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一种基于双光智能载荷的无人机自主巡检

装置

(57)摘要

本发明公开了一种基于双光智能载荷的无

人机自主巡检装置，包括无人机平台，该装置还

包括：设置在所述无人机平台下部的双光带云台

和稳定平台的成像载荷；设置在所述无人机平台

中部的数据传输模块；设置在所述无人机上部的

智能终端模块。本发明采用GPS与图像复合定位，

太阳能板定位精度高，排查方便以及非接触的自

主充电的优点。
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1.一种用于巡检太阳能板的基于双光智能载荷的无人机自主巡检装置，包括无人机平

台，其特征在于，该装置还包括：

设置在所述无人机平台下部的可见光与红外的双光带云台和稳定平台的成像载荷；

设置在所述无人机平台中部的数据传输模块；

设置在所述无人机上部的智能终端模块；

其中，所述双光带云台和稳定平台的成像载荷具体包括红外热像仪、可见光摄像头、三

轴云台和增稳器；所述可见光摄像头用于识别和定位光伏板的位置；红外摄像头用于采集

分析光伏板的热分布，用于损坏情况分析；

其中，所述数据传输模块具体包括数传电路板与数传天线，用于传输采集图像信息、光

伏板损坏分析结果、光伏板的物理位置；

其中，所述智能终端通过电子地图、GPS与视觉导航融合的方式进行精确导航，识别太

阳能板位置与编号；GPS做区域定位，可见光摄像头视频做光伏板的识别后做计数后精确定

位到第几行第几列的位置，智能终端采集红外特征的图像，通过深度学习识别物体，并完成

故障排查、故障分析、故障处理决策，分析结果与采集图像存储到终端内部的存储空间中；

其中，所述智能终端直接分析得出损坏的太阳能板的具体信息。

2.如权利要求1所述的用于巡检太阳能板的基于双光智能载荷的无人机自主巡检装

置，其特征在于：所述装置还包括基于磁共振的无线充电模块。

3.如权利要求2所述的用于巡检太阳能板的基于双光智能载荷的无人机自主巡检装

置，其特征在于：所述无线充电模块具体包括电池和电池无线充电接收器。

4.如权利要求2所述的用于巡检太阳能板的基于双光智能载荷的无人机自主巡检装

置，其特征在于：该装置通过智能终端自动返航并通过所述无线充电模块自主无线充电。
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一种基于双光智能载荷的无人机自主巡检装置

技术领域

[0001] 本发明涉及智能硬件技术领域技术领域，特别是涉及基于双光智能载荷的无人机

自主巡检装置。

背景技术

[0002] 随着绿色能源产业的市场需求与政府推动，其中光伏产业得到了迅猛的发展，光

伏电站往往建设在偏远地区，人员稀少，建设面积庞大，因此也给巡检带来了困难，近年来

使用操控无人机对光伏设施进行巡检的方式得到了改进，然而依旧存在有人操作，有人分

析的困难。

[0003] 采用红外的被动方式可以很好的检测出太阳能板和设备装置的故障点，然而红外

视频的缺点是分辨率低，无色度信息，智能依靠热差分布，因此不会有太多物体细节信息。

[0004] 无人机操纵一般需要专业受培训的人员操作，另外红外检测后的数据同样需要具

有一定经验的人员才能判断出具体故障原因并得出故障解决方式。

[0005] 巡检过程中对于大面积的太阳能板进行定位，才能找出损坏的太阳能板的具体位

置，传统无人机使用的是GPS定位，定位精度不足以定位太阳能板，对定位与排查形成额外

困难。

[0006] 无人机巡检过程当中另一个无法实现全无人化的原因是无人机的单次充电或充

油后的飞行时间较短，且充电或输油过程无法实现无人化，需有人参与。

发明内容

[0007] 本发明所要解决的技术问题在于克服上述现有技术之不足，提供一种基于双光智

能载荷的无人机自主巡检装置，包括无人机平台，该装置还包括：

[0008] 设置在所述无人机平台下部的可见光与红外的双光带云台和稳定平台的成像载

荷；

[0009] 设置在所述无人机平台中部的数据传输模块；

[0010] 设置在所述无人机上部的智能终端模块。

[0011] 优选地，所述装置还包括基于磁共振的无线充电模块。

[0012] 优选地，所述无线充电模块具体包括电池和电池无线充电接收器。

[0013] 优选地，所述观光带云台和稳定平台的成像载荷具体包括红外热像仪、可见光摄

像头、三轴云台和增稳器。

[0014] 优选地，所述数据传输模块具体包括数传电路板与数传天线。

[0015] 优选地，该装置通过智能终端自动返航并通过所述无线充电模块自主无线充电。

[0016] 优选地，所述智能终端通过电子地图、GPS与视觉导航融合的方式进行精确导航，

识别太阳能板位置与编号。

[0017] 优选地，所述智能终端直接分析得出损坏的太阳能板的具体信息。

[0018] 按照本发明提供的一种基于双光智能载荷的无人机自主巡检装置与现有技术相
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比具有如下优点：提出红外与可见光的融合识别与视觉导航，同时采用基于人工智能实现

故障排查、故障分析、故障处理决策。

[0019] 另外，无人机大厂区巡检存在的另一个问题是在无人机的飞行时间的限制，当无

人机电量不足时需要返航人为更换电池或加油，存在很多不便。使用无线充电方式，使得无

人机自主返航自主充电。

附图说明

[0020] 图1是本发明的结构图。

具体实施方式

[0021] 为清楚的说明本发明中的方案，下面给出优选的实施例并结合附图详细说明。以

下的说明本质上仅仅是示例性的而并不是为了限制本公开的应用或用途。应当理解的是，

在全部的附图中，对应的附图标记表示相同或对应的部件和特征。

[0022] 如图1所示。一种基于双光智能载荷的无人机自主巡检装置，包括无人机平台2，采

用电驱动方式，具有大于2kg的载重。

[0023] 设置在所述无人机平台下部的可见光与红外的双光带云台和稳定平台的成像载

荷1；所述观光带云台和稳定平台的成像载荷具体包括红外热像仪、可见光摄像头、三轴云

台和增稳器。双光是可见光摄像头加红外摄像头的组合采集，用可见光识别和定位光伏板

的位置，红外摄像头用于采集分析光伏板的热分布，用于损坏情况分析。双波段成像载荷包

含了非制冷红外成像单元与可见光成像单元与防抖电子云台。双波段成像载荷的红外分辨

率为640×480,可见光的分辨率为1920×1080及以上。

[0024] 设置在所述无人机平台中部的数据传输模块4；所述数据传输模块具体包括数传

电路板与数传天线。传输采集图像信息，光伏板损坏分析结果，光伏板的物理位置。

[0025] 设置在所述无人机上部的智能终端模块3。该装置通过智能终端自动返航并通过

所述无线充电模块自主无线充电。所述智能终端通过电子地图、GPS与视觉导航融合的方式

进行精确导航，识别太阳能板位置与编号。并且智能终端直接分析得出损坏的太阳能板的

具体信息。红外去分析太阳能板的损坏情况与损坏原因。采集集图像并分析得到光伏板的

位置和损坏分析，给出物理位置，通过传输模块发送得出结果。GPS做区域定位，可见光摄像

头视频做光伏板的识别后做计数后精确定位到第几行第几列的位置。一般的故障有伏板二

极管损坏、连接故障，电池内部损坏，解决方式是根据损坏的情况和部件的不同更换损坏部

件。总而言之，智能终端采集红外特征的图像，通过深度学习识别物体，并完成故障排查、故

障分析、故障处理决策，分析结果与采集图像存储到终端内部的存储空间中，同时通过数据

传输单元将数据传回至工作站与服务中心，在工作站留档与显示，在服务中心集中管理。

[0026] 所述装置还包括无线充电模块5。所述无线充电模块具体包括电池和电池无线充

电接收器。无线充电模块使用磁共振无线充电方式，可在一定距离下进行高效率的无人机

充电。

[0027] 双光成像载荷与智能终端的结合，实现可见光与GPS的复合精确定位，同时通过机

器视觉的方法识别光伏设备并对应到设备唯一识别号，进行故障排除，给出解决策略。另外

无人机平台搭载了无线充电装置，智能终端检测电量，可实现自主返航充电与自主任务规
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划。

[0028] 综上所述，以上所述内容仅为本发明的实施例，仅用于说明本发明的原理，并非用

于限定本发明的保护范围。凡在本发明的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改

进等，均应包含在本发明的保护范围之内。
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图1
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