
2026年湖南省大学生智能导航科技创新大赛

—— 无人机赛道比赛规则

一、 比赛背景与目的

本赛项旨在考察大学生利用导航技术（如北斗、视觉导航、激光

雷达 SLAM等）操控无人机通过复杂地形的综合能力。比赛模拟了无

人机在物流配送、矿区巡检等场景中的典型应用。

二、 比赛场地与器材

1. 场地：比赛场地为一方形区域，场地尺寸为 10m×10m，限

高 4m，分布有 3种类型的障碍，其分布如图 1 所示。

图 1 赛场示意图

2. 无人机：选手可自带符合安全规格的四旋翼无人机（轴距小

于 450mm，必须安装全包围护罩）。

3. 导航方式：允许使用 GPS（室外）、RTK、视觉定位、激光雷

达或地磁引导。



三、 比赛科目及规则详解

比赛采用积分制，共分为三个环节。比赛顺序为：起飞 -> 穿越

障碍 -> 精准降落。

科目一：无人机起飞（10分）

场景描述：无人机置于起降坪（直径 1m 的圆），选手需在地面站完

成自检。

规则细节：

1. 一键起飞/手动起飞（5 分）：无人机需平稳垂直上升至 2 米

高度悬停。若出现剧烈晃动或碰撞起飞平台，扣 2分。

2. 姿态锁定（5 分）：悬停 10 秒，机头方向锁定。飞行器在悬

停期间漂移出以起降坪中心为圆心、半径 1.5米的虚拟圆柱范围，则

扣分。

科目二：穿越障碍

无人机需按照图 1 中虚线所标示的，依次穿过障碍，3种类型障

碍的平面示意图如表 1 所示：

表 1 障碍标识和说明

障碍标识 障碍平面示意图 要求 备注

obs1
无人机需从方框

中穿过

方框直穿（宽

高大于 1m）

（3 个）



obs2
无人机需从圆框

中穿过

圆框直穿（直

径大于 1m）

（3 个）

obs3

无人机需自一框

穿入后，从另一

框穿越返回

左进右出或

右进左出

（2 个）

不同的障碍将设置为不同高度，高度分布区间为 1m-3m。

科目三：精准降落（10分）

场景描述：无人机完成任务后返回起降区。

规则细节：

1. 起降坪中央有醒目标志（如“H”或 AprilTag 标签）。无人机

需自主识别并尝试降落在起降坪内。

2. 落点精度评分（10分）：

- 无人机中心点落在直径 0.6m内：10 分。

- 落在直径 0.6m~1.2m内：6 分。

- 落在起降坪（直径 1.5m）外：0 分。

- 降落时发生倾倒或翻覆：扣 5 分。

四、 计分规则

每次比赛得分包括障碍穿越得分和飞行时间得分。

左框 右框



1）障碍穿越得分：有效完成障碍的穿越即可获得对应分数。

起飞分和降落分满分各 10 分。障碍（obs1，obs2）穿越单项得分

20分，障碍（obs3）穿越单项得分 40 分。未穿越或穿越触碰不能

复飞得 0 分，穿越触碰仍能复飞得该项满分的 50%。每次比赛各项

障碍穿越的得分总和为最终障碍穿越得分。
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其中，Pi为无人机完成起飞、降落或每项障碍的得分。

2）飞行时间得分：自比赛开始进行计时，无人机安全降落在

指定降落区域或人工接管后结束计时。按照下面公式进行换算后即

为飞行时间得分。注意无人机需穿越至少 5个障碍，并最终降落在

指定区域才可获得飞行时间得分。
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其中，Tfly为无人机飞行时间，单位为秒。当 Tfly大于 260 秒时即认为

飞行时间得分为 0。

3）每次比赛的障碍穿越得分和飞行时间得分之和作为该次比赛

的最终得分。
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4）比赛过程中，如果有手动遥控无人机行为，障碍穿越得分为

正常得分一半，飞行时间得分为零，并且最高获三等奖。

5）比赛进行两轮，取两轮最高得分为最终得分。

五、扣分项与否决项



1. 时间限制：整个比赛流程限时 5 分钟。超时以当前分数作为

比赛成绩。

2. 坠机/触地：飞行中无人机触地（除起降外），每次扣 5分；

若螺旋桨停转坠毁，则比赛结束，以当前分数作为比赛成绩。

3. 安全违规：选手未遵守安全规定，在保护区外飞行或危险操

控，直接取消比赛资格。


