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本发明提出的是一种无人机精准降落控制

方法，通过在无人机降落地点设置二维码矩阵，

无人机到达引导点上空时，先识别大二维码，再

识别小二维码图像并判断间距，落地时进行落地

检测，若判断成功落地，则图像识别软件自动将

无人机上锁，并退出软件控制，完成降落，否则持

续监测落地检测信号直至完成。本发明相比传统

的RTK设备可进行快速部署，并大大降低成本，可

靠性高，受环境干扰较小，适用于长距离无人机

物流过程。
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1.一种无人机精准降落控制方法，其特征在于，该方法具体包括如下步骤：

1）无人机通过普通GPS导航系统提供的坐标进行引导，飞往引导点上空；

2）在无人机降落地点设置二维码矩阵，其中包括1个编号为0的大二维码图像，和依次

编号为1/2/3的3个小二维码图像；

3）无人机到达引导点上空时，无人机摄像头识别编号为0的大二维码图像，当识别成功

时进行引导下降；

4）当无人机下降至距降落点3米以内时，依次识别编号为1/2/3的小二维码图像，如果

无人机识别到二维码矩阵间距与图像识别软件预置的输入间距一致，则根据图像识别结果

进行下降，否则继续悬停进行距离修正；

5）当无人机落地时，触发落地检测，若判断成功落地，则图像识别软件自动将无人机上

锁，并退出软件控制，完成降落，否则持续监测落地检测信号直至完成。

2.根据权利要求1所述的一种无人机精准降落控制方法，其特征在于，所述的步骤2）中

3个小二维码图像的间距固定，并预先输入至无人机飞控系统中的图像识别软件。

3.根据权利要求1所述的一种无人机精准降落控制方法，其特征在于，所述的步骤3）和

4）中二维码图像的识别方法具体如下：

①图像识别软件识别摄像头采集的图像，判断是否识别到任何二维码，若未识别，则控

制无人机围绕坐标点巡回，直至识别到任意二维码图像；

②若识别到大二维码图像，则控制无人机缓慢下降高度，直至识别到3个小二维码图像

其中之一；

③若识别到任意小二维码图像，则控制无人机调整水平方向距离，直至同时识别3个小

二维码图像；

④若同时识别3个小二维码图像，则控制无人机调整竖直方向距离，直至3个小二维码

图像的间距与预先输入的间距一致，则继续控制无人机缓慢下降，直至落地结束识别。
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一种无人机精准降落控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及的是一种无人机精准降落控制方法，属于无人机控制技术领域。

背景技术

[0002] 无人机是一种利用无线遥控设备和自备控制装置操纵的不载人飞行装置，随着无

人机操控技术的进步，以及其结构不断向轻量化、小型化发展，已逐渐由军用侦察机和靶机

转向民用领域，广泛应用于航拍、农业、运输、测绘等多个行业领域，在现代社会信息的背景

下显得越来越重要和突出。

[0003] 在无人机的控制过程中，降落过程是无人机工作过程的重要一环，无人机能够识

别并降落至指定地点是实现各项拓展功能的基础，也是无人机进行重复工作的保证，尤其

是担任运输功能的物流无人机，为保证无人机本身结构和运输货物的安全与完整，对于精

准平稳降落至预设地点的要求更高。现有无人机通常采用RTK定位技术，结合GPS定位导航

来实现根据坐标进行起飞降落的过程，但因RTK设备对基线长度有一定要求，无人机的起降

距离基本限制在15km以内，一旦超过该距离，会因RTK基线长度过长，定位精度不佳，导致无

人机无法精准投放货物；同时RTK设备成本较高，且部署难度大，难以在物流行业大面积推

广，无疑限制了无人机设备在大跨度物流过程中的应用。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于克服现有技术存在的上述缺陷，提出一种无人机精准降落控制

方法，通过图像识别技术，对无人机投放时进行修正，引导无人机精准降落至指定区域。

[0005] 本发明的技术解决方案：一种无人机精准降落控制方法，具体包括如下步骤：

1）无人机通过普通GPS导航系统提供的坐标进行引导，飞往引导点上空；

2）在无人机降落地点粘贴二维码矩阵，其中包括1个编号为0的大二维码图像，和依次

编号为1/2/3的3个小二维码图像；

3）无人机到达引导点上空时，无人机摄像头识别编号为0的大二维码图像，当识别成功

时进行引导下降；

4）当无人机下降至距降落点3米以内时，依次识别编号为1/2/3的小二维码图像，如果

无人机识别到二维码矩阵间距与图像识别软件预置的输入间距一致，则根据图像识别结果

进行下降，否则继续悬停进行距离修正；

5）当无人机落地时，触发落地检测，若判断成功落地，则图像识别软件自动将无人机上

锁，并退出软件控制，完成降落，否则持续监测落地检测信号直至完成。

[0006] 本发明的优点：

1）相比需要提前10小时部署才可达到厘米级精度的RTK设备，采用图像识别系统可进

行快速部署，只需将二维码粘贴在需要投放的位置即可；

2）采用通用摄像头进行图像识别，相比RTK设备大大降低成本；

3）可靠性高，受环境干扰较小。
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附图说明

[0007] 附图1是本发明无人机精准降落控制方法的流程结构图。

[0008] 附图2是二维码矩阵的示意图。

具体实施方式

[0009] 下面根据实施例进一步说明本发明的技术方案。

[0010] 如图1所示的无人机精准降落控制方法，具体包括如下步骤：

1）无人机通过普通GPS导航系统提供的坐标进行引导，飞往引导点上空，在精度1.5m的

范围内悬停。

[0011] 2）在无人机降落地点粘贴二维码矩阵，其中包括1个编号为0的大二维码图像，和

依次编号为1/2/3的3个小二维码图像，3个小二维码图像的间距固定，并预先输入至S1_

V2020无人机飞控系统中的Open  CV+April_Tag图像识别软件。

[0012] 3）无人机到达引导点上空时，无人机摄像头识别编号为0的大二维码图像，当识别

成功时进行引导下降；此时飞行高度较高，小二维码不可见。

[0013] 4）考虑大二维码图像的误差较大，无法满足精准降落的需要，因此当无人机下降

至距降落点3米以内时，依次识别编号为1/2/3的小二维码图像，如果无人机识别到二维码

矩阵间距与图像识别软件预置的输入间距一致，则根据图像识别结果进行下降，否则继续

悬停进行距离修正。

[0014] 所述的二维码图像的识别方法使用LJ  EDU  SDK  V2.0和Python及蓝鲸图形化编程

软件，具体步骤如下：

①图像识别软件识别摄像头采集的图像，判断是否识别到任何二维码，若未识别，则控

制无人机围绕坐标点巡回，直至识别到任意二维码图像；

②若识别到大二维码图像，则控制无人机缓慢下降高度，直至识别到3个小二维码图像

其中之一；

③若识别到任意小二维码图像，则控制无人机调整水平方向距离，直至同时识别3个小

二维码图像；

④若同时识别3个小二维码图像，则控制无人机调整竖直方向距离，直至3个小二维码

图像的间距与预先输入的间距一致，则继续控制无人机缓慢下降，直至落地结束识别。

[0015] 5）当无人机落地时，触发落地检测：检测遥控器油门通道是否在低位，检测水平角

度不允许大于12°，检测垂直方向加速度出现负过冲；若判断成功落地，则图像识别软件自

动将无人机上锁，并退出软件控制，完成降落，否则持续监测落地检测信号直至完成。

[0016] 以上所述仅为本发明的实施例，并非因此限制本发明的专利范围，凡是利用本发

明说明书及附图内容所作的等效结构或等效流程变换，或直接或间接运用在其他相关的技

术领域，均同理包括在本发明的专利保护范围内。
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图1
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图2
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