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(57)摘要

本实用新型提供一种环境监测机器人及其

自动巡检方法，机器人与客户端通信连接，包括

车体(3)，驱动所述车体的前端驱动机构(1)、后

端驱动机构(2)，设置在所述车体上的防碰撞模

组(5)，热探测仪模组(9)，高清视频监测及照明

模组(6)，环境指标监测模组(10)，前视觉导航模

组(7)，后视觉导航模组(8)，以及设置在所述车

体内的中央处理模块和固态电池。该机器人及巡

检方法能够使区域巡检更方便、更敏捷、更全方

位，能实时监测，对恶劣环境的安防提高保障度，

适用于工厂、工业区、特定区域巡逻，仪表点检，

特特设备点检，危险设备巡检如电缆温度、变压

器温度、电气开温度等的巡检。
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1.一种环境监测机器人，机器人与客户端通信连接，其特征在于：包括车体(3)，驱动所

述车体的前端驱动机构(1)、后端驱动机构(2)，设置在所述车体上的防碰撞模组(5)，热探

测仪模组(9)，高清视频监测及照明模组(6)，环境指标监测模组(10)，前视觉导航模组(7)，

后视觉导航模组(8)，以及设置在所述车体内的中央处理模块和固态电池；所述防碰撞模组

(5)、热探测仪模组(9)、高清视频监测及照明模组(6)、环境指标监测模组(10)、前视觉导航

模组(7)、后视觉导航模组(8)均与所述中央处理模块电连接。

2.根据权利要求1所述的环境监测机器人，其特征在于：所述前端驱动机构(1)、后端驱

动机构(2)构成四驱前后自适应驱动系统。

3.根据权利要求1所述的环境监测机器人，其特征在于：所述前端驱动机构(1)、后端驱

动机构(2)构成二组二驱前后自适应驱动系统。

4.根据权利要求1所述的环境监测机器人，其特征在于：机器人与客户端通信连接采用

本地、远程控制方式，所述客户端通过网络与机器人服务器连接。

5.根据权利要求1所述的环境监测机器人，其特征在于：所述防碰撞模组(5)是设置在

车体周边上的防碰撞带式雷达模组。
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环境监测机器人

技术领域

[0001] 本发明属于一种环境监测机器人，尤其是涉及一种智能环境监测机器人及其自动

巡检方法。

背景技术

[0002] 众所周知，环境监测工作是维护生态环境、生态和谐的基础，在传统的环境监测

中，是靠人工巡视记录实现，虽然技术上很容易实现，但是随着人工问题的存在，以及特定

区域巡检、仪表点检、特特设备点检、危险设备巡检(电缆温度、变压器温度、电气开温度) 

等场景，传统环境监测已经难以实现现代的需求。在机器人时代，智能机器人可以实现一切

你不能想象的事情，机智过人。

发明内容

[0003] 本发明为了解决上述问题，提供一种环境监测机器人及其自动巡检方法，该机器

人及巡检方法能够使区域巡检更方便、更敏捷、更全方位，能实时监测，对恶劣环境的监测

提高保障度，适用于工厂、工业区、特定区域巡检，仪表点检，特特设备点检，危险设备巡检

如电缆温度、变压器温度、电气开温度等的环境检测。

[0004] 本发明的技术手段是这样实现的。

[0005] 一种环境监测机器人，机器人与客户端通信连接，包括车体(3)，驱动所述车体的

前端驱动机构(1)、后端驱动机构(2)，设置在所述车体上的防碰撞模组(5)，热探测仪模组

(9)、高清视频监测及照明模组(6)，环境指标监测模组(10)，前视觉导航模组(7)，后视觉导

航模组(8)，以及设置在所述车体内的中央处理模块和固态电池；所述防碰撞模组(5)、热探

测仪模组(9)、高清视频监测及照明模组(6)、环境指标监测模组(10)、前视觉导航模组(7)、

后视觉导航模组(8)均与所述中央处理模块电连接。机器人通过所述前端驱动机构(1)、后

端驱动机构(2)在陆地上行走；机器人通过所述前后视觉导航模组，扫描捕捉信息，与预设

的环境信息比较分析或者是按预设作业路线，借助GPS，导航线，路标，防碰撞模组(5)，自动

识别陆地路况，选择优化路线行走；机器人通过热探测仪模组(9)，高清视频监测及照明模

组(6)，环境指标监测模组(10)，监测及探测生物信息，环境实况信息。如此，机器人在智能

控制系统的指挥下，经道路导航和无人驾驶系统的指引，沿途对当前场所环境实况进行监

测及探测，对预先预设的设备和场景进行监测及探测，对所经区域内生物进行识别，对所经

区域内生物进行夜间识别，全方位的视频监控，对所经区域内未授权的生物进行识别，将探

测到的信息发回控制中心或特定的通信设备上。所有系统均使用固态电池低压电力作为能

源，既安全又不会污染环境。机器人在出发或返回时都要进行消毒(专用消毒站)，设有专用

的充电配套设备。

[0006] 一种环境监测机器人自动巡检方法，适用于如上所述的环境监测机器人，其特征

在于：执行以下步骤，

[0007] S1、环境监测机器人对工作地点进行初次巡航，获取初始的环境数据，完成导航地
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图的配置，并根据人工设定或自动得出巡检路线，制定对应巡检路线的工作计划；

[0008] S2、环境监测机器人根据巡检路线进行自动巡检，自动巡检过程中，经视觉导航和

无人驾驶系统的指引，视觉导航时实镜像时实生成当前实际的三维空间地图，生成独有的

空间坐标，机器人在系统优化后的路线上行走，自动测量行走路线上的环境数据；

[0009] S3、环境监测机器人根据工作计划和当前位置，沿途对当前场所环境实况进行监

测及探测，对所经区域内进行生物识别，全方位的视频监控，实时获取数据，结合当前位置

信息发回控制中心或特定的通信设备上；依次完成预设区域的环境监测作业后，机器人将

在智能控制系统的指令下按预先规划的道路上返回控制中心。并依据电量管理系统的情况

决定其充电或进行下一次作业；

[0010] 在执行步骤S2和S3的过程中，机器人通过高清镜头点检设备，记录下相片及信息

后，将数据传回控制中心，采用专用软件进行分析。如此，机器人在智能控制系统的指挥下，

经道路导航和无人驾驶系统的指引，沿途对当前场所环境实况进行监测及探测，对预先预

设的设备和场景进行监测及探测，对所经区域内生物进行识别，全方位的视频监控，实时获

取数据，时实记录下所巡检过程中的空气质量数据，风向、湿度、紫外线、雨量等数据，对所

经区域内生物进行夜间识别，对所经区域内未授权的生物进行识别，将探测到的信息发回

控制中心或特定的通信设备上。依次完成各预设区域的巡检作业后，机器人将在智能控制

系统的指令下按预先规划的道路返回控制中心，并依据电量管理系统的情况决定其充电或

进行下一次作业。

附图说明

[0011] 图1环境监测机器人结构示意图

[0012] 其中：1、前端驱动机构(含转向)；2、后端驱动机构(含转向)；3、机器人本体；4、激

光扫描模组；5、防碰撞带式雷达模组；6、高清视频监测及照明模组；7、前视觉导航模组；  8、

后视觉导航模组；9、热探测仪；10、环境指标监测模组

具体实施方式

[0013] 下面结合附图通过具体实施方式对本发明进行详细描述，本部分的描述仅是示范

性和解释性，不应对本发明的保护范围有任何的限制作用。此外，本领域技术人员根据本文

件的描述，可以对本文件中实施方式中以及不同实施方式中的特征进行相应组合。

[0014] 一种环境监测机器人，见图1，机器人与客户端通信连接，包括车体(3)，驱动所述

车体的前端驱动机构(1)、后端驱动机构(2)，设置在所述车体上的防碰撞模组(5)，热探测

仪模组(9)，高清视频监测及照明模组(6)，环境指标监测模组(10)，前视觉导航模组(7)，后

视觉导航模组(8)，以及设置在所述车体内的中央处理模块和固态电池；所述防碰撞模组

(5)、热探测仪模组(9)、高清视频监测及照明模组(6)、环境指标监测模组  (10)、前视觉导

航模组(7)、后视觉导航模组(8)均与所述中央处理模块电连接。机器人通过所述前端驱动

机构(1)、后端驱动机构(2)在陆地上行走；机器人通过所述前后视觉导航模组，扫描捕捉信

息，与预设的环境信息比较分析或者是按预设作业路线，借助GPS，导航线，路标，防碰撞模

组(5)，自动识别陆地路况；机器人通过热探测仪模组(9)，高清视频监测及照明模组(6)，环

境指标监测模组(10)，监测及探测生物信息，环境实况信息。如此，在行走过程中用视觉对
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照当前场景，生成独有的空间坐标，机器人在系统优化后的路线上行走。如此，机器人在智

能控制系统的指挥下，经道路导航和无人驾驶系统的指引，沿途对当前场所环境实况进行

监测及探测，对预先预设的设备和场景进行监测及探测，对所经区域内生物进行识别，将探

测到的信息发回控制中心或特定的通信设备上。所有系统均使用固态电池低压电力作为能

源，既安全又不会污染环境。机器人在出发或返回时都要进行消毒(专用消毒站)，设有专用

的充电配套设备。

[0015] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，所述

的前端驱动机构3、后端驱动机构5是四驱前后自适应驱动系统。前端后端驱动机构具有转

向功能，由一个电机驱动四驱系统驱动行走，前后驱动机构都能转向，原地360度旋转，如

此，在较窄的空间中，不用调头，采用这种前后自适应驾驶系统，就能够直接返向行驶。

[0016] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，所述

的前端驱动机构3、后端驱动机构5构成二组二驱前后自适应驱动系统。前后端驱动机构具

有转向功能，由二个电机分别驱动前后驱动机构构成二组二驱系统驱动行走，即由一个电

机驱动前驱动机构，由另一个电机驱动后驱动机构，分别协调驱动，适应不同的场合，有的

场合只需要前驱动转向，有的场合只需要后驱动转向，有的场合需要前后都驱动转向，二组

二驱系统联动自适应，前后驱动转向，如此，在较窄的空间中，不用旋转，采用这种前后自适

应驾驶系统，就能够直接行驶到目标地。

[0017] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器

人与客户端通信连接采用本地、远程控制方式，所述客户端通过网络与机器人服务器连接。

如此，采用自主研发的本地通信方式与外部云服务进行数据备份及工艺数据提取。

[0018] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，所述

防碰撞模组(5)，是设置在所述车体周边上的防碰撞带式雷达模组。防撞模式有很多种，如

机械式防撞，光电式防撞，超声波防撞，微波防撞等，使用雷达模式防撞，并且象条带式样的

布置在所述车体周边，能够大大提高无人驾驶的安全保障性。

[0019] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器

人设有内置的视觉场景导航冗余系统，该系统与所述中央处理模块电连接。当GPS北斗定位

出现错误或受到外部干扰时，机器人将启动内置的视觉场景导航功能，原路返回到控制中

心。机器人在正常行走过程中，视觉场景导航把所走的路线按地标参考方式记录了下来，当

外部的导航出现问题时，机器人就启动视觉场景导航冗余系统，让机器人原路返回。

[0020] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器

人设有激光扫描模组(4)，该模组与所述中央处理模块电连接。在执行任务过程中，当系统

检测到视觉导航模组的视觉时实镜像导航系统出现故障时，将自动启动设置在所述车体前

后两端的激光扫描模组(4)的激光导航+内置的4G信号，让机器人安全的回到控制中心。如

此，机器人配备备用的激光扫描模组(4)，相当于路线导航冗余系统，当视觉导航模组出现

故障时，将自动启动激光导航+内置的4G信号，提高安全保障性。

[0021] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器

人与现场第三方配套设备进行数据对接。如此，现场第三方配套设备上加装与所述机器人

配套的控制模块，就能对接数据，如进行数据通信及控制、异常情况预警等。

[0022] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器
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人采用单机模式和或基地模式控制。在故障情况下，利用单机模式，采用机器人上的视觉系

统，手动控制；基地模式则采用中央集中控制进行现场信息对接及数据交换。

[0023] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，所述

前后视觉导航模组视觉时实镜像导航系统能时实生成当前实际的三维空间地图。如此，在

行走过程中用视觉对照当前场景，生成独有的空间坐标，机器人在系统优化后的路线上行

走。

[0024] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，所述

高清视频监测及照明模组配置有高清镜头点检设备。如此，记录下相片及信息后，将数据传

回控制中心，采用专用软件进行分析。

[0025] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人，机器

人设置有内置的视觉场景导航冗余系统，和激光扫描模组(4)，这些系统和或模组均与所述

中央处理模块电连接。如此，机器人在当GPS北斗定位出现错误或受到外部干扰时，视觉时

实镜像导航系统出现故障时，机器人将启动备用的视觉场景导航冗余系统，或自动启动激

光扫描模组(4)的激光导航+内置的4G信号，让机器人安全的回到控制中心，提高安全保障

性。如此，机器人在智能控制系统的指挥下，经道路导航和无人驾驶系统的指引，沿途对当

前场所环境实况进行监测及探测，对预先预设的设备和场景进行监测及探测，对所经区域

内生物进行识别，对巡检过程中的空气质量数据，风向、湿度、紫外线、雨量等数据进行记

录，将信息发回控制中心或特定的通信设备上。

[0026] 一种环境监测机器人自动巡检方法，适用于如上所述的环境监测机器人，执行以

下步骤，

[0027] S1、环境监测机器人对工作地点进行初次巡航，获取初始的环境数据，完成导航地

图的配置，并根据人工设定或自动得出巡检路线，制定对应巡检路线的工作计划；

[0028] S2、环境监测机器人根据巡检路线进行自动巡检，自动巡检过程中，经视觉导航和

无人驾驶系统的指引，视觉导航时实镜像时实生成当前实际的三维空间地图，生成独有的

空间坐标，机器人在系统优化后的路线上行走，自动测量行走路线上的环境数据；

[0029] S3、环境监测机器人根据工作计划和当前位置，沿途对当前场所环境实况进行监

测及探测，对所经区域内进行生物识别，全方位的视频监控，实时获取数据，结合当前位置

信息发回控制中心或特定的通信设备上；依次完成预设区域的环境监测作业后，机器人将

在智能控制系统的指令下按预先规划的道路上返回控制中心。并依据电量管理系统的情况

决定其充电或进行下一次作业；

[0030] 在执行步骤S2和S3的过程中，机器人通过高清镜头点检设备，记录下相片及信息

后，将数据传回控制中心，采用专用软件进行分析。如此，机器人在智能控制系统的指挥下，

经道路导航和无人驾驶系统的指引，沿途对当前场所环境实况进行监测及探测，对预先预

设的设备和场景进行监测及探测，对所经区域内进行生物识别，全方位的视频监控，实时获

取数据，时实记录下所巡检过程中的空气质量数据，风向、湿度、紫外线、雨量等数据，实时

传回控制中心，结合当前位置信息发回控制中心或特定的通信设备上。依次完成各预设区

域的巡检作业后，机器人将在智能控制系统的指令下按预先规划的道路返回控制中心，并

依据电量管理系统的情况决定其充电或进行下一次作业。如此，该机器人及巡检方法能够

使区域巡检更方便、更敏捷、更全方位，能实时监测，对恶劣环境的安防提高保障度，适用于
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工厂、工业区、特定区域的环境监测及探测。同时在执行步骤S2和S3的过程中，机器人如果

需要与海岸线固定式第三方监测配套设备进行数据对接，则在第三方配套设备上加装与所

述机器人配套的控制模块就能对接数据，进行数据通信及控制、异常情况预警等，实现与海

岸线固定式第三方监测配套设备数据无缝对接。

[0031] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人自动

巡检方法，在执行步骤S2和S3的过程中，当GPS北斗定位出现错误或受到外部干扰时，机器

人将启动内置的视觉场景导航功能，原路返回到控制中心，机器人在正常行走过程中，视觉

场景导航把所走的路线按地标参考方式记录了下来，当外部导航出现问题时，机器人就能

启动视觉场景导航冗余系统，让机器人原路返回。

[0032] 同时，在执行步骤S2和S3的过程中，所述的机器人采用单机模式和或基地模式控

制，在故障情况下，利用单机模式，采用机器人上的视觉系统，手动控制；基地模式则采用中

央集中控制进行现场信息对接及数据交换。

[0033] 在执行步骤S2和S3的过程中，当系统检测到视觉导航模组的视觉时实镜像导航系

统出现故障时，将自动启动设置在所述车体前后两端的激光扫描模组(4)的激光导航+内置

的4G信号，让机器人安全的回到控制中心。如此，机器人配备备用的激光扫描模组(A-1)，相

当于路线导航冗余系统，当视觉导航模组出现故障时，将自动启动激光导航+内置的4G  信

号，提高安全保障性。

[0034] 在上述实施方式的基础上，本发明另一实施方式中，所述的环境监测机器人自动

巡检方法，在执行步骤S1的过程中，可以对工作地点、场景和设备按标准图册或资料进行预

置，以此获取初始的环境数据，完成导航地图或环境对标的配置，并根据人工设定或自动得

出巡检路线，制定对应巡检路线的工作计划。

[0035] 以上所述仅是本发明的优选实施方式，应当指出，对于本技术领域的普通技术人

员来说，在不脱离本发明原理的前提下，还可以做出若干改进和润饰，这些改进和润饰也应

视为本发明的保护范围。
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