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竞技类 1 旋翼飞行器移动平台跟踪降落挑战赛 

 

一、比赛概述 

这是一个旋翼无人机（多旋翼无人机，如四旋翼或六旋翼）动态跟踪降落挑

战赛，旨在测试参赛者的无人机控制、视觉识别和自主飞行能力。比赛场景为：

一辆小车以匀速前行，无人机从其后方起飞，跟踪并在小车移动中精准降落到小

车中心的红色圆形标记上。小车为本质本色（白色或中性色，以突出红色圆），

红色圆作为视觉识别目标。 

比赛采用积分制，总分最高者获胜。过程分为多个任务阶段，每个阶段有具

体目标、时间限制和积分规则。明确区分手动模式（人工遥控）和自动模式（程

序自主），自动模式在各任务和整体中获得更高分数，以奖励技术难度。参赛

者在赛前申报模式（不可混合使用，自动获更大奖励）。 比赛场地为平坦直线

赛道，长约 10米（可根据场地调整），小车速度固定为 0.3-2 m/s（匀速）。 

二、场地设备规格与要求 

（1）场地 

室内：空旷，场地尺寸：10m×3m，详见下图 （单位：mm），根据赛场大

小适当调整,无人机出发区为 600mm×600mm 的方形区域，地面有一条黑色胶带

作为移动小车导引线。 
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（2）小车 

 移动小车为一个 800mm×800mm的移动平台，距地面高小于 150mm，移动平台

上覆一层铁皮，便于无人机以磁性降落，移动平台中心为一个直径 200mm纯红色

的标识。小车正中心加装超声波传感器，超声波传感器型号为 HC-SR04（主办方



统一提供，检测范围为正上方 2 米高度内），用于实时感知并记录无人机稳定跟

随时长，有效感知以超声波检测到为准。传感器数据通过无线传输或后置显示器

供裁判读取。 

（3） 无人机 

参赛作品采用多旋翼飞行器，不包含螺旋桨垂直投影尺寸小于 600mm（指的

是矩形投影最长边长），须增加保护框确保安全（否则不予参赛），在室内场地

上，按规定跟踪小车和在小车上降落，按规定累计积分。 

• 其他要求：无人机需有紧急停止功能。参赛者提供自己的无人机，但需通过

赛前检查（电池、稳定性等）。 

三、比赛过程 

比赛分为准备阶段和正式执行阶段。每个参赛者（或团队）有 2 次比赛机会，

总时长不超过 10 分钟/次。过程按以下步骤分任务进行： 

（1）准备阶段 

 参赛者将无人机放置在小车后方无人机出发区（如场地地图所示）。 

 移动小车静止，参赛者检查设备、校准视觉系统。裁判校准超声波传感

器，确保其正常工作。参赛者申报本轮模式（手动、自动），裁判

记录以便积分计算。 

 裁判确认就绪后，启动小车（匀速前进）。 

 任务目标：确保设备就位，无违规启动。 

（2）起飞任务（任务 1） 

 收到裁判开始指令后，无人机首先完成起飞任务，起飞高度大于 1 米，

悬停时间 3秒以上，则起飞成功； 

 开始指令后 3秒小车启动，无人机跟随小车完成后续任务。 

 时间限制：从小车启动起 10秒内完成起飞。 

 积分：成功起飞+10分（手动）/+20分（自动）；超时未起飞扣 5分； 

（3）跟踪与定位任务（任务 2） 

 无人机在小车前进中，可使用视觉系统识别红色圆，并保持在小车上方

跟踪（高度小于 2 米）。超声波传感器实时感知无人机是否稳定在正上

方，并累计有效跟随时长（传感器连续触发时间）。 

 时间限制：小车到达终点前均有效（无人机降落有效到小车上，至小车

到达终点前，均应算入有效跟踪计时）。 

 积分：根据超声波感知时长累计积分（手动模式每秒有效跟随+1分，上

限 20分，自动模式积分乘系数 5）； 

（4）降落任务（任务 3） 



 无人机在小车移动中精准降落到小车上，不包含螺旋桨的部分投影需在

小车平板范围以内。 

 时间限制：小车到达终点前有效。 

 要求：小车继续前进直至赛道终点。 

 积分：成功降落+10分（手动）/+50分（自动）。 

（5）结束阶段 

 降落后，小车到达终点，裁判检查降落位置。裁判读取超声波传感器数

据，确认跟踪时长积分。验证模式使用，确保自动模式无人为干预。 

积分系统 

采用累加积分制，总分=各任务积分之和+额外奖励-扣分。最高分获胜，若

平分则比较完成时间（更快者胜）。自动模式在每个任务的基本积分更高，以体

现技术难度。 

任务阶段 基本积分 额外奖励 
可能

扣分 
备注 

任 务 1: 
起飞 

+10（手动）/20
（自动） 

无  
基础稳定性测试，自

动更高分鼓励自主起

飞。 

任 务 2: 
跟踪与定

位  

跟随时长积分（每

秒+1，上限 20） 
 

自动模式分数在此基

础上乘 5。 

任 务 3: 
降落 

+10（手动）

/+50（自动） 
  

核心挑战，自动更高

分突出精密自主控制 

• 总分计算示例：完美全自动执行（跟踪时长 30 秒）：20+100+50 = 170 分。

（对比全手动完美：10 +20 +10 = 40 分，自动显著更高。） 

四、竞赛方式 

每组有 2 轮比赛机会，每组每次比赛总时间为 4 分钟，计时开始方能

离地飞行，以最好成绩作为总成绩。  

每一轮竞赛每组 1 台飞行器（可带备用机，未飞行离地前可以更换设备）， 

赛前组委会统一随机安排上场顺序。两轮成绩中取最高一轮为最终成绩进行排

名，相同者按照飞机重量轻者名次计前，如还相同则并列。 



五、竞赛过程及评分 

移动小车开始计时后以 0.3m/s-2m/s 的近匀速速度沿场地轴线移动到场地

终点。 

小车移动到终点为静止状态，无人机仍可在要求时间内完成任务，计时成绩

依然有效，但成绩排在无人机移动到终点前完成任务参赛者之后。 

无人机降落到小车上必须保证水平姿态降落到移动平台上，除螺旋桨外，其

余部分投影必须在平台边缘以内。 

如果有两组分数一致，将通过附加赛（完成相同任务）确定胜负。 



 


