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前言

电力公司面临不断增加的电力需求、更高供电可靠性要求和激烈的市场竞争，以可靠性为中心的精确
维护策略，因能保证电力设施工作寿命最大化，已成为共识。
对电力设施早期潜在故障的准确发现和正确评估，是成功实现上述策略的关键。
巡线机器人应运而生，具有广阔的应用前景。
本书结合国家863计划机器人技术主题“110kV输电线路自动巡线机器人”和“220kV沿相线巡线机器
人关键技术”等研究课题，对架空输电线路巡线机器人的结构设计、控制系统开发、视觉导航中的障
碍识别与定位、越障视觉伺服控制、输电线路构件缺陷的视觉检测等关键技术进行了深入研究。
全书的结构安排如下：第1章绪论。
介绍了架空输电线路巡线机器人及机器人视觉的国内外研究状况，对一些典型的巡线机器人样机的机
械结构、系统功能与控制系统进行了分析，并针对研制巡线机器人中存在的诸多难点和问题，提出了
巡线机器人的主要关键技术。
第2章巡线机器人的体系结构。
详细介绍了现有1lOkV巡线机器人的机械结构、控制系统和220kV巡线机器人相关系统的组成。
第3章巡线机器人的视觉导航系统。
详细介绍了巡线机器人的视觉导航系统以及实验室环境内导航算法的实现。
第4章巡线机器人的线上物体识别。
视觉导航系统是巡线机器人重要的组成部分，主要用于对线上障碍物及线路环境的识别，是巡线机器
人实现自主导航的重要前提。
本章首先简介了图像处理的基本概念，特别对巡线机器人视觉系统设计中所需要着重考虑的图像增强
技术、图像高光检测技术以及图像分割技术进行了重点描述。
其次，针对我国现有220kV架空输电线路的结构特点，采用改进的几何图形检测方法和分层决策机制
，设计了基于结构约束的障碍识别算法。
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内容概要

输电线路巡线机器人是为实现输电线路自动巡检功能而设计的机电一体化设备，其目的是为了提高巡
检质量和效率，减少巡检死角，改善工人劳动强度。
对保证输电系统的安全可靠运行具有重要意义。
基于轮式行走机构的巡线机器人在线上运行时需要在复杂背景和环境下识别架空输电线路相线和地线
上安装的防震锤、间隔棒、绝缘子、悬垂线夹、耐张线夹等线路附件。
因此，巡线机器人必须借助传感器探测并识别这些障碍，然后根据障碍类型规划越障行为，跨越杆塔
，才能沿输电线路大范围自主行走。
本书围绕作者所在实验室自主研制的新型双臂巡线机器人的视觉导航、输电线路障碍物识别、图像复
原等任务，针对线上障碍物目标的检测、识别、分类和图像复原等问题进行了研究和探讨。
　　本书可作为机电一体化、自动化控制、模式识别等专业高年级学生、研究生的参考读物，也可供
相关研究机构研究人员参考阅读。
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章节摘录

插图：架空输电线路是远距离输配电力的主要方式（图1-1），绝大部分敷设在地形复杂、自然环境恶
劣的地方。
架空输电线路导线及杆塔附件长期暴露在野外，因受到持续的机械张力、电气闪络、材料老化的影响
而产生断股、磨损、腐蚀等损伤，如不及时修复更换，原本微小的破损和缺陷就可能扩大，最终导致
大面积停电等严重事故和巨大的经济损失。
08年初我国南方雪灾，出现大面积电力变压器的塔台倒塌，电力设施遭受到毁灭性破坏，需要实施准
确可靠的检测手段。
另外随着国内国民经济的高速发展，国家经济实力的不断提高以及社会电力市场需求的迅速增加，我
国电力建设的规模也在逐步扩大。
当前，我国已有超高压线路约23万公里，随着经济发展还在进一步增长，保障电网输电安全可靠运行
至关重要。
尤其在特殊用电部门，供电措施更是重中之重。
例如甘肃酒泉航天城的每次发射任务在发射前夕往往需要电业局特别组成专门的保障队，对所有输电
线路进行全面的检测与维护，以全面保障神舟系列飞船和卫星发射的用电供应。
然而目前高压和超高压输电线路巡检目前主要采用人工巡检作业方式，劳动强度大、费用多且危险性
高。
随着工业发展，电网容量的增大和额定电压等级提高，使电力系统输电线路污闪事故日益突出，检测
高压输电线路的不良绝缘子以及相关线上电力器件已成为国内外电力部门十分关注的问题。
因此对线路的维修和监控的要求也不断提高。
电力公司要定期对线路设备巡检，及时发现早期损伤和缺陷并加以评估，然后根据缺陷的轻重缓急，
以合理的费用和正确的优先顺序，安排必要的维护和修复，从而确保供电可靠性。
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编辑推荐
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Page 6



第一图书网, tushu007.com
<<输电线路巡线机器人视觉系统图像处�>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 7


