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法

(57)摘要

本发明公开了一种基于太阳能的无人机定

位装置及控制方法，装置包括圆柱形笼状体和气

囊，气囊连接在圆柱形笼状体上，还包括设置在

圆柱形笼状体中的太阳能电池板、定位模块、锂

电池、数传模块和控制模块，控制模块内置陀螺

仪，能够判断飞机姿态，当判断飞机失事时打开

气囊，当判断飞机失事后本装置着陆并已处于相

对静止状态时，根据太阳能电池板和锂电池的状

态选择供电方式，并将定位模块的定位信号通过

数传模块进行发送。本装置坚固、保护性能好而

且具有超长续航的野外定位能力，可长时间定时

发送定位信息，大大降低了寻找飞机的难度，最

大程度减少无人机失事后的损失。
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1.一种基于太阳能的无人机定位装置，其特征在于：包括圆柱形笼状体（1）和气囊（9），

气囊（9）连接在圆柱形笼状体（1）上，还包括设置在圆柱形笼状体（1）中的太阳能电池板

（2）、定位模块（3）、锂电池（4）、数传模块（5）和控制模块（6），控制模块（6）内置陀螺仪，能够

判断飞机姿态，当判断飞机失事时打开气囊（9），当判断飞机失事后本装置着陆并已处于相

对静止状态时，根据太阳能电池板（2）和锂电池（4）的状态选择供电方式，并将定位模块（3）

的定位信号通过数传模块（5）进行发送；

所述圆柱形笼状体（1）包括2个圆盘（101），圆盘（101）中心设置转轴（7），气囊（9）固定

连接在转轴（7）上并能够通过转轴（7）相对于圆盘（101）旋转，2个圆盘（101）通过第一连接

杆（102）、第二连接杆（103）、第三连接杆（104）和第四连接杆（105）固定连接，第一连接杆

（102）设置在圆盘（101）圆周的顶端，第四连接杆（105）设置在圆盘（101）圆周的底端，第二

连接杆（103）、第三连接杆（104）设置在圆周的下半圆上；

太阳能电池板（2）固定设置在第二连接杆（103）和第三连接杆（104）之间，锂电池（4）、

数传模块（5）和控制模块（6）设置在太阳能电池板（2）下方，定位模块（3）设置在太阳能电池

板（2）上方；

装置还包括连接数传模块（5）的天线（10），天线（10）设置在第一连接杆（102）上。

2.根据权利要求1所述的基于太阳能的无人机定位装置，其特征在于：还包括用于连接

无人机电源接口的正电极（11）和负电极（12），正电极（11）和负电极（12）设置在第四连接杆

（105）上。

3.根据权利要求1所述的基于太阳能的无人机定位装置，其特征在于：包括用于连接无

人机飞控系统接口的飞控电极（13），飞控电极（13）设置在第四连接杆（105）上。

4.根据权利要求1所述的基于太阳能的无人机定位装置，其特征在于：气囊（9）中包括

了设置在其中的高压气瓶（8），高压气瓶（8）上设置电磁阀（81），控制模块（6）通过控制电磁

阀（81）打开高压气瓶（8），高压气瓶（8）释放高压气体将气囊（9）充满。

5.一种基于太阳能的无人机定位装置控制方法，基于权利要求1至4任一项所述的装

置，其特征在于，包括以下步骤：

（1）当无人机失事时，控制模块判断飞机姿态异常，打开气囊；

（2）当无人机落地后，控制模块判断本装置着陆并已处于相对静止状态，进入步骤（3）；

（3）控制模块实时监测锂电池和太阳能电池板的电压，当太阳能电池板足以给数传模

块供电时，通过数传模块间歇性发出定位信号，当太阳能电池板不足以给数传模块供电时，

控制太阳能电池板给锂电池充电，如果锂电池足以给数传模块供电时，通过数传模块间歇

性发出定位信号，在数传模块不工作时控制太阳能电池板给锂电池充电。
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基于太阳能的无人机定位装置及其控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种无人机定位装置及其控制方法，特别是涉及一种基于太阳能的无

人机定位装置及其控制方法。

背景技术

[0002] 无人机，英文缩写UAV。最初无人机可以追溯到1914年第一次世界大战，而当时也

只是局限于军事方面。经过一百多年的发展，目前无人机在不同领域得到了广泛应用。无人

机在执行任务时大都需要搭载任务载荷，通过任务载荷来完成预定目标。由于无人机搭载

任务载荷质量、大小、形状的不同会造成无人重心及气动外型的改变，再加上电池的续航时

间、不稳定气流、以及某些机型本身就难以起降等问题，都可能会造成无人机在执行任务时

发生事故。如今行业无人机和任务载荷昂贵造价再加上执行任务所产生的衍生价值，一旦

发生飞行事故将会产生巨大的损失。如果能在发生事故后能找到飞机残骸并取回采集的数

据，将会具有极高的价值。目前民用无人机中数传模块供电基本都依靠自身飞行电池，即使

飞机失事后没有解体，在机内电池耗尽前还没找到飞机，那就基本不可能再找到失事飞机。

目前市场上无人机失事后基本没有长时间定位装置，设计一种能够长期的间隙性发送定位

装置至关重要。

发明内容

[0003] 发明目的：本发明要解决的技术问题是提供一种基于太阳能的无人机定位装置及

其控制方法，解决了目前无人机失事后难以定位和找寻的不足，设计了能够基于太阳能的

长期间歇性发送定位信息的装置，其结构简单牢固，保护性措施好，不易摔坏，耐久性好，续

航能力强，有利于无人机失事后较长时间内帮助人们找到飞机。

[0004] 技术方案：本发明所述的基于太阳能的无人机定位装置，包括圆柱形笼状体和气

囊，气囊连接在圆柱形笼状体上，还包括设置在圆柱形笼状体中的太阳能电池板、定位模

块、锂电池、数传模块和控制模块，控制模块内置陀螺仪，能够判断飞机姿态，当判断飞机失

事时打开气囊，当判断飞机失事后本装置着陆并已处于相对静止状态时，根据太阳能电池

板和锂电池的状态选择供电方式，并将定位模块的定位信号通过数传模块进行发送。

[0005] 进一步的，圆柱形笼状体包括2个圆盘，圆盘中心设置转轴，气囊固定连接在转轴

上并能够通过转轴相对于圆盘旋转，2个圆盘通过第一连接杆、第二连接杆、第三连接杆和

第四连接杆固定连接，第一连接杆设置在圆盘圆周的顶端，第四连接杆设置在圆盘圆周的

底端，第二连接杆、第三连接杆设置在圆周的下半圆上。

[0006] 进一步的，太阳能电池板固定设置在第二连接杆和第三连接杆之间，锂电池、数传

模块和控制模块设置在太阳能电池板下方，定位模块设置在太阳能电池板上方。

[0007] 进一步的，还包括连接数传模块的天线，天线设置在第一连接杆上。

[0008] 进一步的，还包括用于连接无人机电源接口的正电极和负电极，正电极和负电极

设置在第四连接杆上。
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[0009] 进一步的，包括用于连接无人机飞控系统接口的飞控电极，飞控电极设置在第四

连接杆上。

[0010] 进一步的，气囊中包括了设置在其中的高压气瓶，高压气瓶上设置电磁阀，控制模

块通过控制电磁阀打开高压气瓶，高压气瓶释放高压气体将气囊充满。

[0011] 本发明所述的基于太阳能的无人机定位装置控制方法，基于上述装置，包括以下

步骤：

[0012] (1)当无人机失事时，控制模块判断飞机姿态异常，打开气囊；

[0013] (2)当无人机落地后，控制模块判断本装置着陆并已处于相对静止状态，进入步骤

(3)；

[0014] (3)控制模块实时监测锂电池和太阳能电池板的电压，当太阳能电池板足以给数

传模块供电时，通过数传模块间歇性发出定位信号，当太阳能电池板不足以给数传模块供

电时，控制太阳能电池板给锂电池充电，如果锂电池足以给数传模块供电时，通过数传模块

间歇性发出定位信号，在数传模块不工作时控制太阳能电池板给锂电池充电。

[0015] 有益效果：本装置具有以下优点：

[0016] (1)本装置内置陀螺仪能够判断飞机运动状态，若判断出飞机已失事，则迅速给高

压气瓶电磁阀供电，1—2秒内快速将气囊充满，充满气的气囊可增大阻力并减少落地时的

冲击力，保护内部元件安全；

[0017] (2)圆柱形笼状体能够围绕转轴自由旋转，将太阳能电池板安装于圆柱形笼状体

内偏下位置，目的是造成笼状体重心偏移，并且控制模块、数传模块、锂电池等较重的设备

安装在太阳能电池板的背面，因其重心偏移使太阳能电池板感光面始终朝上以吸收阳光，

提高了太阳能电池板发电效率；

[0018] (3)通过太阳能电池板将太阳能转化成电能储存在锂电池中，控制模块可确保锂

电池不会过充电和过放电，控制模块智能检测太阳能电池板与锂电池电压，如满足设定值

则给数传模块供电并向外发射定位信号，当锂电池电压下降到设定值或定位信息已全部发

送后，控制模块则自动停止给数传模块供电以节约能源并等待下一次发射；

[0019] 所以，本装置坚固、保护性能好而且具有超长续航的野外定位能力，本装置可长时

间定时发送定位信息，大大降低了寻找飞机的难度，最大程度减少无人机失事后的损失。

附图说明

[0020] 图1是本实施方式中定位装置的立体图；

[0021] 图2是本实施方式中定位装置的正视图；

[0022] 图3是本实施方式中定位装置的俯视图；

[0023] 图4是本实施方式中定位装置的仰视图；

[0024] 图5是本实施方式中定位装置气囊打开后的示意图；

[0025] 图6是本实施方式中定位装置的模块连接图。

具体实施方式

[0026] 本实施方式中的基于太阳能的无人机定位装置包括刚性结构的圆柱形笼状体1和

气囊9，气囊9连接在圆柱形笼状体1上，气囊9在没有充气前始终呈压缩状。本装置内部模块
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如图6所示，圆柱形笼状体1中设置太阳能电池板2、定位模块3、锂电池4、数传模块5和控制

模块6，控制模块6与气囊9、数传模块5、太阳能电池板2和锂电池4连接，数传模块5能够读取

定位模块3的数据，太阳能电池板2产生的电能经控制模块储存在锂电池4中。控制模块6内

置陀螺仪，能够判断飞机姿态。陀螺仪的原理是在载体高速转动的时候，陀螺仪始终要通过

自我调节，使得转子保持原有的平衡，这样就可以判断出飞行器的姿态，这里用的是电子陀

螺仪。当陀螺仪判断出无人机处于失事状态后控制模块6打开气囊9，由于气囊9迅速充气后

体积增大进而导致阻风面积也增大，从而减小了下降速度，气囊在撞击地面时会因触地冲

力压缩气囊继而做出弹跳保护动作，减少设备所受的冲击力，保护设备完好，气囊打开后的

状态如图5所示。当判断飞机失事后本装置着陆并已处于相对静止状态时，根据太阳能电池

板2和锂电池4的状态选择供电方式，并将定位模块3的定位信号通过数传模块5进行发送。

这种供电方式可以为，控制模块6能够实时监测测量锂电池4和太阳能电池板2的电压，锂电

池4充电时电压不能超过4.2V，放电电压不能过低，一般也不能低于3.0V，否则会造成永久

性损坏。当太阳光充足，太阳能电池板2发电充足，控制模块6就直接使用此电能给数传模块

5供电以间隙性传输数据，多余电能给锂电池4充电，数传模块5不工作时，太阳能电池板产

生的电源直接供给锂电池充电，直到锂电池电压超过4.2V为止。当阳光不足时，太阳能电池

板2的发电量不足以给数传模块5供电，使用锂电池4存储电量进行间隙发送数据，但当锂电

池电压下降到3V时，控制模块6切断对数传模块5的供电，直到电压再次符合要求。

[0027] 作为一种优选，见图1至图4所示，圆柱形笼状体1的结构为包括2个圆盘101和连接

圆盘的4根连接杆，均为质量较轻且坚固的碳纤维材料。圆盘101中心设置转轴7，气囊9固定

连接在转轴7上，圆柱形笼状体1可绕转轴7作360o自由旋转。2个圆盘101通过第一连接杆

102、第二连接杆103、第三连接杆104和第四连接杆105固定连接。第一连接杆102设置在圆

盘101圆周的顶端，第四连接杆105设置在圆盘101圆周的底端，即第一连接杆102和第四连

接杆105的连接点在圆盘圆周直径的两端。第二连接杆103、第三连接杆104设置在圆周的下

半圆上，即第二连接杆103和第三连接杆104的连接点均更加靠近第四连接杆105的连接点。

太阳能电池板2固定设置在第二连接杆103和第三连接杆104之间，锂电池4、数传模块5和控

制模块6设置在太阳能电池板2的背面，锂电池4可以选用锂聚合物电池，这种电池具有重量

轻、容量大和内阻小等优点，定位模块3设置在太阳能电池板2上方(感光面)，定位模块3采

用北斗导航芯片，兼容GPS、格洛纳斯导航系统信号。太阳能电池板2、控制模块6、数传模块5

等安装在圆柱形笼状体1圆周偏下的位置，目的是造成笼状体重心偏移让其能围绕转轴作

自由旋转，从而使太阳能电池板2感光面始终朝上，同时定位模块3也始终朝上，便于其接收

卫星定位信号。第一连接杆102上可以设置用于数传模块5发射信号的天线10，落地稳定后，

天线10可以始终保持在圆柱形笼状体1的正上方，可以减少天线的遮挡，有利于信号的传

输。为了在无人机正常飞行过程中利用无人机电源供电，还可以设置连接无人机电源接口

的正电极11和负电极12，另外还可以设置用于连接无人机飞控系统接口的飞控电极13，这

样无人机在正常飞行过程中也可以通过数传模块5发送飞控数据。正电极11、负电极12和飞

控电极13设置在第四连接杆105上，方便与无人机连接。

[0028] 作为一种优选，气囊9中包括了设置在其中的高压气瓶8，高压气瓶8上设置电磁阀

81，控制模块6通过控制电磁阀81打开高压气瓶8，高压气瓶8释放高压气体将气囊9充满。高

压气瓶8由航空铝制成，具有体积小、重量轻、耐压性能好、安全系数高等特点，一个高压气
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瓶可以瞬间放出大于自己容积十几倍的气体。当陀螺仪判断出无人机处于失事状态后控制

模块6给高压气瓶8的电磁阀81供电，释放高压气体将气囊9充满。

[0029] 本装置可以装载在无人机的机舱里使用，也可以在无人机上设置卡槽，将圆柱形

笼状体的下侧三根连接杆分别卡接无人机上，第四连接杆105上安装有三个电极分别与无

人机电源接口和飞控接口相连接，正常工作时利用飞机电源将飞控数据通过数传模块5进

行发射。

[0030] 本装置的工作原理为，无人机正常工作时，数传模块由飞机电源进行供电，当无人

机失事时，陀螺仪判断出飞机姿态异常后控制模块给电磁阀通电，在1—2秒内快速释放高

压气瓶里的压缩气体将气囊充满，本装置在接触地面时做出缓冲弹跳以保护装置。本装置

落地后，圆柱形笼状体因重心偏移，在地球引力的作用下，太阳能电池板的感光面会正面朝

上，尽可能将更多的光能转化成电能储存在锂电池中，控制模块智能管理数传模块的供电，

定时发出定位信号。

[0031] 本实施方式还包括一种基于太阳能的无人机定位装置控制方法，基于上述的装

置，包括以下步骤：

[0032] (1)当无人机失事时，控制模块判断飞机姿态异常，打开气囊；

[0033] (2)当无人机落地后，控制模块判断本装置着陆并已处于相对静止状态，进入步骤

(3)；

[0034] (3)控制模块实时监测锂电池和太阳能电池板的电压，当太阳能电池板足以给数

传模块供电时，使用电池板的电能通过数传模块间歇性发出定位信号，当太阳能电池板不

足以给数传模块供电时，控制太阳能电池板给锂电池充电，如果锂电池足以给数传模块供

电时，使用锂电池的电能通过数传模块间歇性发出定位信号，在数传模块不工作时控制太

阳能电池板给锂电池充电。
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