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(57)摘要

本发明公开了一种垂直起降固定翼无人机

飞前检查一体化平台及其使用方法，属于无人机

领域，包括旋转平台部分、偏转平台部分及支撑

平台部分；其中旋转平台部分包括旋转台面和电

动旋转机构，偏转平台部分包括偏转台面和电动

偏转机构，支撑平台部分包括支撑台面和四条支

腿；所述旋转平台部分设置在偏转平台部分上

方，支撑平台部分设置在偏转平台部分下方；所

述电动旋转机构带动旋转台面和偏转台面旋转，

电动偏转机构带动偏转台和旋转台面偏转。本发

明可以解决目前指南针校准、飞前检查等工作中

的问题，降低安全隐患，提高工作效率。
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1.一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在于，包括旋转平台部分、

偏转平台部分及支撑平台部分；

其中旋转平台部分包括旋转台面(1)和电动旋转机构，偏转平台部分包括偏转台面(4)

和电动偏转机构，支撑平台部分包括支撑台面(8)和四条支腿(9)；

所述旋转平台部分设置在偏转平台部分上方，支撑平台部分设置在偏转平台部分下

方；

所述电动旋转机构带动旋转台面(1)和偏转台面(4)旋转，电动偏转机构带动偏转台面

(4)和旋转台面(1)偏转。

2.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，旋转台面(1)采用圆形环氧树脂板，电动旋转机构包括旋转电机(2)及远程红外遥控模

块；所述旋转平台(1)与旋转电机(2)转轴固定连接。

3.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，偏转台面(4)采用圆形环氧树脂板，偏转台面(4)中心开孔用以固定旋转电机(2)，电动

偏转机构包括四个步进电机(5)、螺纹丝杆(6)及远程红外遥控模块，所述螺纹丝杆(6)通过

万向节(7)与偏转台面(4)连接。

4.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，所述旋转台面(1)与偏转台面(4)通过平面轴承连接，提高平台稳定性，减小摩擦。

5.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，支撑台面(8)采用圆形环氧树脂板，支撑台面(8)中心开孔增大旋转电机在偏转过程中

活动范围。

6.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，四个步进电机(5)固定于支撑台面(8)下方。

7.根据权利要求1所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台，其特征在

于，支腿(9)采用碳纤维材料进行制作，采用两节设计，并通过调节固定旋钮(10)调节支腿

(9)长度，支腿()9与支撑台面(8)采用螺栓连接，非工作状态下支腿可以扣合在平台下方。

8.根据权利要求1-7所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台使用方

法，其特征在于，包括以下步骤：

(1)首先将支腿(9)打开，调节四条支腿(9)长度，使支撑台面(8)处于水平状态；

(2)将无人机放置在旋转台面(1)上，并固定牢固。

(3)通过遥控器远程遥控旋转电机(2)，带动无人机平稳旋转一圈，完成指南针校准工

作。

(4)通过遥控器远程遥控步进电机(5)，使偏转台面(4)及旋转台面(1)发生偏转，带动

无人机产生前后俯仰及左右偏航动作，完成飞前检查的姿态检查部分。

(5)待全部准备工作完成后通过控制旋转电机(2)调整无人机机头逆风朝向，解除无人

机固定后即可起飞。
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垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台及其使用方法

技术领域

[0001] 本发明提供一种分布式安全帽识别系统，属于国家电网安全设施领域。

背景技术

[0002] 无人驾驶飞机简称“无人机”，英文缩写为“UAV”，是利用无线电遥控设备和自备的

程序控制装置操纵的不载人飞机，或者由车载计算机完全地或间歇地自主地操作。[1]

[0003] 与有人驾驶飞机相比，无人机往往更适合那些太“愚钝，肮脏或危险”的任务。无人

机按应用领域，可分为军用与民用。军用方面，无人机分为侦察机和靶机。民用方面，无人机

+行业应用，是无人机真正的刚需；目前在航拍、农业、植保、微型自拍、快递运输、灾难救援、

观察野生动物、监控传染病、测绘、新闻报道、电力巡检、救灾、影视拍摄、制造浪漫等等领域

的应用，大大的拓展了无人机本身的用途，发达国家也在积极扩展行业应用与发展无人机

技术。

[0004] 无人驾驶飞机简称“无人机”(“UAV”)，是利用无线电遥控设备和自备的程序控制

装置操纵的不载人飞行器。无人机实际上是无人驾驶飞行器的统称，从技术角度定义可以

分为：无人固定翼飞机、无人垂直起降飞机、无人飞艇、无人直升机、无人多旋翼飞行器、无

人伞翼机等。与载人飞机相比，它具有体积小、造价低、使用方便、对作战环境要求低、战场

生存能力较强等优点。由于无人驾驶飞机对未来空战有着重要的意义，世界各主要军事国

家都在加紧进行无人驾驶飞机的研制工作。

[0005] 其中，垂直起降固定翼无人机在起飞前需要进行指南针校准、飞前检查等一系列

复杂工作，目前以上工作均需采用人工手持飞机进行。

[0006] 目前指南针校准操作需要将飞机置于地面，机务手持机翼一端围绕飞机纵轴使其

匀速转动一圈。这种方法不仅校准效率不高，费时费力，且对飞机底部会造成一定程度磨

损。

[0007] 飞前检查工作中的姿态检查需要使飞机产生前后俯仰和左右偏航动作。目前操作

方法是机务抱持飞机使其产生前后俯仰和左右偏航动作，从而进行姿态检查。这种方法易

发生无人机摔跌，且通电状态下无人机若发生误操作会对机务产生人身伤害。

[0008] 同时，无人机在转为固定翼模式飞行时需要机头朝向逆风方向，因此需要无人机

在起飞前调整好机头朝向。传统方法是机务人为转动飞机使其朝向正确，不仅费时费力，同

时存在安全隐患。

发明内容

[0009] 根据以上现有技术中的不足，本发明要解决的技术问题是：提供一种垂直起降固

定翼无人机飞前检查一体化平台及其使用方法，解决目前指南针校准、飞前检查等工作中

的问题，降低安全隐患，提高工作效率。

[0010] 为实现上述目的，本发明所述的一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平

台，其特征在于，包括旋转平台部分、偏转平台部分及支撑平台部分；
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[0011] 其中旋转平台部分包括旋转台面和电动旋转机构，偏转平台部分包括偏转台面和

电动偏转机构，支撑平台部分包括支撑台面和四条支腿；

[0012] 所述旋转平台部分设置在偏转平台部分上方，支撑平台部分设置在偏转平台部分

下方；

[0013] 所述电动旋转机构带动旋转台面和偏转台面旋转，电动偏转机构带动偏转台面和

旋转台面偏转。

[0014] 优选的，旋转台面采用圆形环氧树脂板，电动旋转机构包括旋转电机及远程红外

遥控模块；所述旋转平台与旋转电机转轴固定连接。

[0015] 优选的，偏转台面采用圆形环氧树脂板，偏转台面中心开孔用以固定旋转电机，电

动偏转机构包括四个步进电机、螺纹丝杆及远程红外遥控模块，所述螺纹丝杆通过万向节

与偏转台面连接。

[0016] 优选的，所述旋转台面与偏转台面通过平面轴承连接，提高平台稳定性，减小摩

擦。

[0017] 优选的，支撑台面采用圆形环氧树脂板，支撑台面中心开孔增大旋转电机在偏转

过程中活动范围。

[0018] 优选的，四个步进电机固定于支撑台面下方。

[0019] 优选的，支腿采用碳纤维材料进行制作，采用两节设计，并通过调节固定旋钮调节

支腿长度，支腿与支撑台面采用螺栓连接，非工作状态下支腿可以扣合在平台下方。

[0020] 提供一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台使用方法，包括以下步骤：

[0021] (1)首先将支腿打开，调节四条支腿长度，使支撑台面处于水平状态；

[0022] (2)将无人机放置在旋转台面上，并固定牢固。

[0023] (3)通过遥控器远程遥控旋转电机，带动无人机平稳旋转一圈，完成指南针校准工

作。

[0024] (4)通过遥控器远程遥控步进电机，使偏转台面及旋转台面发生偏转，带动无人机

产生前后俯仰及左右偏航动作，完成飞前检查的姿态检查部分。

[0025] (5)待全部准备工作完成后通过控制旋转电机调整无人机机头逆风朝向，解除无

人机固定后即

[0026] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

[0027] 本发明所提供的一种垂直起降固定翼无人机指南针校准及飞前检查一体化平台，

在进行垂直起降无人机指南针校准及飞前检查等工作时，能够远程遥控实现无人机旋转偏

航动作，减少机务工作量，降低人员安全隐患，提高工作效率。

附图说明

[0028] 图1是本发明结构示意图。

[0029] 图2是本发明结构剖面示意图。

[0030] 其中：1-旋转台面，2-旋转电机，3-平面轴承，4-偏转台面，5-步进电机，6-螺纹丝

杆，7-万向节，8-支撑台面，9-支腿，10-支腿调节固定旋钮。
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具体实施方式

[0031] 实施例1

[0032] 如图1-2所示，下面结合附图对本发明作进一步说明：本发明所述的一种垂直起降

固定翼无人机飞前检查一体化平台，包括旋转平台部分、偏转平台部分及支撑平台部分；

[0033] 其中旋转平台部分包括旋转台面1和电动旋转机构，偏转平台部分包括偏转台面4

和电动偏转机构，支撑平台部分包括支撑台面8和四条支腿9；

[0034] 所述旋转平台部分设置在偏转平台部分上方，支撑平台部分设置在偏转平台部分

下方；

[0035] 所述电动旋转机构带动旋转台面1和偏转台面4旋转，电动偏转机构带动偏转台面

4和旋转台面1偏转。

[0036] 旋转台面1采用圆形环氧树脂板，电动旋转机构包括旋转电机2及远程红外遥控模

块；所述旋转平台1与旋转电机2转轴固定连接。

[0037] 偏转台面4采用圆形环氧树脂板，偏转台面4中心开孔用以固定旋转电机2，电动偏

转机构包括四个步进电机5、螺纹丝杆6及远程红外遥控模块，所述螺纹丝杆6通过万向节7

与偏转台面4连接。

[0038] 所述旋转台面1与偏转台面4通过平面轴承连接，提高平台稳定性，减小摩擦。

[0039] 支撑台面8采用圆形环氧树脂板，支撑台面8中心开孔增大旋转电机在偏转过程中

活动范围。

[0040] 四个步进电机5固定于支撑台面8下方。

[0041] 支腿9采用碳纤维材料进行制作，采用两节设计，并通过调节固定旋钮10调节支腿

9长度，支腿9与支撑台面8采用螺栓连接，非工作状态下支腿可以扣合在平台下方。

[0042] 一种垂直起降固定翼无人机飞前检查一体化平台使用方法，其特征在于，包括以

下步骤：

[0043] (1)首先将支腿9打开，调节四条支腿9长度，使支撑台面8处于水平状态；

[0044] (2)将无人机放置在旋转台面1上，并固定牢固。

[0045] (3)通过遥控器远程遥控旋转电机2，带动无人机平稳旋转一圈，完成指南针校准

工作。

[0046] (4)通过遥控器远程遥控步进电机5，使偏转台面4及旋转台面1发生偏转，带动无

人机产生前后俯仰及左右偏航动作，完成飞前检查的姿态检查部分。

[0047] (5)待全部准备工作完成后通过控制旋转电机2调整无人机机头逆风朝向，解除无

人机固定后即可起飞。
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图1

图2
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