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	一、评审概述
	(1)评审目的
	(2)评审原则
	(3)适用范围
	(4)评审组织

	二、资格审查
	(1)参赛对象为全国高校在校大学生，组委会对报名队伍提交的基础信息（学校名称、学籍信息、队员身份等）进行审
	(2)赛事全程不收取任何报名费用
	(3)参赛队伍需按规定完成报名、作品提交全流程，逾期视为自动放弃资格。

	三、线上预选赛评审标准
	①　地面机器人自主导航至物料区域；
	②　地面机器人识别目标物料并完成位置或位姿估计；
	③　地面机器人抓取指定物料并转运至无人机货舱装载区域；
	④　地面机器人将物料稳定放入无人机侧向开启的货舱内；
	⑤　无人机在起飞前完成侧向装载舱门关闭；
	⑥　无人机自主起飞并飞往投放区域；
	⑦　无人机通过机载视觉识别官方投放目标并完成对准；
	⑧　无人机通过底部投放舱门执行货物投放；
	⑨　无人机完成返航或安全降落；
	⑩　全流程应尽量保持连续执行，不得出现影响任务推进的长时间无效等待或人为干预。

	四、评审方式与流程
	①　总分构成：总分 = 基础评分（满分100分）+ 专项加分（最高25分），满分125分。
	②　按项得分：裁判委员会依据基础评分表中各评分项逐一打分，每项得分累加得到基础评分总分；再依据专项加分项
	③　同分排名规则：若两支或以上队伍总分相同，依次按以下指标比较，排名高者列前：

	五、技术合规要求
	(1)线上预选赛须使用 NVIDIA Isaac Sim、图灵智新具身智能仿真开发平台或规则允许的等效仿真
	(2)参赛队伍不得额外放置二维码、AprilTag 或其他编码式人工视觉标签辅助定位。违反该规定的，相关识
	(3)参赛队伍必须使用官方指定机器人和无人机平台参赛。未经允许擅自更换平台、模型或关键机构的，裁判委员会有
	(4)总决赛原则上应沿用预选赛仿真逻辑、模型和任务流程，禁止现场临时重构与预选赛无关的方案。
	(5)参赛队伍应遵守现场安全要求。无人机比赛过程中，如出现严重碰撞、坠机、飞出安全区域、拒绝安全接管或存在
	(6)提交材料需真实有效，预选赛需完整提交开发文档、演示视频、仿真工程文件；总决赛需提供完整代码、模型、技
	(7)线上预选赛需使用承办方提供的图灵智新具身智能仿真开发平台开展开发，有能力的可自行搭建仿真环境，但建议

	六、违规认定与处理
	(1)一般违规
	(2)严重违规
	(3)严重违规处理措施

	七、附则

