
神思智飞具身智能挑战赛

一、赛程安排

阶段 时间 内容 形式

宣传启动、报名 11/21–12/12 发布大赛通知、赛题详解、技

术文档

线上官网、公众号

比赛准备 11/29-2/6 选手针对赛题进行准备，提供

技术答疑

线上沟通

比赛暨颁奖典礼 2/7-2/8 现场任务执行、评审、颁奖 线下集中举办（地点待

定）

二、参赛要求

1. 每支队伍由 1 名指导老师与不超过 5 名学生成员组成。

2. 指导老师须为参赛高校正式在职教师，可同时指导多支队伍。

3. 参赛学生须为 2025 年 12 月 31 日后毕业的在校本科生或研究生，每人仅可加入

一支队伍。

4. 队伍成员原则上仅允许调整一次，须于赛前 5 个工作日前提交书面申请，经批准

后方可变更。

5. 所有参赛队伍须使用主办方统一提供的“神思智飞”模组进行开发，并将其集成

于比赛设备中参与各项赛题任务。

备注：参赛队伍通过报名审核后，主办方将在与队伍签订《设备借用协议》后统一寄送

“神思智飞”开发模组。

三、评审标准

1. 总成绩由现场任务分（70%）与答辩评审分（30%）构成。

2. 现场任务：队伍在指定场地内按规定时间完成赛题任务，依据各赛题细则评分。

3. 答辩评审：每队进行 8 分钟方案陈述与 7 分钟评委问答，从技术原理、创新性、

团队协作与落地潜力等维度评分。



四、赛场设置

赛事场地统一划分为以下区域，并设置醒目标识：

 准备区：用于抽签、设备调试与候场。

 出发区：选手在此完成设备启动与状态确认。

 比赛区：

 赛题一：10 米 × 5 米矩形区域；

 赛题二：不超过 500 米 × 1000 米区域，含约 1 公里双向车道及树木；

 赛题三：不超过 300 米 × 300 米区域。

 终点区：

 赛题一设边长为 0.5 米的正方形终点区；

 赛题二、三无特定终点区要求。

 观赛区：供评委观赛与选手赛后休息。

五、赛事流程

1. 准备阶段：赛前 20 分钟签到、抽签、调试设备，禁止携带非比赛通讯设备入场。

2. 入场阶段：选手进入出发区完成设备启动，地面机器人应保持预备状态，无人机

悬停高度控制在真高 3–3.5 米之间。准备就绪后关闭遥控器并交裁判组保管。

3. 比赛阶段：裁判鸣哨开始，设备全程自主运行，严禁人工干预或预设轨迹。

4. 退场阶段：比赛结束，选手携设备至观赛区等候。

5. 答辩阶段：各队依次进行现场答辩。

6. 颁奖阶段：全部评审结束后现场公布成绩并颁奖。

六、注意事项

1. 每队可携带 1 台备用设备（需备案且参数一致），主设备如发生非人为故障可申

请更换。

2. 各队自备电池及电源。

3. 每队每项赛题仅有一次正式比赛机会。

赛题一：自主探索穿越挑战

一、任务概述



参赛队伍使用自主设计或采购的地面移动机器人（如足式、轮式、履带式等），在限定

时间内穿越含动态障碍与不规则孔洞的未知区域。机器人需具备实时感知与路径规划能

力，选择合适孔洞穿越，并最终抵达终点。初始朝向固定，允许遇阻时自主掉头。

二、赛道布局

 基础赛道：10 米 × 5 米矩形区域，最窄通道 0.5 米，地面防滑。

 孔洞设置：分布不同尺寸的多边形孔洞。

 动态障碍物：设置周期性运动的摆锤。

 终点区域：赛道末端设 0.5 米 × 0.5 米正方形区域，机器人须完全进入并稳定静

止

图 1. 比赛场地及障碍简易示意图

三、技术要求

 全程自主运行，禁止人工遥控或预设轨迹。

 障碍物尺寸、高度、速度等参数需由机器人自主感知计算。

 设备初始外形尺寸（不含可伸展结构）须在 0.3 米 × 0.3 米 × 0.3 米至 0.5 米 × 0.5
米 × 0.5 米之间。可具备自主变形结构，禁止人为干预变形。

 设备不得带有尖锐突起、高速旋转部件等危险装置。

 自备电源，单场续航不低于 10 分钟。



四、评分标准

 每队仅一次比赛机会。

 限时 5 分钟，成功抵达终点得 5 分。超时每 30 秒扣 1 分，不足 30 秒按 30 秒计。

 碰撞通道侧壁每次扣 0.5 分；碰撞动态障碍每次扣 5 分。

 设备失控、翻滚、倾倒、死机等，裁判有权终止比赛，成绩无效。

 设备主体最远端超出终点线，每 5 厘米扣 1 分。

赛题二：空中执法挑战赛（室外）

一、任务概述

参赛队伍使用一台自主无人机，依据指令沿指定路线飞行，寻找目标骑手，识别并拍摄

其头盔四面所附的标识字母。

二、场景概述

赛道为长约 1 公里的双向车道，部分有树木遮挡。多名骑手驾驶电瓶车移动，服装颜色

各异，头盔四面印有随机 A–Z 字母。

图 2. 比赛场地及候选/干扰车辆示意图

三、目标与干扰设定

 目标骑手：5 名，统一无装饰电瓶车，穿红、黄、蓝、绿、黑色纯色上衣，以 20–25
千米/小时行驶，出发间隔 5 秒，顺序固定。



 干扰骑手：对向车道 3 名，车型统一、服装颜色相近，分别于比赛开始后 1 分

10 秒、1 分 40 秒、2 分 10 秒以 30 千米/小时驶过。

四、设备与技术要求

 无人机全程自主运行，禁止预设地图或远程指令。

 系统支持上传文字指令。

 飞行高度须保持在 30–50 米。

 允许携带 1 台备案备用机，赛前准备期间主设备非人为故障时可申请更换，正式

比赛开始后无法更换，每队仅有一次正式比赛机会。

五、比赛流程

1. 入场与分组：赛前 20 分钟抽签分组（每组 3 队），发放密封任务袋，确保同组场

景一致。

2. 准备阶段：裁判发出开始口令后，无人机起飞并悬停于出发区。

3. 比赛阶段：骑手出发 25 秒后，同组 3 队同时启动无人机进入自主追踪模式。限

时 10 分钟，目标丢失（脱离视野≥5 秒且 10 秒内未找回）或超时则终止比赛。

备注：3 队同时比赛，需考虑空间避障与防撞。

六、评分标准

 基础任务分（10 分）

 正确框选目标骑手持续≥2 秒：5 分；

 框选干扰目标：每次扣 3 分；

 识别并拍摄清晰字母：5 分；

 字母模糊或遮挡：2 分。

 时间效率分（5 分）

 组内用时最短：5 分；

 组内用时前 30%（除第一名）：3 分。

 违规处罚

 飞行高度超范围持续>5 秒：每次扣 1 分；未自动纠正但完成全程，每 30 秒计 1
次违规，每次扣 0.5 分；

 触碰树木或车辆：每次扣 3 分；

 未报备使用备用机：取消成绩。



 扣分从基础分或效率分中扣除，扣完为止；多项违规分别扣分。

赛题三：空地协同挑战赛（室外）

一、任务概述

空中机器人（SD）与地面机器人（SC）需协同在限定区域内追捕多个移动目标（OA–OZ）。

目标顶面与四周贴有 A–Z 字母标识。仅当 SD 与 SC 同时锁定同一目标时，计为一次有

效追捕。

图 3. 比赛场地及规则示意图

二、场地设置

 赛场为不超过 300 米 × 300 米的狭长区域。

 多个移动目标初始位置固定，每字母仅对应一目标。

 SD 与 SC 从统一指定位置出发。

三、技术要求

 SD 与 SC 全程自主运行，禁止人为干预。



 SD 仅识别顶面标识，SC 仅识别四周标识，感知方案不限。

 通信可采用主办方指定自组网或其他无线方式。

 锁定结果判定：

 SD 与 SC 第一视角画面及识别结果实时同步至直播大屏；

 二者持续检测到同一字符时判定为“同时锁定”；
 识别结果拼接为图像存档，每帧含时间戳、边界框与识别字符。

四、比赛流程

 每场开始前，主办方从 A–Z 中随机指定 K 个字符作为识别目标。

 SD 与 SC 从指定位置出发，协同完成 K 个目标的锁定任务。

 比赛限时 5 分钟。

五、评分标准

 每同时锁定一个目标得 5 分。

 按成功识别目标数量排名，数量相同时用时短者获胜。

 出现以下情况立即判负出局：

 机器人触碰地面障碍物；

 SC 机械结构完全展开后，最高点超过 80cm。

赛事筹备物料清单

1. 场地与围挡

a. 赛题一：10 米 × 5 米矩形区域；

b. 赛题二：不超过 500 米 × 1000 米区域，含 1 公里双向车道及树木；

c. 赛题三：大于比赛区域，配备 2 米 × 1 米围挡（颜色区分），共 600 个。

2. 移动目标：高约 1 米的随机移动小车，共 26 台。

3. 系统支持：比分计算与抽签系统，支持积分、扣分与随机抽取（可考虑转盘形式）。

4. 场地设施

a. 准备区：配备座位与桌子，与比赛区隔离，确保无法观赛；

b. 储物柜：每人一把独立钥匙；

c. 头盔 10 个，红、橙、黄、绿、蓝、黑、紫、白色骑手服装各 1 件。



比赛流程安排

1. 选手按时到达签到，赛前 40 分钟截止。

2. 赛前 30 分钟引导选手进入准备区，准备抽签。

3. 抽签后 20 分钟，第一组选手进入比赛区，其余在准备区等候。

4. 比赛结束引导选手至观赛区，避免与未参赛选手交流。

5. 全部比赛结束后现场公布结果并颁奖。

6. 获奖选手完善身份信息后领取奖品。


