赛细则

参赛过程

参赛

过程
1.报名参赛；

技术

报告
1.无

参赛

资格
1.报名通过后，即获得参赛资格。

注意

事项

参赛队伍需要提前准备：一台跑rflysim和ubuntu虚拟机的windows电脑。

1. 主办方会提供1个U盘，里面带有rflysim仿真程序和基础ubuntu虚拟机文件；

2. 参赛队伍在指定日期前，寄回U盘,里面要有自己制作好的作为正式参赛用的ubuntu

虚拟机文件，正式比赛时会由参赛队伍远程操作此虚拟机来进行比赛。

比赛场地

场地

使用

下列比赛项目使用场地：

1. 空中机器人项目 仿真与自主任务赛（12）无人机仿真赛(01)

   

组委会提供的仿真场景俯视如图1所示：

图1：仿真场景俯视图

说明1：

图1中蓝色区域为室内区域，绿色区域为室外区域，室内区域从左至右分为房间一、房

间二、房间三。室外区域上侧为动态降落区，其内有一绕固定路径（橘黄色长方形条框）

循环移动的汽车（紫色矩形块）。

线条为墙壁，棕色小方块为门，灰色方框为方形柱体障碍物、带有H的紫色圆是起飞

点。其中，室内高度为2m，方形柱体障碍物边长、迷宫走廊宽度为1.5米、所有的门宽度

均为1.5米。
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场地图纸

说明2：

房间一长宽9m*7.5m，左侧有一圆形窗（白色椭圆）直径为1.2m；

房间二长宽10.5m*7.5m，其内有一高1.8米沿固定路径移动的人（图1中黄色

原点）；

房间三长宽10.5m*7.5m，其内有一可移动的小车（红色方块，具体外观详见

发布的仿真比赛场景），该小车运动轨迹比赛时随机确定。

说明3：

动态降落区内的汽车路径（橘黄色长方形条框）尺寸长宽：13.5m*3m；

汽车（紫色矩形块）移动速度0.1m/s，其上有边长800mm的正方形降落平

台，降落平台分为外环区域和内环区域（正中心边长400mm的正方形），内环中

心印刷有“二维码”或“圆H”降落引导标志（比赛时可由参赛队伍自行选

择），详见图2、图3所示。

图2：巡线小车降落平台示意

(a)“二维码”标志，边长150mm (b)“圆H”标志，最外圈直径200mm

图3：降落引导标志

场地尺寸 场地尺寸为：长度37.5m，宽度16.5m，室内高度2m。

场地布置 无

场地制作 无
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比赛场地
组委会提供仿真场景

赛制流程及评分标准

比赛时间 1、比赛时间12分钟，比赛时间用尽则终止比赛。

比赛流程

无人机从起飞处起飞，然后穿过墙壁上的圆窗进入房间一，需要绕过房

间一内的墙壁，然后可以选择从门1出去进入动态降落环节或者由门4进入房

间二继续进行比赛，进入房间二后，需要进行更为复杂的路径规划穿过迷

宫，在迷宫最后会有个一直在绕方形柱体障碍物走动的人，作为动态障碍

物，这里需要进行基于动态环境的路径规划，然后可以选择从门2出去进入动

态降落环节或者由门5进入房间三继续进行比赛，在第三个房间，会有一个绕

着房间循环跑动的小车，无人机需要跟着小车走完一圈轨迹，此过程需要既

跟踪小车又避开方形柱状障碍物，跟完一圈然后可以从门3出去，进入动态降

落环节。

在动态降落环节，无人机需要找到正在移动的顶部带有降落标志的汽

车，然后准确降落在汽车顶部降落标志上，即为完成比赛。

补充说明：

1. 无人机进入房间一需要由圆窗进入；

2. 无人机每飞完一个房间可以选择直接进入动态降落区然后结束比赛或

者进入到下一个房间继续进行比赛。
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计分标准

其各部分计分标准如下：

评分项 分值 说明

穿过圆形窗：15分
成功穿过圆形窗得满分；

失败不得分；
房间一

绕过房间一墙壁：15分
成功绕过得满分；

失败不得分；

进入房间二中心位置：15分
成功进入房间二中心位置得满分；

失败不得分；
房间二

进入房间二右侧，即绕过

动态障碍：15分

成功进入房间二右侧得满分；

失败不得分；

房间三
进入房间三，并跟踪小车

走一圈：20分

成功跟踪小车1圈得满分；

未走完一圈或者路径和小车不

同不得分；

“二维码”标志降落，

无人机中心点位于降落

板内环区域上方：20分

未降落成功不得分

“二维码”标志降落，

无人机中心点位于降落

板外环区域上方：15分

未降落成功不得分

“圆H”标志降落，

无人机中心点位于降落

板内环区域上方：25分

未降落成功不得分

第四部分

动态降落

“圆H”标志降落，

无人机中心点位于降落

板外环区域上方：20分

未降落成功不得分

比赛计时 从无人机起飞到落地
不计分，仅作排名参考：分值相同

情况下，总体用时少者排名靠前

补充说明：

（1）比赛过程中，每发生一次碰撞，扣3分

（2）若无人机完成比赛用时超过规定时间，规定时间内已完成的项目得分有

效，正在进行的项目由裁判组酌情判定打分。

（3）若比赛过程中，无人机发生炸机，则视为比赛终止，已完成项目得分有

效，正在进行的项目不得分。

其它要求

1. 参赛队伍提供：自己制作好的作为正式参赛用的ubuntu虚拟机文件，放

在U盘寄回给主办方并同时提供网盘链接作备份。

2. 比赛时产生：rflysim数据记录，rflysim端及ubuntu端录屏

机器人结构要求

机器人结构 无人机仿真模型由组委会提供。

机器人规格 无人机仿真模型由组委会提供。

机器人制作 无人机仿真模型由组委会提供。

控制方法 程序控制

注意事项
无

禁止事项 无

比赛禁止

禁止事项 无

参赛队排名

参赛队排名

全部参赛队的排名方法：先以比赛总分计算名次，总分高者排名靠前；若比赛总分

相同，则以完成时间决定比赛排名，耗时少者名次靠前。
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规则二 无人机仿真赛01参赛机器人、参赛队员要求
1. 已参赛的机器人，不得用于其他队伍参赛。

2. 各参赛队中参赛队员不得存在重复情况。

3. 违背以上比赛规则的参赛队，将取消参赛资格。
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规则三 无人机自主任务赛02比赛细则

参赛过程

参赛过程 3. 参加过无人机仿真赛01选拔，根据排名获得报名资格。

技术报告 无

参赛资格 1. 参加过无人机仿真赛01选拔，根据排名获得参赛资格。

注意事项

1. 参赛队使用本队的机器人，在赛场提供的比赛场地上，按照空中机器人比赛

规则，进行机器人飞行比赛；

2. 每个参赛队可根据实际情况，准备一个或多个无人机，多余无人机作为比

赛的备份；

3. 在不影响比赛进程的前提下，参赛队可在场地附近设置的快速维修区维护无

人机。

比赛场地

场地使用

下列比赛项目使用场地：

2. 空中机器人项目(12)无人机自主任务赛(02)
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场地图纸

图1：场地尺寸图

图2：场地轴测图

说明1：     

上图左侧走廊出口处（图中点画线所围区域）有一高度上存在变化的3D障

碍，其侧视图和轴测图如下所示，其中侧视图中给出了其中一条可行的无人机通

过路径。

说明2：

    上图中内部墙面上的黑灰相间的方格图案，仅用于在此图中标示出内部墙

壁，不是实际比赛场地里墙壁上的图案。
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图3：左侧走廊出口侧视图

图4：左侧走廊出口侧视图

说明2：

     场地右上角有一动态降落区（地图右上的矩形），其内有一巡线小车，巡

线速度为0.1m/s，巡线轨迹范围如图1所示，具体巡线轨迹待定（比赛时裁判随

机确定）；小车顶部安装有边长800mm的正方形降落平台，降落平台分为外环区

域和内环区域（正中心边长400mm的正方形），其中内环中心印刷有“二维码”

或“圆H”降落引导标志（比赛时可由参赛队伍自行选择），详见图5、图6所

示。
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图5：巡线小车降落平台示意

(a)“二维码”标志，边长150mm (b)“圆H”标志，最外圈直径200mm

图6：降落引导标志
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场地尺寸

1、场地尺寸为：长度6000mm，宽度5000mm，高度2000mm。

2、比赛区域需要隔离网确保观众安全，当机器人机翼损坏失控，则结束比赛。

场地布置

1、场地墙面布置有图案以增加环境特征点。

2、圆形框直径暂定1200mm，圆形框可上下左右移动，比赛时随机确定位

置。

场地制作

1. 比赛现场场地，由主办方提供。
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比赛场地
1. 比赛场地以承办方提供的实际场地为准，可能存在轻微不平坦的情况。

2. 参赛机器人必须适应承办方提供的比赛场地。

赛制流程及评分标准

比赛时间 1、比赛时间10分钟，比赛时间用尽则终止比赛。

比赛流程

比赛任务共分为四个环节：

第一环节为起飞悬停，第二环节为穿圆形框，第三环节为路径规划/避障，第

四环节为动态降落。具体比赛流程与成绩评定参考比赛规则。

1、第一环节描述：

选手将无人机摆放在指定起飞区域内，无人机自主起飞并稳定悬停不小于5秒

钟。

2、第二环节描述：

无人机识别圆形框，并飞行穿过圆形框。

3、第三环节描述：

无人机根据场地进行路径规划，选择从左侧走廊或者右侧走廊进入动态降

落区；其中左侧走廊需经过一处高低障碍，二者得分不同，详细参见评分标

准。

4、第四环节描述：

无人机对巡线运动小车顶部的降落标志（比赛前参赛队伍自行选择标志图

案，不同图案得分不同，详细参见评分标准）进行识别跟踪，并实现动态降

落。
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计分标准

其各环节计分标准如下：

评分项 分值 评分标准

第一环节

起飞悬停
10分

无人机自主起飞并稳定悬停5秒

钟；

第二环节

穿圆形框
20分

成功穿过圆形框得满分；

与圆形框有碰撞，扣3分

从右侧走廊穿过：25分
成功飞过走廊得满分；

与走廊碰撞一次扣3分第三环节

路径规划
从左侧走廊穿过：30分

成功飞过走廊得满分；

与走廊碰撞一次扣3分

“二维码”标志降落，

无人机中心点位于降落

板内环区域上方得25分

“二维码”标志降落，

无人机中心点位于降落

板外环区域上方得20分

“圆H”标志降落，

无人机中心点位于降落

板内环区域上方得30分

第四环节

动态降落

“圆H”标志降落，

无人机中心点位于降落

板外环区域上方得25分

未完成降落，但可跟踪小车巡线得

10分；

其余情况不得分

比赛计时 从无人机起飞到落地
不计分，仅作排名参考：分值相同

情况下，总体用时少者排名靠前

补充说明：

（4）每支参赛队伍有两次比赛机会，取成绩最好的一次为最终成绩；

（5）若无人机完成比赛用时超过规定时间，规定时间内已完成的项目得分

有效，正在进行的项目由裁判组酌情判定打分。

（6）若比赛过程中，无人机发生炸机、坠地、触网、损坏等不能继续比赛的

情况时，则比赛终止，已完成项目得分有效，正在进行的项目不得分。

（7）参赛队员比赛过程中，除起飞前发送起飞指令外，其余过程不可干预

无人机（包括直接触碰）；一旦人为干预或遥控接管，视为比赛终止，已完成项

目得分有效，正在进行的项目不得分。

其它要求

1、由于比赛中存在高速运动部，因此参赛队员或者工作人员在场地内需要佩戴护

目镜等保护用具，否则不允许参加比赛。

2、比赛四个环节前后衔接，不可跳跃进行。

3、两次比赛机会，可使用同一架无人机，也可更换无人机。

4、建议参赛队伍配置飞手，在无人机失控状态下，接管无人机安全落地，以确保人

员与无人机的安全。

5、裁判员认为无人机存在严重隐患的，禁止其参加比赛。
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机器人结构要求

机器人结构

四旋翼无人机，轴距≤310mm，尽量安装螺旋桨保护罩，使用PX4开源飞控，其余

不做限制。

机器人规格
轴距≤310mm

机器人制作
参赛机器人既可是参赛队自主设计和手工制作的机器人，也可是参赛队购买套件

组装调试的机器人，允许这两种情况的机器人同场比赛。

控制方法

仅允许发送起飞指令，发送起飞指令后机器人进入自主飞行模式，起飞后不得

进行人工干预，自动完成后续任务直至降落并上锁。

注意事项

1. 参赛队伍应确保无人机飞行稳定可靠；

2. 比赛过程中，因无人机失控所造成的财产损失及人员伤亡，由参赛队伍自行

负责

3. 禁止使用如光学动捕、UWB、RTK等外部辅助定位系统；

禁止事项

禁止机器人在比赛场地外飞行和降落！！！

比赛禁止

禁止事项

1. 禁止以任何危险飞行方式参加飞行比赛；

2. 禁止装配锋利物品等危险物品伤害场地设施；

3. 禁止内置电波干扰装置；

4. 禁止内置粉沫、液体和气体等；

5：禁止内置点火装置；

6. 不得在脚底安装吸引或吸附装置；

7. 不得使用污损场地的物件；

其他有损比赛进程必须禁止的行为。

参赛队排名

参赛队排名
1. 全部参赛队的排名方法：先以比赛总分计算名次，总分高者排名靠前；若比

赛总分相同，则以完成时间决定比赛排名，耗时少者名次靠前。

规则四 无人机自主任务赛02参赛机器人、参赛队员要求

1. 比赛前，各个参赛队需要对机器人进行登记并粘贴标志，赛后需将无人机放置于场地内，

直至相关队伍均比赛完毕方可取走已参赛的无人机。

2. 已上场参赛的无人机，不得用于其他队伍参赛。
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3. 各参赛队中参赛队员不得存在重复情况，赛前登记时将进行证件复核。

4. 违背以上比赛规则的参赛队，将取消参赛资格。

规则五 裁判工作与裁判责任

1. 裁判工作：组委会邀请裁判，通过现场/线上记分方式评定比赛成绩。

2. 裁判责任：执行比赛的所有规则；核对参赛队伍的资质；审定比赛场地、机器人等

是否符合比赛要求；监督比赛的犯规现象；记录比赛的成绩和时间。


