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(54)实用新型名称

采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡

检机器人

(57)摘要

本实用新型涉及巡检机器人技术领域，是一

种采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检

机器人，其包括巡检车、巡检感知模块、导航定位

装置、控制单元、太阳能板、支撑杆和蓄电池，巡

检车上设有箱体，箱体内设有能够驱动巡检车移

动的电机，箱体内设有控制单元，箱体上侧前部

设有蓄电池，蓄电池上端固定安装有红外摄像

头。本实用新型结构合理而紧凑，使用方便，其通

过设置太阳能板为其他部件供电，在监控后台系

统内设置地图，巡检车则根据规划路径进行䋀，

通过设置巡检感知模块监测巡视过程中的参数，

并传输至监控后台系统，监控后台系统将参数与

预设值对比判断是否安全并决定是否发出警报，

无需人员频繁巡检又能监测现场情况，具有安

全、省力、简便和高效的特点。
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1.一种采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特征在于包括巡检车、

巡检感知模块、导航定位装置、控制单元、太阳能板、支撑杆和蓄电池，巡检车上设有箱体，

箱体内设有能够驱动巡检车移动的电机，箱体内设有控制单元，箱体上侧前部设有蓄电池，

蓄电池上端固定安装有红外摄像头，太阳能板通过支撑杆固定在箱体上侧后部，太阳能板

与蓄电池连接，箱体上设有巡检感知模块，巡检感知模块与控制单元连接，控制单元与电机

连接。

2.根据权利要求1所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特征

在于巡检感知模块包括二氧化碳浓度检测仪，二氧化碳浓度检测仪与控制单元连接。

3.根据权利要求1或2所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特

征在于巡检感知模块还包括温度传感器、湿度传感器和声音录入装置，温度传感器、湿度传

感器和声音录入装置分别与控制单元连接。

4.根据权利要求1或2所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特

征在于还包括风力发电机，风力发电机通过支撑杆固定安装在箱体上侧后部，风力发电机

与蓄电池连接。

5.根据权利要求3所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特征

在于还包括风力发电机，风力发电机通过支撑杆固定安装在箱体上侧后部，风力发电机与

蓄电池连接。

6.根据权利要求1或2或5所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，

其特征在于还包括延长轴和防倾倒滚轮，巡检车包括车架和前后两组车轮，一组车轮左端

中部固定安装有延长轴，延长轴外端固定安装有防倾倒滚轮。

7.根据权利要求3所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特征

在于还包括延长轴和防倾倒滚轮，巡检车包括车架和前后两组车轮，一组车轮左端中部固

定安装有延长轴，延长轴外端固定安装有防倾倒滚轮。

8.根据权利要求4所述的采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，其特征

在于还包括延长轴和防倾倒滚轮，巡检车包括车架和前后两组车轮，一组车轮左端中部固

定安装有延长轴，延长轴外端固定安装有防倾倒滚轮。
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采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及巡检机器人技术领域，是一种采用清洁能源适用于无人值守变电

站的巡检机器人。

背景技术

[0002] 随着电网的快速发展，无人值守变电站越建越多，变电站的设备安全变的尤为重

要。通常情况下变电站的巡检是通过人工方式进行的，这种方式既消耗大量人力和物力，也

增加了人员的工作量，无人值守变电站通常情况是无人看守的，不过正因为无人看守导致

状况频发，当设备出现故障和变电站发生突发情况的时候，不能够及时发现和采取措施，造

成的财产损失也是巨大的。

发明内容

[0003] 本实用新型提供了一种采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人，克服

了上述现有技术之不足，其能有效解决现有无人值守变电站存在安全隐患的问题。

[0004] 本实用新型的技术方案是通过以下措施来实现的：一种采用清洁能源适用于无人

值守变电站的巡检机器人，包括巡检车、巡检感知模块、导航定位装置、控制单元、太阳能

板、支撑杆和蓄电池，巡检车上设有箱体，箱体内设有能够驱动巡检车移动的电机，箱体内

设有控制单元，箱体上侧前部设有蓄电池，蓄电池上端固定安装有红外摄像头，太阳能板通

过支撑杆固定在箱体上侧后部，太阳能板与蓄电池连接，箱体上设有巡检感知模块，巡检感

知模块与控制单元连接，控制单元与电机连接。

[0005] 下面是对上述实用新型技术方案的进一步优化或/和改进：

[0006] 上述巡检感知模块包括二氧化碳浓度检测仪，二氧化碳浓度检测仪与控制单元连

接。

[0007] 上述巡检感知模块还可包括温度传感器、湿度传感器和声音录入装置，温度传感

器、湿度传感器和声音录入装置分别与控制单元连接。

[0008] 上述还可包括风力发电机，风力发电机通过支撑杆固定安装在箱体上侧后部，风

力发电机与蓄电池连接。

[0009] 上述还可包括延长轴和防倾倒滚轮，巡检车包括车架和前后两组车轮，一组车轮

左端中部固定安装有延长轴，延长轴外端固定安装有防倾倒滚轮。

[0010] 本实用新型结构合理而紧凑，使用方便，其通过设置太阳能板为其他部件供电，在

监控后台系统内设置地图，巡检车则根据规划路径进行䋀，通过设置巡检感知模块监测巡

视过程中的参数，并传输至监控后台系统，监控后台系统将参数与预设值对比判断是否安

全并决定是否发出警报，无需人员频繁巡检又能监测现场情况，作业人员也能根据警报快

速响应，且能快速找到异常位置，及时处理，减少损失和安全隐患，具有安全、省力、简便和

高效的特点。

说　明　书 1/3 页

3

CN 217890970 U

3



附图说明

[0011] 附图1为本实用新型主视结构示意图。

[0012] 附图2为附图1的右视结构示意图。

[0013] 附图中的编码分别为：1为导航定位装置，2为巡检车，3为延长轴，4为防倾倒滚轮，

5为箱体，6为蓄电池，7为红外摄像头，8为太阳能板，9为二氧化碳浓度检测仪，10为风力发

电机，11为支撑杆。

具体实施方式

[0014] 本实用新型不受下述实施例的限制，可根据本实用新型的技术方案与实际情况来

确定具体的实施方式。

[0015] 在本实用新型中，为了便于描述，各部件的相对位置关系的描述均是根据说明书

附图1的布图方式来进行描述的，如：前、后、上、下、左、右等的位置关系是依据说明书附图

的布图方向来确定的。

[0016] 下面结合实施例及附图对本实用新型作进一步描述：

[0017] 实施例一：如附图1、2所示，该采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人

包括巡检车2、巡检感知模块、导航定位装置1、控制单元、太阳能板8、支撑杆11和蓄电池6，

巡检车2上设有箱体5，箱体5内设有能够驱动巡检车2移动的电机，箱体5内设有控制单元，

箱体5上侧前部设有蓄电池6，蓄电池6上端固定安装有红外摄像头7，太阳能板8通过支撑杆

11固定在箱体5上侧后部，太阳能板8与蓄电池6连接，箱体5上设有巡检感知模块，巡检感知

模块与控制单元连接，控制单元与电机连接。

[0018] 变电站现有监控后台系统，导航定位装置1和控制单元分别与监控后台系统连接。

根据需求，控制单元采用现有公知技术，可采用stm32系列单片机。在使用时，首先根据现场

情况，在监控后台系统内进行路径规划，设置好巡检车2的行走路线，巡检车2按照规划路径

开始巡视时，则通过导航定位系统上传其实时位置，巡检感知模块则检测温度、湿度、声音、

有害气体等参数，通过控制单元传输至监控后台系统，监控后台系统将接收到的实际参数

与预设参数进行对比，出现异常数据后则发出报警，记录异常参数出现的物理位置，红外摄

像头7则能够获取现场影像，作业人员综合判断并做出响应，本实用新型能够代替人员进行

巡检作业，针对异常情况发出提醒，帮助作业人员快速定位，大大减少安全隐患和经济损

失，减少作业人员的劳动强度，具有简便和高效的特点。

[0019] 可根据实际需要，对上述采用清洁能源适用于无人值守变电站的巡检机器人作进

一步优化或/和改进：

[0020] 实施例二：如附图1、2所示，巡检感知模块包括二氧化碳浓度检测仪9，二氧化碳浓

度检测仪9与控制单元连接。在使用时，二氧化碳浓度检测仪9监测现场的二氧化碳浓度，并

传输至监控后台系统进行监测。

[0021] 实施例三：如附图1、2所示，巡检感知模块还包括温度传感器、湿度传感器和声音

录入装置，温度传感器、湿度传感器和声音录入装置分别与控制单元连接。根据需求，设置

温度传感器、湿度传感器和声音录入装置可收集更多现场信息。

[0022] 实施例四：如附图1、2所示，还包括风力发电机10，风力发电机10通过支撑杆11固

定安装在箱体5上侧后部，风力发电机10与蓄电池6连接。在使用时，在太阳能板8发电的基
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础上增加风力发电，弥补电力不足的问题。

[0023] 实施例五：如附图1、2所示，还包括延长轴3和防倾倒滚轮4，巡检车2包括车架和前

后两组车轮，一组车轮左端中部固定安装有延长轴3，延长轴3外端固定安装有防倾倒滚轮

4。在使用时，通过这样的设置能大大减少现场地形不平整导致巡检车2倾倒的情况，保持其

正常运行，减少作业人员维护。

[0024] 以上技术特征构成了本实用新型的实施例，其具有较强的适应性和实施效果，可

根据实际需要增减非必要的技术特征，来满足不同情况的需求。
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