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低、慢、小非合作航空器对个人隐私、民航客

机、政府机关、军事驻地、大型集会区域、政治敏

感区域产生越发严重的威胁，针对这种情况，本

发明公开了一种智能弹网与现有技术相比，本发

明具有如下优点：无发射装置，便于携带、运输、

布置和发射；自带动力，具有巡航功能，能够应对

远距离目标；具有人在回路介入功能，能够应对

复杂场景；具有跟踪功能，能够应对机动性目标；

具有目标物处置功能，避免二次附带损伤；核心

部件可重复使用，使用成本低。
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1.一种智能弹网，包括：一种智能弹网，包括上螺旋桨帽(1)，上螺旋桨(2)，下螺旋桨

(3)，下螺旋桨帽(4)，弹臂(5)，定位传感器(6)，弹体架(7)，控制和信息处理舱(8)，整流罩

(9)，视觉传感器(10)，弹网舱(11)，电池舱(12)，上动力电机(13)，下动力电机(14)，所述的

多组上螺旋桨帽(1)与上螺旋桨(2)连接，所述的上螺旋桨(2)下端各与上动力电机(13)连

接，所述的多组下螺旋桨帽(4)与下螺旋桨(3)连接，所述的下螺旋桨(3)上端各与下动力电

机(14)连接，所述的上动力电机(13)和下动力电机(14)分别与弹臂(5)的上端和下端连接，

所述的多组弹臂(5)中端设置有定位传感器(6)，所述的多组弹臂(5)均与弹体架(7)连接，

所述的弹体架(7)上端与控制和信息处理舱(8)连接，所述的控制和信息处理舱(8)上端与

弹网舱(11)连接，所述的弹网舱(11)外部与整流罩(9)连接，所述的整流罩(9)的顶端安装

有视觉传感器(10)，所述的弹体架(7)下端与电池舱(12)连接。

2.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：所述的智能弹网有正常飞行和倒

立飞行两种飞行状态，正常飞行状态包括起飞阶段、弹道修正阶段、目标捕获阶段，倒立飞

行包括目标转移、目标回收阶段、智能弹网回收阶段。

3.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在起飞阶段，智能弹网的多组上

动力电机(13)驱动上螺旋桨(2)以高转速运转，产生数倍至数十倍的拉力，克服智能弹网的

重力，快速飞向目标区域。

4.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在航迹修正阶段，智能弹网的控

制与信息处理舱(8)根据多组定位传感器(6)反馈的目标信息，控制上动力电机(13)，驱动

上螺旋桨(2)调整智能弹网的飞行航迹，以使得智能弹网能够跟踪接近机动目标。

5.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在目标捕获阶段，智能弹网的控

制和信息处理舱(8)根据多组定位传感器(6)反馈目标信息判定是否符合捕获条件，若符合

捕获条件，控制和信息处理舱(8)发出捕获指令，释放弹网舱(11)。弹网舱(11)释放时，冲破

整流罩(9)和依附在整流罩(9)上的视觉传感器(10)后，在惯性的作用下，张开为网状弹网

(11)。网状弹网(11)将目标包覆，产生坠落扭矩，带动智能弹网下坠。

6.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在目标转移阶段，智能弹网处于

下坠状态，智能弹网的控制和信息处理舱(8)控制多组下动力电机(14)和下螺旋桨(3)提供

飞行动力，携带被网状弹网(11)包裹的目标物飞行至目标处理点，直到网状弹网(11)和目

标物被释放。

7.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在智能弹网回收阶段，智能弹网

的控制和信息处理舱(8)控制智能弹网降落和回收。

8.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：重复使用时，更换弹网舱(11)、整

流罩(9)和视觉传感器(10)，电池舱(12)充电，重新设定航线即可。

9.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：在起飞阶段、航迹修正阶段和目

标捕获阶段，上螺旋桨(2)和上动力电机(13)产生升力时，下螺旋桨(3)和下动力电机(14)

也可以产生升力；在目标转移、目标回收阶段和智能弹网回收阶段，下螺旋桨(3)和下动力

电机(14)产生升力时，上螺旋桨(2)和上动力电机(13)也可以产生升力。

10.根据权利要求1所述的一种智能弹网，其特征在于：上动力电机(13)和上螺旋桨(2)

的数目最少是1个，最多可以是100个，无忧限制；下动力电机(14)和下螺旋桨(3)的数目最

少是1个，最多可以是100个，无忧限制。
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一种智能弹网

[0001] 本发明属于反无人机技术领域，涉及一种智能弹网。

背景技术

[0002] 随着微小型飞行器，特别是以航拍为代表的消费类型的多旋翼无人机的兴起和普

及。无人机在航拍、餐饮、物流、电力巡检、侦察、攻击、特种作战等民用和军事应用领域发挥

着越来越重要的价值。

[0003] 然而，随着无人机控制技术的发展以及产业技术的成熟，无人机的使用门槛也在

大幅下降。无人机的无序使用和非授权领空作业产生了越来越多的对民航客机的威胁，对

社会和个人隐私的侵犯，乃至对公共安全的威胁。

[0004] 由于这类无人机通常制造成本低、飞行高度低、飞行速度慢、体积小的无人机由于

处于雷达盲区之中，穿梭于城市建筑物之间，贴近公众空间，即使发现了，也也难以用常规

方法反制。如果用导弹击毁则成本高昂，而且会造成二次损伤。

[0005] 对这类具有低成本的低空、慢速和微小型无人机的防护是无人机防护的重要课题

之一。

[0006] 国内外防护低空、慢速、微小型无人机的方法如下：

[0007] 训练老鹰，据报道荷兰警方对老鹰进行特殊训练后，老鹰能够迅速敏捷的抓捕个

人航拍无人机；这种方法存在的问题是老鹰的训练需要一定的时间周期，而且，老鹰的数量

也有限。这种方法难以大规模普及应用。

[0008] 使用电磁压制，如Liteye公司开发的反无人机防御系统Anti-UAV  Defense 

System。这种系统能够电磁压制阻断无人机获取卫星导航定位信号，致使无人机“迷路”，进

而迫使入侵无人机降落。然而，随着辅助导航功能的发展，越来越多的无人机将会减小或者

摆脱对卫星导航和定位信号的依赖。这种方法的应用领域会逐渐受到限制。此外，对于某些

非合作无人机来讲，它丢失卫星导航信号后，不一定会进入降落状态。

[0009] 弹网捕获，如Liteye开发的skywall-100无人机捕获系统。这种skywall-100无人

机捕获系统通过压缩气体发射装置发射捕获弹网，弹网发射后以惯性弹道飞向目标，接近

目标后，弹网释放捕获网，捕获目标。

[0010] 这种发射捕获弹网的防护方法存在以下问题：

[0011] a压缩气体发射捕获弹网，射程有限，最大不超过100米；

[0012] b弹网发射后以惯性弹道飞行，无法应对高速移动的机动目标；

[0013] c弹网释放捕获网捕获目标后，以自由落体方式降落，容易对地面附着物造成二次

损伤，不适合在人口密集或政治敏感区域使用。

[0014] 为了解决上述现有弹网捕获非合作低、慢、小无人机存在的问题，本发明公开了一

种可重复使用智能弹网。

发明内容

[0015] 本发明公开了一种智能弹网。可以有效解决背景技术中的问题。
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[0016] 为实现上述目的，本发明采取的技术方案为：

[0017] 一种智能弹网，包括上、下螺旋桨帽，上、下螺旋桨，上、下动力电机，弹臂，定位传

感器，弹体架，控制和信息处理舱，整流罩，视觉传感器，弹网舱，电池舱。所述的多组上螺旋

桨帽与上螺旋桨连接，所述的上螺旋桨下端各与上动力电机连接，所述的多组下螺旋桨帽

与下螺旋桨连接，所述的下螺旋桨上端各与下动力电机连接，所述的上动力电机和下动力

电机分别与弹臂的上端和下端连接，所述的多组弹臂中端设置有定位传感器，所述的多组

弹臂均与弹体架连接，所述的弹体架上端与控制和信息处理舱连接，所述的控制和信息处

理舱上端与弹网舱连接，所述的弹网舱外部与整流罩连接，所述的整流罩的顶端安装有视

觉传感器，所述的弹体架下端与电池舱连接。

[0018] 进一步地，在飞行阶段，所述的多组上动力电机，全速运转，带动上螺旋桨产生数

倍到几十倍自身重力的升力，克服重力，提供飞行动力，直至飞抵目标区域。

[0019] 进一步地，所述的多组定位传感器在接近目标时，检测目标与智能弹网的运动关

系，并将信号传送给控制和信息处理舱。

[0020] 进一步地，控制和信息处理舱接收到多组定位传感器发送的目标信号，形成导引

指令，控制多组上动力电机，调整智能弹网的姿态进行目标跟踪。

[0021] 进一步地，当智能弹网接近目标，视觉传感器对目标进行图像信息捕获，控制和信

息处理舱对视觉传感器捕获的目标图像信息进行识别。

[0022] 进一步地，控制和信息处理舱根据视觉传感器捕获目标的类别进行不同的处理。

若判定待捕获目标为确定要捕获目标，则发出捕获指令；若判定目标为非捕获目标，则发出

非捕获指令；若判定由人工判定，则控制和信息处理舱发出相应的指令，等待人工判定指

令，若等待失败，则判定为非捕获。

[0023] 进一步地，当智能弹网处于非捕获指令，智能弹网可按照预先设定的航点进行巡

航，或由人工介入操作作业。

[0024] 进一步地，当智能弹网处于捕获状态，同时与目标之间符合捕获距离，控制和信息

处理舱输出开舱捕获指令，弹网舱冲破整流罩，依靠惯性张开，直至捕获目标。

[0025] 进一步地，当捕获目标，多组动力电机停止转动，多组螺旋桨转速为零，目标带动

弹体产生坠落。

[0026] 进一步地，控制和信息处理舱内的姿态传感器感受到坠落信号切换智能弹网的工

作模式，工作模式切换后，智能弹网工作在倒立状态。

[0027] 进一步地，在倒立飞行状态，控制和信息处理舱控制智能弹网下端的各组动力电

机和螺旋桨产生升力，进行飞行巡航工作，直到降落、停机。

[0028] 进一步地，智能弹网从激活上电到捕获目标坠地整个过程中，通过控制与信息处

理舱与地面端和操作人员联系，实时发送自身状态，接收地面操作人员通过地面端发送的

人工操作指令。

[0029] 进一步地，智能弹网可接收的人工操作指令包括但不限定为巡航航点、巡航姿态、

目标确认、目标捕获等信息。

[0030] 进一步地，智能弹网向地面端发送的状态信息包括但不限定为飞行状态、姿态、速

度、高度、加速度、气压、航向、定位传感器信息、视觉传感器信息等。

[0031] 与现有技术相比，本发明具有如下有益效果：
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[0032] 无发射装置，便于携带、运输、布置和发射；

[0033] 具有巡航功能，能够应对远距离目标；

[0034] 具有人在回路介入功能，能够应对复杂场景；

[0035] 具有跟踪功能，能够应对机动性目标；

[0036] 具有目标物处置功能，避免二次附带损伤；

[0037] 核心部件可重复使用，使用成本低。

附图说明

[0038] 图1是本发明的结构示意图。

[0039] 图2是本发明工作流程图。

[0040] 图中：1是上螺旋桨帽，2是上螺旋桨，3是下螺旋桨，4是下螺旋桨帽，5是弹臂，6是

定位传感器，7是弹体架，8是控制和信息处理舱，9是整流罩，10是视觉传感器，11是弹网舱，

12是电池舱，13是上动力电机，14是下动力电机。

具体实施方式

[0041] 为使本发明实现的技术手段、创作特征、达成目的与功效易于明白了解，下面结合

具体实施方式，进一步阐述本发明。

[0042] 如图1-2所示，一种智能弹网，包括上螺旋桨帽1，上螺旋桨2，下螺旋桨3，下螺旋桨

帽4，弹臂5，定位传感器6，弹体架7，控制和信息处理舱8，整流罩9，视觉传感器10，弹网舱

11，电池舱12，上动力电机13，下动力电机14，所述的多组上螺旋桨帽1与上螺旋桨2连接，所

述的上螺旋桨2下端各与上动力电机13连接，所述的多组下螺旋桨帽4与下螺旋桨3连接，所

述的下螺旋桨3上端各与下动力电机14连接，所述的上动力电机13和下动力电机14分别与

弹臂5的上端和下端连接，所述的多组弹臂5中端设置有定位传感器6，所述的多组弹臂5均

与弹体架7连接，所述的弹体架7上端与控制和信息处理舱8连接，所述的控制和信息处理舱

8上端与弹网舱11连接，所述的弹网舱11外部与整流罩9连接，所述的整流罩9的顶端安装有

视觉传感器10，所述的弹体架7下端与电池舱12连接。

[0043] 在起飞阶段，智能弹网的多组上动力电机13驱动上螺旋桨2以高转速运转，产生数

倍至数十倍的拉力，克服智能弹网的重力，快速飞向目标区域。

[0044] 在航迹修正阶段，智能弹网的控制与信息处理舱8根据多组定位传感器6反馈的目

标信息，控制上动力电机13，驱动上螺旋桨2调整智能弹网的飞行航迹，以使得智能弹网能

够跟踪接近机动目标。

[0045] 在目标捕获阶段，智能弹网的控制和信息处理舱8根据多组定位传感器6反馈目标

信息判定是否符合捕获条件，若符合捕获条件，控制和信息处理舱8发出捕获指令，释放弹

网舱11。弹网舱11释放时，冲破整流罩9和依附在整流罩9上的视觉传感器10后，在惯性的作

用下，张开为网状弹网11。网状弹网11将目标包覆，产生坠落扭矩，带动智能弹网下坠。

[0046] 在目标转移阶段，智能弹网处于下坠状态，智能弹网的控制和信息处理舱8控制多

组下动力电机14和下螺旋桨3提供飞行动力，携带被网状弹网11包裹的目标物飞行至目标

处理点，直到网状弹网11和目标物被释放。

[0047] 在智能弹网回收阶段，智能弹网的控制和信息处理舱8控制智能弹网降落和回收。
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[0048] 重复使用时，更换弹网舱11、整流罩9和视觉传感器10，电池舱12充电，重新设定航

线即可。

[0049] 以上显示和描述了本发明的基本原理和主要特征和本发明的优点。本行业的技术

人员应该了解，本发明不受上述实施例的限制，上述实施例和说明书中描述的只是说明本

发明的原理，在不脱离本发明精神和范围的前提下，本发明还会有各种变化和改进，这些变

化和改进都落入要求保护的本发明范围内。本发明要求保护范围由所附的权利要求书及其

等效物界定。
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