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基于无人船系统的浮标数据信息中转装置

(57)摘要

本发明涉及一种基于无人船系统的浮标数

据信息中转装置，该装置基于无人船系统；包括

内置WIFI模块的工控主机；与之外连的摄像模

块、雷达模块、北斗模块；设有电机模块以控制螺

旋桨和舵机的电路板；该主机还包括执行如下步

骤的程序：通过北斗模块获取无人船位置信息和

目标任务指令，对航行轨迹进行规划，并向电路

板发布径行控制指令；采集摄像模块的图像信

息，识别浮标；开启雷达模块，对无人船周围环境

的障碍情况进行探测；确定浮标位置，并向电路

板发布绕行控制指令；开启WIFI模块，接收浮标

内存储的数据信息，并存储至外部存储装置。本

发明可以近距离的获取浮标内所存储数据信息

并航行回到岸边基站进行数据上传，提高了信息

采集过程效率。
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1.一种用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置，其特征是：该装置基于无人船

系统；包括内置WIFI模块的工控主机；外连的高清摄像模块、激光雷达模块、北斗卫星模块；

设有电机模块以控制螺旋桨和舵机的电路板；该工控主机包括执行如下步骤的程序：

通过北斗卫星模块获取无人船位置信息和任务指令，以浮标为目标对航行轨迹进行规

划，并向电路板发布径行控制指令；

采集高清摄像模块的图像信息，识别浮标；

开启激光雷达模块，对无人船周围环境的障碍情况进行探测；

确定浮标位置，并向电路板发布绕行控制指令；

开启WIFI模块，接收浮标内存储的数据信息，并存储至外部存储装置；

所述数据中转装置以通过如下步骤获取水中浮标所存储信息：

还包括如下步骤:

控制高清摄像模块的摄像头所连接的旋转云台，以改变拍摄方向；

采集高清摄像模块的图像信息，识别障碍物；

根据当前航行轨迹及障碍物所处的位置设计避障需求；

还包括如下步骤:

系统自检，若存在异常，进入容错控制，无人船系统根据自检故障报告进行软件修正；

如故障未解决，通过北斗模块发送系统当前状态信息，重设航向返回基站。

2.如权利要求1所述的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置，其特征是所述

电路板的电机模块包括：

STC89C52单片机；

双绕组双极步进电机控制芯片UDN2916LB；

MAX232串口通信芯片。

3.如权利要求1所述的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置，其特征是：还包

括连接于电路板的信标灯，用以提示其他自主航行器进行有效避让。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 107168314 B

2



基于无人船系统的浮标数据信息中转装置

技术领域

[0001] 本专利涉及一种数据中转装置和方法，具体地址，是一种基于无人船系统的浮标

数据信息中转装置，尤其涉及一种可获取水中浮标装置所存储信息的数据中转装置和方

法。

背景技术

[0002] 随着智能海水养殖产业的蓬勃发展，电浮标系统被逐步引入到水体检测、养殖环

境监测等领域，并已体现出了较为显著的应用效果与应用价值，其通过搭载多种传感器及

视频模块能实现对所处环境的整体化、一体化采集、分析并对相关数据信息进行有效存储

与传输。

[0003] 然而，鉴于浮标装置位置的离岸距离较远，以射频网络、WIFI网络为代表的高速大

数据无线通信网络无法进行有效搭建，而卫星信号所能承载的数据信息量有限故而无法满

足大量数据的持续传输。

[0004] 针对这种信息传输的瓶颈问题，现阶段的解决方案仅是周期性的通过卫星信号传

输少量必须信息，并定期驾船航行至浮标手动提取存储有视频资料等信息的数据存储卡。

这种方法不仅大幅滞后了数据信息的获取周期，更提升了获取信息的成本，使得浮标监测

系统的信息采集过程效率低下，此为现有技术的不足之处。

[0005] 因而如何高效、便捷的获取存储在浮标中的数据信息成为了当前浮标装置进行海

洋监测过程中亟待解决的问题。

发明内容

[0006] 针对现有技术的不足，本发明解决的技术问题是提供一种基于无人船系统的浮标

数据信息中转装置和方法，它可以近距离的获取浮标内所存储数据信息并航行回到岸边基

站，进行数据上传。

[0007] 本发明的一个方面，提供了一种用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置，

其特征是：该装置基于无人船系统；包括内置WIFI模块的工控主机；外连的高清摄像模块、

激光雷达模块、北斗卫星模块；设有电机模块以控制螺旋桨和舵机的电路板；该主机包括执

行如下步骤的程序：

[0008] 通过北斗卫星模块获取无人船位置信息和目标任务指令，对航行轨迹进行规划，

并向电路板发布径行控制指令；

[0009] 采集高清摄像模块的图像信息，识别浮标；

[0010] 开启激光雷达模块，对无人船周围环境的障碍情况进行探测；

[0011] 确定浮标位置，并向电路板发布绕行控制指令；

[0012] 开启WIFI模块，接收浮标内存储的数据信息，并存储至外部存储装置。

[0013] 进一步地，所述程序还包括如下步骤:

[0014] 控制高清摄像模块的摄像头所连接的旋转云台，以改变拍摄方向；
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[0015] 采集高清摄像模块的图像信息，识别障碍物；

[0016] 根据当前航行轨迹及障碍物所处的位置设计避障需求。

[0017] 优选地，所述电路板的电机模块包括：

[0018] STC89C52单片机；

[0019] 双绕组双极步进电机控制芯片UDN2916LB；

[0020] MAX232串口通信芯片。

[0021] 进一步地，该装置还包括：

[0022] 连接于电路板的信标灯，用以提示其他自主航行器进行有效避让。

[0023] 本发明的另一方面，提供了一种用于获取水中浮标所存储信息的数据中转方法，

其特征是包括如下步骤：

[0024] 工控主机通过北斗卫星模块获取无人船位置信息和目标任务指令，对航行轨迹进

行规划，并向外设电路板发布径行控制指令；

[0025] 采集高清摄像模块的图像信息，识别浮标；

[0026] 开启激光雷达模块，对无人船周围环境的障碍情况进行探测；

[0027] 确定浮标位置，并向外设电路板发布绕行控制指令；

[0028] 开启WIFI模块，接收浮标内存储的数据信息，并存储至外部存储装置。

[0029] 进一步地，该方法还包括如下步骤:

[0030] 控制高清摄像模块的摄像头所连接的旋转云台，以改变拍摄方向；

[0031] 采集高清摄像模块的图像信息，识别障碍物；

[0032] 根据当前航行轨迹及障碍物所处的位置设计避障需求。

[0033] 优选地，该方法还包括如下步骤:

[0034] 系统自检，若存在异常进入容错控制，无人船系统根据自检故障报告进行软件修

正；

[0035] 如故障未解决，通过北斗模块发送系统当前状态信息，重设航向返回基站。

[0036] 本发明的有益效果在于高效、便捷的获取存储在浮标中的数据，其是这样实现的:

无人船系统通过北斗卫星信号接收模块的定位功能确定自身位置；通过北斗卫星信号接收

模块的信息功能获取目标浮标的位置信息；通过分析当前自身位置及目标浮标位置设定航

行轨迹；通过位于船上的摄像头模块实现视距范围内的水面障碍物识别；通过位于甲板前

段与后端的激光雷达实现对近距离范围内障碍物形状的识别；通过分析障碍物的位置调整

航行轨迹；通过搭载WIFI路由模块与一定范围内的浮标上的WIFI模块进行匹配，用以获取

浮标内存储的数据信息。

附图说明

[0037] 图1是本发明的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置的结构示意图。

[0038] 图2是本发明的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置的方框图。

[0039] 图3是本发明的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置的外设电路图。

[0040] 图4是本发明的用于获取水中浮标所存储信息的数据中转装置的程序流程图。
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具体实施方式

[0041] 现结合附图和实施例对本发明作进一步详细说明。

[0042] 结合图1，为本发明的数据信息中转装置结构示意图，其中A1为浮标，其通过悬索

A10固定于特定区域，用以采集区域内的水文信息及环境信息。A2为北斗卫星数据模块，用

以周期性的发送必传数据信息并发布浮标位置信息。A3为太阳能电池板，用以为浮标系统

提供电能。A4为浮标顶层转台，通过旋转为摄像模块A6提供3600拍摄视角。A5为LED信标灯。

A7为气象站，用以测试浮标所处环境的风俗、风向、气温。A8为WIFI模块，当其获取到无人船

装置上路由信号后，建立与无人船装置的数据通信链路。A13为水下摄像模块转台，其通过

旋转为水下摄像模块A12提供3600拍摄视角。A11为水下平台，其为转台A13提供支撑。A9为

温度传感器模块，用以探测水温。A14、A15、A16为水下探测模块其固定在悬索上用以探测不

同水深下的水文信息，其每个模块上固化有温度、酸碱度、溶解氧、电导率、浊度、叶绿素a、

蓝绿藻、磷酸盐PO4及氨氮NH3传感器。

[0043] 图1中，本发明所指无人船系统B1，包括螺旋桨B2，其一共两个左右对称安置在舵

机B4两侧，为无人船提供航行力。舵机B4通过角度偏转改变无人船航向。还包括激光雷达模

块B5、B10，用以探测无人船身周围的障碍阻挡；WIFI路由模块B6，用以接收浮标WIFI模块A8

的数据信息；太阳能板B7，为无人船系统提供电能来源；高清摄像模块B8，其通过内置云台

旋转为无人船提供3600拍摄视角，以此作为目标识别的信号来源。北斗卫星模块B9，用以获

取自身位置信息，并通过卫星链路接收浮标位置信息及无人船控制任务指令；无人船信标

灯B11，用以提示其他自主航行器进行有效避让。

[0044] 结合图2，其为基于无人船系统的浮标数据信息中转装置方框图。其中，本发明所

述无人船系统以工控主机作为数据信息处理核心，其通过主机自带的USB端口与摄像模块

B8(含旋转云台)、激光雷达模块B5、B10连接。工控机设备内置的WIFI模块作为WIFI路由模

块B6。北斗卫星模块B9、外接存贮装置B12通过工控主机串口与工控主机进行数据传输。连

接螺旋桨B2的电机控制模块A、连接舵机B4的电机控制模块B、信标灯B11及稳压模块固化在

统一的外设电路上。

[0045] 结合图3为基于无人船系统的浮标数据信息中转装置外设电路图。本专利的总输

入电压VIN为12V，由电源接口G引入，G正极引入端接按键开关X，实现电源通断。X另一端接

7805(U3)管脚1。U3管脚2悬空、管脚3输出5V工作电压(Vcc)、管脚4接地，接于1、4管脚间的

电容C1、C2与接于3、4管脚间的电容C3、C4均为降噪电容，电阻R1(1.5kΩ)一端接Vcc(+5V电

源)另一端与发光二极管D1一端连接，D1另一端接地。

[0046] 本专利所选用的数据处理芯片为STC89C52单片机(U1)，其管脚38接5V工作电压，

管脚16接GND，石英晶振11.0592MHz(Y1)的两个管脚分别U1的管脚13(XTAL1)、14(XTAL2)连

接，电容C13(30pF)、C12(30pF)的一端分别接在Y1(XTAL1、XTAL2)上，另一端接地；电容C5

(10uF)与由按键S1与电阻R4(1kΩ)组成的串联支路并联接于U1管脚4(RST)与+5V电源之

间，电阻R3(10kΩ)接于RST与GND之间。电阻R2(10kΩ)接于U9管脚29与+5V电源之间。排阻

RP1为9针10kΩ排阻，其管脚1接Vcc(+5V电源)，管脚2至管脚9分别接U9的管脚37至管脚30。

Q1为三极管，其集电极接+12V、基极接U1管脚41。P2为信标灯接口，其管脚1接Q1的发射集，

管脚2接GND。P3为舵机伺服装置接口，其管脚1接+12V、管脚2接U1管脚40、管脚3接+5V、管脚

4接GND。
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[0047] U2为MAX232串口通信芯片，其管脚6接电容C9(0 .1uF)后接地，管脚2接电容C8

(0.1uF)后接+5V电源，管脚16接+5V电源，管脚15接GND，管脚4与管脚5之间接C10(0.1uF)，

管脚1与管脚3之间接C11(0.1uF)，管脚12(RX)接U1管脚5，管脚11(TX)接U1管脚7，4针接口

P1为串口通信线端，其管脚1接+5V电源，管脚2接GND，管脚3与U2管脚14相连，管脚4与U2管

脚13相连。P1与工控机连接实现外界电路板与工控机之间的数据通信。

[0048] U4为双绕组双极步进电机控制芯片UDN2916LB，其关联电路用以控制无人船螺旋

推进装置电机。U4管脚11(PH1)与U1管脚3相连、管脚3(PH2)与U1管脚2相连、管脚13(I01)与

U1管脚1相连、管脚12(I11)与U1管脚44相连、管脚1(I02)与U1管脚43相连、管脚2(I12)与U1

管脚42相连，U1通过上述端口控制螺旋桨电机的转速转向。U4管脚4、管脚6、管脚7、管脚10、

管脚18、管脚19接GND，管脚8接Vcc(+5V电源)，管脚24接Vin(+12V电源)。电阻R9(56kΩ)与

电容C16(470pF)并联并接于U4管脚9与Vcc(+5V电源)之间，电阻R10(56kΩ)与电容C17

(470pF)并联并接于U4管脚5与Vcc(+5V电源)之间，电阻R6(1kΩ)两端分别与U4管脚21、管

脚22连接，电阻R5(1.43Ω)与电容C14(4700pF)并联并接于U4管脚22与GND之间,电阻R8(1k

Ω)两端分别与U4管脚15、管脚16连接，电阻R7(1.43Ω)与电容C15(4700pF)并联并接于U4

管脚15与GND之间。4针接口P4管脚1至管脚4分别与U4管脚17、管脚14、管脚20、管脚23连接。

P4管脚1、管脚2分别接左侧螺旋桨电机线圈两端，P1管脚3、管脚4分别接左侧螺旋桨电机线

圈两端。

[0049] 结合图4基于无人船系统的浮标数据信息中转装置程序流程图，其工控机内嵌程

序运行步骤如下：

[0050] 步骤1，初始化，完成后进入步骤2；

[0051] 步骤2，系统自检，若存在异常进入步骤3，无异常进入步骤6；

[0052] 步骤3，容错控制，无人船系统根据自检故障报告进行软件修正，完成后进入步骤

4；

[0053] 步骤4，判断，若故障解决则进入步骤6，未解决则进入步骤5；

[0054] 步骤5，无人船系统通过北斗模块发送系统发送当前状态信息，并重设航向返回基

站；

[0055] 步骤6，无人船系统通过北斗模块获取当前位置信息，完成后进入步骤7；

[0056] 步骤7，无人船系统通过北斗模块获取新的目标任务指令，若获取新任务则进入步

骤8，若未获取则进入步骤9；

[0057] 步骤8，更新目标浮标的地理坐标，完成后进入步骤9；

[0058] 步骤9，无人船系统根据当前位置坐标、获取到的浮标所处方位及预计航行线路上

的障碍物情况对无人船行轨迹进行规划，完成后进入步骤10；

[0059] 步骤10，工控机系统通过串口向外界电路板发布航行控制指令，用以进行无人船

航向控制，完成后进入步骤11；

[0060] 步骤11，判断，无人船是否抵达浮标所在海域，若已抵达则进入步骤12，如未抵达

则进入步骤20；

[0061] 步骤12，工控机通过USB接口开启位于船体甲板前侧和后侧的激光雷达模块，对无

人船系统周围环境的障碍情况进行探测，完成后进入步骤13；

[0062] 步骤13，工控机通过USB接口对摄像头图像信息进行采集与识别，确定浮标位置，
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完成后进入步骤14；

[0063] 步骤14，工控机开启WIFI模块，并获取浮标WIFI信号，完成后进入步骤15；

[0064] 步骤15，工控机通过串口向外界电路板发布航行控制指令，其航行轨迹以浮标为

圆心，进行圆形巡航绕行，指令发布后进入步骤16；

[0065] 步骤16，工控机通过WIFI模块接收浮标内存储的数据信息，完成后进入步骤17；

[0066] 步骤17，工控机通过USB接口将获取的浮标所传出数据信息存储至B12外部存储装

置，完成后进入步骤18；

[0067] 步骤18，工控机通过北斗卫星模块发布向基站发布报告，完成后进入步骤19；

[0068] 步骤19，判断，无人船系统是否获得新的任务指令，若未获得则返回步骤5，若获得

新指令则返回步骤8；

[0069] 步骤20，工控机通过USB接口对摄像头图像信息进行采集，完成后进入步骤21,；

[0070] 步骤21，判断，若摄像头所处视角内存在障碍物则进入步骤22，若不存在则进入步

骤23；

[0071] 步骤22，工控机根据当前航行轨迹及障碍物所处的位置设计避障需求，完成后返

回步骤2；

[0072] 步骤23，工控机通过USB接口对摄像头所涉旋转云台进行控制，改变拍摄方向，完

成后返回步骤10。

[0073] 以上所述仅是本发明的较佳实施例而已，并非对本发明做任何形式上的限制，虽

然本发明已以较佳实施例公开如上，然而并非用以限定本发明，任何熟悉本专业的技术人

员，在不脱离本发明技术方案的范围内，当可利用上述揭示的技术内容作出些许更动或修

饰为等同变化的等效实施例，但凡是未脱离本发明技术方案的内容，依据本发明的技术实

质对以上实施例所作的任何简单修改、等同变化与修饰，均仍属于本发明技术方案的范围

内。
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