
CAAC 无人机执照考试

第一部分  单选题(150 题)

1、气压传感器测的是以下哪个高度？（    ）

A、相对高度

B、 海拔高度

C、 无线电高度

D、以上均不正确

【答案】：B 

2、四旋翼无人机，当逆时针的螺旋桨加速旋转，顺时针的螺旋桨减速

旋转（    ）。

A、飞机向左偏航

B、飞机向右偏航

C、飞机向右滚转

D、飞机向上爬升

【答案】：B 

3、起落航线（五边航线）组成内容不包括（    ）。

A、着陆目测、着陆

B、任务飞行

C、起飞、建立航线

D、以上均不正确

【答案】：B 

4、遥控接收机连接在飞行控制器上，没有输出遥控信号，此时应检查

（   



 ）。

A、飞控电源电压是否为 5V

B、飞控电源电压是否为 9V

C、飞控电源电压是否为 11.3V

D、飞控电源电压是否为 14.8V

【答案】：A 

5、遥控无人机着陆时（    ）。

A、逆风对着陆没有影响

B、逆风较大时，目测容易高（即推迟接地）

C、逆风较大时，目测容易低（即提前接地）

D、以上均不正确

【答案】：C 

6、遥控无人机着陆时，拉飘的修正方法是（    ）。

A、发现拉飘时，稳住并保持杆量

B、发现拉飘时，应立即继续拉杆

C、发现拉飘时，应立即柔和推杆制止飞机继续上飘

D、以上均不正确

【答案】：C 

7、为了测算多旋翼无人机姿态偏斜角度，需要借助陀螺仪，以下有关

陀螺仪表述正确的是（    ）。

A、陀螺仪可以改变多旋翼无人机姿态

B、陀螺仪可以测量多旋翼无人机加速度变化

C、陀螺仪可以稳定多旋翼无人机姿态和角速度测算

D、陀螺仪可以测定空气的密度

【答案】：C 

8、多旋翼飞行器在运输过程中的注意事项是（    ）。

A、做好减震措施，固定云台并安装云台固定支架，装箱运输

B、可随意拆装运输

C、装箱运输，也可行李箱运输



D、以上均不正确

【答案】：A 



9、（    ）升降舵、方向舵的舵量标准没有绝对的规定，在调整过程

中应注意不能一次调整到位，而是每次调整一个小数量，一般要经过

几次调整后才能达到理想状态。

A、电子调速器（电调）

B、遥控器

C、舵机

D、副翼

【答案】：D 

10、动力系统工作恒定的情况下（    ）限制了航迹在垂直平面内上

升和下滑的最大角度。

A、最大俯仰角

B、最大转弯半径

C、最小转弯半径

D、以上均不正确

【答案】：A 

11、四旋翼桨叶安装必须区分正反桨、相邻位置桨叶相反、对角之间

转向相反和（    ）。

A、桨叶安装牢固

B、按顺时针安装

C、按逆时针安装

D、安装螺丝加垫圈

【答案】：A 

12、较陡山坡线路区段采取单侧巡检方式，无人机应处于山坡、线路

（    ）侧。

A、上

B、外

C、里

D、下

【答案】：B 



13、用遥控器设置无人机的电调，需要（    ）。

A、断开电机

B、接上电机

C、断开动力电源

D、以上均不正确

【答案】：B 

14、地面站监控系统作为整个无人驾驶航空器系统的（    ）。

A、发射平台

B、指挥中心

C、回收平台

D、能源供给给平台

【答案】：B 

15、3508/2835两个电机（    ）。

A、带动的桨宽大

B、 带动的速度快

C、2835外观上的更细更高

D、以上均不正确

【答案】：C 

16、多轴飞行器悬停时的平衡不包括（    ）。

A、方向平衡

B、俯仰平衡

C、前飞废阻力平衡

D、以上均不正确

【答案】：C 

17、多旋翼无人机为保证机身稳定防止机身自旋，相对旋翼转动方向

（   



 ）。

A、相同

B、相反

C、垂直

D、水平

【答案】：A 

18、360°圆周航线飞行训练科目中，操作无人机在姿态模式下，完成

360°圆周航线飞行，在飞行过程中每两个航点之间的垂直误差不大于

±（    ）cm。

A、10

B、30

C、50

D、100

【答案】：B 

19、实际升力和洗流方向是（    ）。

A、平行的

B、交叉的

C、垂直的

D、根据迎角变化

【答案】：C 

20、电调是连接飞控与电机的部件，主要功能是接收飞控发出的信号

，再将控制信号转换为（    ），调节电机转速，从而影响和控制飞

行器的飞行状态。

A、电压的大小

B、电流的大小

C、脉冲信号

D、光波信号

【答案】：B 

21、启动发动机时，遥控器的油门杆应置于（   



 ）。

A、高速位置

B、怠速位置

C、中速位置

D、以上均不正确

【答案】：B 

22、下列关于 RTK的特性，描述错误的是（    ）。

A、RTK定位可达厘米级别，偏差较小

B、RTK定向功能，具备抗电磁干扰能力

C、执行航线作业时，RTK在同源情况下，无需纠正偏移

D、网络 RTK在无网络情况下也可正常使用

【答案】：D 

23、无人机燃油箱通气目的之一是（    ）。

A、通气增大供油流量

B、保证向发动机正常供油

C、通气减小供油流量

D、以上均不正确

【答案】：B 

24、无人机（    ）配平主要考虑是沿纵轴的前后位置。

A、气动焦点

B、发动机

C、重心

D、机翼

【答案】：C 

25、无识别标志的航空器因特殊情况需要飞行的（    ）。

A、必须经相关管制单位批准

B、必须经中国人民解放军空军批准

C、必须经由国务院﹑中央军委空中交通管制委员会批准



D、必须经民航局批准

【答案】：B 

26、多旋翼无人机机体一般由机身、（   



 ）、起落架和结构挂载件组成。

A、电气系统

B、任务载荷设备

C、机臂

D、地面站

【答案】：C 

27、某多轴螺旋型号为 15×5，那么他的桨长（    ）毫米，螺距（    

）毫米。

A、381,127

B、150，50

C、15，50

D、38，12

【答案】：A 

28、以大疆产品为例，假设飞行器处于操作员正上方，当前飞行高度

为 250米，距离为 5米，DJIGO提示“遥控器信号微弱”时，操作员应

如何处理（    ）。

A、无需理会，飞行器可自行修复信号

B、继续上升飞行器，高度越高信号越好

C、原地悬停飞行器，重启遥控器

D、操作员将遥控器天线摆放至平行于地面

【答案】：D 

29、固定翼无人机练习启动时，可用（    ）的螺旋桨，既容易启动

，又不易反转和打手。

A、直径较大和较重

B、直径较小和较重

C、直径较小和较轻

D、直径较大和较轻

【答案】：A 

30、翼载荷是无人机（   



 ）升力面所承受的气动力载荷翼载荷可衡量飞行中机翼的受载状况，

直接影响到无人机的飞行性能。

A、单位体积

B、单位长度

C、单位面积

D、单位高度

【答案】：C 

31、飞机的姿态需要通过加速度计、（    ）等惯性传感器进行测量

。

A、陀螺仪

B、GPS

C、双目传感器

D、位置传感器

【答案】：A 

32、飞行前检查的第一项是（    ）。

A、重心

B、紧固件

C、电压

D、以上均不正确

【答案】：B 

33、执行测量任务的传感器部件，如高度差传感器，送出姿态信号的

惯性陀螺平台，实际上也都是一些（    ）系统。

A、开放

B、闭合

C、闭环

D、环路

【答案】：C 



34、擦地着陆回收是通过无人机与地面摩擦阻力实现速度缓冲与能量

吸收的着陆方式，擦地着陆不受地形条件和机型大小限制，成功着陆

率高，但容易造成（   



 ）损伤，需要更换与维修。

A、机体

B、全球定位系统（GPS）模块

C、电机

D、接收机

【答案】：A 

35、无刷电机去除了电刷，最直接的变化就是没有了有刷电机运转时

产生的电火花，这样就极大减少了电火花对（    ）的干扰。

A、动力系统

B、地面站接收设备

C、遥控无线电设备

D、飞控系统

【答案】：C 

36、无人机定速遥控飞行时放下襟翼，驾驶员需（    ）。

A、增加油门以保持空速

B、减小油门以保持空速

C、针对此情况，无需做相关动作

D、以上均不正确

【答案】：A 

37、无人机驾驶员操纵无人机下降到 10米以下时，应重点关注的信息

是（    ）。

A、飞机航行灯开闭状态

B、飞机下降速度、姿态和空速

C、飞机剩余油量

D、以上均不正确

【答案】：B 

38、共轴式无人机的航向操纵多是如何实现的（   



 ）。

A、通过操纵上下旋翼的自动倾斜器

B、通过分别改变上下的旋翼的总距

C、通过自动倾斜器和总距的联合操纵

D、以上均不正确

【答案】：B 

39、无人机盘旋飞行时，无人机内，外机翼的线速度是不相同的内翼

速度（    ），外翼速度（    ）。

A、小，小

B、大，大

C、小，大

D、大，小

【答案】：C 

40、遥控无人机进入下滑后（    ）。

A、当下滑线正常时，如速度大，表明目测高，应适当收小油门

B、当下滑线正常时，如速度大，表明目测低，应适当增加油门

C、当下滑线正常时，如速度小，表明目测高，应适当收小油门

D、以上均不正确

【答案】：A 

41、下面关于遥控器闲置情况下的描述正确是（    ）。

A、遥控器闲置 10分钟后将发出报警，闲置 15分钟将关机

B、遥控器闲置 8分钟后将发出报警，闲置 15分钟将关机

C、遥控器闲置 6分钟后将发出报警，闲置 12分钟将关机

D、遥控器闲置 5分钟后将发出报警，闲置 10分钟将关机

【答案】：D 

42、下列哪种规划是任务规划的主体核心（    ）。

A、任务分配规划

B、航迹规划

C、应急预案规划



D、以上均不正确

【答案】：B 



43、开展无人机作业，风力应不大于（    ）级。

A、4

B、5

C、6

D、7

【答案】：B 

44、存储无人机的所有设备应装箱存放在室内，保持干燥，存储温度

为（    ）。

A、-40℃～50℃

B、-50℃～60℃

C、-30℃～60℃

D、-40℃～60℃

【答案】：D 

45、气压随高度按指数递减，其规律性比较明显，且飞机一般沿等压

面飞行，故空气密度的变化主要由空气（    ）的变化所引起。

A、压强

B、湿度

C、温度

D、速度

【答案】：C 

46、关于失速，下面哪个说法是不正确的？（    ）

A、机翼迎角超过临界角，导致升力急剧降低的飞行状态称为失速

B、直升机飞速度过快，可能导致后行旋翼出现失速

C、失速会导致升力急剧减小，阻力系数缓慢减小

D、以上均不正确

【答案】：C 

47、发射机的天线是可调整的，飞行过程中若天线直接对着无人机，

这可能会（   



 ）接收机信号强度。

A、增强

B、过滤

C、屏蔽

D、减弱

【答案】：D 

48、以下操作符合安全规范的是（    ）。

A、在无人机旋转的旋翼下方吹风乘凉

B、初次飞行时，在空旷地区操作无人机，并且保持安全距离

C、用手触摸高速旋转中的螺旋桨

D、在密集人群上方飞行

【答案】：B 

49、（    ）不属于垂直起降固定翼无人机主要组成部分。

A、外翼段

B、中翼段

C、尾翼

D、上翼段

【答案】：D 

50、无人机飞行员操纵升降舵时，飞行器将绕（    ）。

A、横轴运动

B、纵轴运动

C、立轴运动

D、以上均不正确

【答案】：A 

51、以下哪种动力电池放电电流最大（    ）。

A、20000mAh，5C

B、8000mAh，20C

C、2000mAh，30C



D、以上均不正确

【答案】：B 



52、下列关于充电环境注意事项描述错误的是（    ）。

A、避免处于阳光暴晒环境下充电

B、应在车辆、室内等密闭空间内充电

C、避免处于降雨条件下充电

D、尽量处于通风常温环境下充电

【答案】：B 

53、无人机驾驶员关于无人机飞行速度范围不需要了解的是（    ）

。

A、海平面不同重量下的速度范围

B、极限高度内的速度范围

C、极限高度外的速度范围

D、以上均不正确

【答案】：C 

54、无人机系统中，起降驾驶员一般不参与哪个阶段控制（    ）。

A、降落阶段

B、巡航阶段

C、起飞阶段

D、以上均不正确

【答案】：B 

55、下面关于 M600所使用电池的参数准确的是（    ）。

A、6S 4600MAH 20C LIPO

B、6S 5700MAH 20C LIPO

C、6S 6000MAH 20C LIPO

D、12S 12000MAH 20C LIPO

【答案】：B 

56、对于续航时间计算，当检测到电量剩余（   



 ）时，开始报警，提示用户应该注意剩余点亮，提前做好返航准备。

A、30%

B、20%

C、40%

D、50%

【答案】：A 

57、为了飞行安全，飞机飞行时的升力系数和迎角一般为（    ）。

A、最大升力系数和临界迎角最大 

B、最大升力系数和小于临界迎角的迎角限定值

C、小于最大升力系数和临界迎角的两个限定值

D、以上均不正确

【答案】：C 

58、在⾼海拔寒冷、空⽓稀薄地区，⻜⾏器负载不改变下，⻜⾏器状

态会（    ）。

A、⻜⾏时间减少

B、最⼤起⻜重量增加

C、⻜⾏时间变⻓
D、⽆任何变化

【答案】：A 

59、自动驾驶仪中的陀螺是用来测量哪些物理量？（    ）

A、飞机角速度或飞机姿态

B、飞机角速率或飞机姿态角

C、飞机角速度或飞机姿态角

D、以上均不正确

【答案】：C 

60、GPS传感器测得的是以下下那一高度（    ）。

A、真实高度

B、相对高度

C、海拔高度



D、补偿高度

【答案】：C 



61、下面哪种连接是对的？（    ）

A、电池—电调—电机

B、电机—电调—电池—IMU

C、电机—电调—IMU—电池

D、以上均不正确

【答案】：A 

62、在机翼表面附面层由层流状态转变为紊流状态的转捩点的位置。

A、在飞行 M数小于一定值时保持不变

B、 将随着飞行速度的提高而前移

C、 将随着飞行速度的提高而后移

D、以上均不正确

【答案】：B 

63、在修改完毕摇杆模式后，在起飞前应轻压低油门，轻微晃动俯仰

与横滚，因为（    ）。

A、确认舵量

B、确认摇杆模式修改是否成功

C、确认油门

D、激活机器

【答案】：B 

64、无人机飞行控制系统（自驾仪）调参时设置了失控返航模式，此

时丢失全球定位系统（GPS）定位，下列描述正确的是（    ）。

A、保持原地悬停

B、安原计划返航并降落到起始点

C、无法返航，进入姿态飞行模式

D、飞行控制系统（自驾仪）可任意切换到手动和姿态飞行两种模式"

【答案】：C 

65、无人机系统通讯链路主要包括：指挥与控制、感知和规避、（   



 ）三种。

A、空中交通管制

B、视频通信

C、通信中继

D、以上均不正确

【答案】：A 

66、无人机任务规划需要考虑的因素有（    ）、无人机物理限制、

实时性要求。

A、飞行任务范围，飞行安全限制

B、飞行安全限制，飞行任务要求

C、飞行环境限制，飞行任务要求

D、以上均不正确

【答案】：C 

67、中程无人机活动半径为（    ）。

A、50～200km

B、＞800km

C、200～800km

D、以上均不正确

【答案】：C 

68、传感器主要是采集目标数据信号的装置，监视目标位置变化使用

的传感器是（    ）。

A、双目传感器

B、超声波传感器

C、光流传感器

D、GPS接收机

【答案】：D 

69、从机尾向机头方向看去，顺时针旋转螺旋桨飞机的扭距使飞机（   



 ）。

A、向下低头

B、向左滚转

C、向上抬头

D、以上均不正确

【答案】：B 

70、飞行控制系统（自驾仪）安装水平面应与（    ）。

A、机翼平面平行

B、水平尾翼平面平行

C、机身水平面平行

D、随意安装

【答案】：C 

71、多轴飞行器（    ）。

A、无自转下滑能力

B、有部分自传下滑能力

C、有自转下滑能力

D、以上均不正确

【答案】：A 

72、下面关于助手与飞手之间协作描述错误的是（    ）。

A、助手可对 B点一侧进行观察，保障无人机能够准确的完成航线

B、助手可对速度进行观察，提醒飞手降速或增速

C、助手可对横移宽度进行观察，提醒横移宽度是否合适

D、助手可对无人机进行实时操控，纠正飞手的操控动作

【答案】：D 

73、飞行控制系统通过加速度传感器和角速度传感器融合测量无人机

的（    ）。

A、飞行速度

B、飞行姿态

C、飞行高度



D、飞行温度

【答案】：B 



74、请选择出哪一个功能选项，在手动遥控飞行时，可以改变各通道

的操作灵敏度？（    ）

A、行程比例

B、微调比例

C、通道速度

D、以上均不正确

【答案】：A 

75、无人机的舵机损坏后，按要求需更换指针型摇臂，这配件适合方

向舵和（    ）使用。

A、机身

B、升降舵

C、尾翼

D、副翼

【答案】：B 

76、遥控无人机着陆时，下列哪种情况，收油门的时机应适当提前，

收油门的动作适当加快？（    ）

A、逆风较大

B、顺风较大

C、无风情况

D、以上均不正确

【答案】：B 

77、电机在焊接插头时，应该先对线头和插头分别（    ），然后再

焊接。

A、上锡

B、清洗

C、预热

D、上助焊剂

【答案】：A 



78、（    ）包括在执行任务的过程中，需要根据环境情况的变化制

定一些通信任务，调整与任务控制站之间的通信方式等。

A、目标分配

B、链路规划

C、通信规划

D、以上均不正确

【答案】：C 

79、关于无人机飞行控制系统（自驾仪）调参时电压保护设置叙述正

确的是（    ）。

A、有两级低电压报警设置，第一级报警出现红灯闪烁，表示电量较低

，可以继续飞行

B、第一级报警出现红灯闪烁，表示电量极低，飞行控制系统（自驾仪

）恒定设置为自动下降，可更改

C、设置低电压报警值无需注意测算线损电压，提高精度

D、出现低电压报警时最好及时降落，避免出现危险

【答案】：B 

80、无人机驾驶员操纵无人机定高平飞时，下列操纵正确的是（    

）。

A、如航迹方向偏离目标超过 5°，应协调地压杆扭舵，使飞机对正目

标，然后改平坡度

B、如航迹方向偏离目标超过 5°，应柔和地向偏转的方向适当扭舵杆

C、如航迹方向偏离目标超过 5°，应缓慢地向偏转的反方向适当扭舵

杆

D、以上均不正确

【答案】：A 

81、无人机飞行时放下起落架，会使飞机（   



 ）。

A、全机阻力减小

B、全机阻力无明显变化

C、全机阻力增大

D、以上均不正确

【答案】：C 

82、某多轴螺旋桨长 254毫米，螺距 114毫米，那么他的型号可表述

为（    ）。

A、2511

B、1045

C、254114

D、以上均不正确

【答案】：B 

83、作为无人机系统的重要组成部分，链路系统的主要任务是建立一

个空地（    ）数据传输通道。

A、上行

B、单向

C、双向

D、下行

【答案】：C 

84、电动无人驾驶航空器的动力系统主要有（    ）、电池组、电子

调速器和螺旋桨组成。

A、减震器

B、电池电压检测器

C、电动机

D、飞控系统

【答案】：C 

85、用遥控器设置电调，需要（    ）。

A、接上电机



B、断开动力电源

C、断开电机

D、以上均不正确

【答案】：A 



86、电机的定期维护的时间间隔（    ）。

A、一星期

B、一个月

C、可根据电机的形式、使用环境决定

D、三个月

【答案】：C 

87、航线规划前应根据作业实际需要，向线路所在区域的（    ）履

行空域审批手续。

A、民航局

B、民航地区管理局

C、空管部门

D、交通管理局

【答案】：C 

88、遥控无人机着陆时，如果拉平前飞机的俯角较大、下降快，应（    

）。

A、拉杆稍早些

B、拉杆稍晚些

C、还按正常时机拉杆

D、以上均不正确

【答案】：A 

89、姿态传感器应安装在无人机（    ）附近，振动要尽可能的小，

有较高的安装精度要求。

A、中心

B、重心

C、焦点

D、以上均不正确

【答案】：B 



90、现场作业人员均应穿戴（   
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