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(57)摘要

本发明公开了一种复杂地形的自动寻址方

法，涉及消防、救援技术领域，包括建立树的节点

模型、识别节点、判断移动方向以及重新规划路

线等步骤，本发明由于采用了测距避障的技术方

案，可在室内无GPS信号的情况下，实现无人机或

机器人自己搜索规划复杂地形(矿洞，施工建筑

等)的路径，自动寻路和监察，代替人工到一些复

杂地形环境下作业(危险、狭小、复杂、未知区

域)，可避免人员的伤亡，提高了作业效率和智能

化水平。
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1.一种复杂地形的自动寻址方法，其特征在于，包括如下步骤：

（1）建立树的节点模型；利用无人机或机器人在目标区域内移动，并携带定位模块，对

无人机或机器人经过的每一个拐点、岔路口和死胡同出口点作为节点创建并进行连接，得

到树状图；

（2）识别节点；室外可用定位模块来记录坐标系，定位模块无信号或信号弱时可根据检

测得到的距离建立坐标系来唯一的识别每个节点并把每一个节点的前后左右距离和各个

方向的路有没有走过标记起来；

（3）判断移动方向；

当前方没有障碍并且没有走过的时候向前；当前方不满足时判断往左边；

当左边没有障碍并且没有走过的时候向左；当左边不满足时判断往右边；

当右边没有障碍并且没有走过的时候向右；当右边不满足时判断往后方；

当后方没有障碍并且没有走过的时候后方；如果都不满足就执行路径规划；

（4）按照上述步骤（3）中的规则走，发现当某个节点无法通过，这时需要遍历树中有哪

些节点的方向还有路可以走，在遍历的时候就可以找到有岔路并没有走过的目标节点，并

得到很多通往该目标节点的路径，通过每个节点保存的坐标计算出每条路劲的长短得到一

条最短的路径；

所述无人机或机器人上设置有测距模块和避障模块，所述测距模块具体为超声波测距

模块或激光测距模块，避障模块与测距模块连接，并通过分析测距模块传来的距离信息选

择是否改变移动方向，所述定位模块为GPS定位模块、北斗定位模块中的任意一种，所述无

人机或机器人上还搭载有视觉模块，所述视觉模块具体为红外摄像头，所述视觉模块连接

有无线传输模块，并通过无线传输模块将图像信息发送至远端控制台，所述无人机或机器

人上还搭载有报警模块，所述报警模块包括蜂鸣器和报警灯，当出现紧急情况时，远端控制

台操控报警模块启动，发出报警信息，起到辅助救援的作用。
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一种复杂地形的自动寻址方法

技术领域

[0001] 本发明涉及消防、救援技术领域，具体涉及一种复杂地形的自动寻址方法。

背景技术

[0002] 无人机和机器人等因可以代替人工到一些复杂地形环境下作业，如矿洞的自动勘

探搜索和搜救、公路铁路电力的自动巡线、地下水管道和建筑通风口自动巡检等越来越多

的应用在多个领域。然而，现有的利用无人机或机器人进行巡检作业等一般依靠指挥中心

遥控控制作业路径，但在室内或矿洞、地下管道等一些特殊环境下GPS信号弱或没有，需要

依靠无人机或机器人自动实时避开障碍物规划路径，目前的自动寻迹避障没有把树的思想

结合到复杂的环境中，在无人机或机器人领域并没有得到广泛应用和研究。

[0003] 中国专利公开号为CN106444803A公开了一种用于管道机器人定位的无人机导航

系统及方法，属于无人机自动导航领域。它由无人机系统、管道机器人装置、地面控制平台

组成。针对管道的不同铺设情况，工作中，地面控制平台确定无人机工作模式，同时发送跟

踪指令，无人机接到指令后根据设定的导航模式进行导航飞行。导航飞行中的速度开始有

工作人员根据需要设定，当监测到管道机器人时，无人机导航系统根据机器人的状态，自动

调整无人机的导航飞行速度，同时把管道机器人坐标信息发送到地面控制平台。该种导航

系统实现用于管道机器人定位的无人机的导航飞行，为管道机器人进行实时快速定位和跟

踪提供了保证，适应性强，自动化水平较高。

[0004] 中国专利公开号为CN205404813U公开了一种基于无人机寻址警示辅助追踪装置，

包括遥控器和无人机飞行器，所述无人机飞行器上安装有目标追踪跟踪器、高清摄像头和

强光灯头；所述目标追踪跟踪器、高清摄像头和强光灯头均电连接到控制器；所述高清摄像

头与无线发送模块通信连接；所述目标追踪跟踪器包括三维布置的红外线探头和热敏感应

探头。该种基于无人机寻址警示辅助追踪装置，在无人机用于侦察或搜救失踪人员时，通过

三维布置的红外线探头和热敏感应，能够实现红外和热敏快速搜索和定位目标，其既能够

满足秘密侦查任务，同时，也能够减小电能损耗。

[0005] 上述两种方案均提供了无人机或机器人的目标定位和搜寻方法，但是并不具有自

主学习能力，人工干预的程度较大，智能化程度较低。

发明内容

[0006] 本发明的目的在于提供一种复杂地形的自动寻址方法，以解决现有技术中导致的

上述多项缺陷。

[0007] 一种复杂地形的自动寻址方法，包括如下步骤：

[0008] (1)建立树的节点模型；利用无人机或机器人在目标区域内移动，并携带定位模

块，对无人机或机器人经过的每一个拐点、岔路口和死胡同出口点作为节点创建并进行连

接，得到树状图；

[0009] (2)识别节点；室外可用定位模块来记录坐标系，定位模块无信号或信号弱时可根
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据检测得到的距离建立坐标系来唯一的识别每个节点并把每一个节点的前后左右距离和

各个方向的路有没有走过标记起来；

[0010] (3)判断移动方向；

[0011] 当前方没有障碍并且没有走过的时候向前；当前方不满足时判断往左边；

[0012] 当左边没有障碍并且没有走过的时候向左；当左边不满足时判断往右边；

[0013] 当右边没有障碍并且没有走过的时候向右；当右边不满足时判断往后方；

[0014] 当后方没有障碍并且没有走过的时候后方；如果都不满足就执行路径规划；

[0015] (4)按照上述步骤(3)中的规则走，发现当某个节点无法通过，这时需要遍历树中

有哪些节点的方向还有路可以走，在遍历的时候就可以找到有岔路并没有走过的目标节

点，并得到很多通往该目标节点的路径，通过每个节点保存的坐标计算出每条路劲的长短

得到一条最短的路径。

[0016] 优选的，所述无人机或机器人上设置有测距模块和避障模块，所述测距模块具体

为超声波测距模块或激光测距模块，避障模块与测距模块连接，并通过分析测距模块传来

的距离信息选择是否改变移动方向。

[0017] 优选的，所述定位模块为GPS定位模块、北斗定位模块中的任意一种。

[0018] 优选的，所述无人机或机器人上还搭载有视觉模块，所述视觉模块具体为红外摄

像头。

[0019] 优选的，所述视觉模块连接有无线传输模块，并通过无线传输模块将图像信息发

送至远端控制台。

[0020] 优选的，所述无人机或机器人上还搭载有报警模块，所述报警模块包括蜂鸣器和

报警灯，当出现紧急情况时，远端控制台操控报警模块启动，发出报警信息，起到辅助救援

的作用。

[0021] 本发明的优点在于：本发明由于采用了测距避障的技术方案，可在室内无GPS信号

的情况下，实现无人机或机器人自己搜索规划复杂地形(矿洞，施工建筑等)的路径，自动寻

路和监察，代替人工到一些复杂地形环境下作业(危险、狭小、复杂、未知区域)，可避免人员

的伤亡，提高了作业效率和智能化水平。

附图说明

[0022] 图1为本发明中复杂地形的自动寻址方法的流程图。

[0023] 图2为本发明中步骤(3)的流程图。

具体实施方式

[0024] 为使本发明实现的技术手段、创作特征、达成目的与功效易于明白了解，下面结合

具体实施方式，进一步阐述本发明。

[0025] 实施例1

[0026] 如图1和图2所示，一种复杂地形的自动寻址方法，包括如下步骤：

[0027] (1)建立树的节点模型；利用无人机或机器人在目标区域内移动，并携带定位模

块，对无人机或机器人经过的每一个拐点、岔路口和死胡同出口点作为节点创建并进行连

接，得到树状图；
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[0028] (2)识别节点；室外可用定位模块来记录坐标系，定位模块无信号或信号弱时可根

据检测得到的距离建立坐标系来唯一的识别每个节点并把每一个节点的前后左右距离和

各个方向的路有没有走过标记起来；

[0029] (3)判断移动方向；

[0030] 当前方没有障碍并且没有走过的时候向前；当前方不满足时判断往左边；

[0031] 当左边没有障碍并且没有走过的时候向左；当左边不满足时判断往右边；

[0032] 当右边没有障碍并且没有走过的时候向右；当右边不满足时判断往后方；

[0033] 当后方没有障碍并且没有走过的时候后方；如果都不满足就执行路径规划；

[0034] (4)按照上述步骤(3)中的规则走，发现当某个节点无法通过，这时需要遍历树中

有哪些节点的方向还有路可以走，在遍历的时候就可以找到有岔路并没有走过的目标节

点，并得到很多通往该目标节点的路径，通过每个节点保存的坐标计算出每条路劲的长短

得到一条最短的路径。

[0035] 值得注意的是，所述无人机或机器人上设置有测距模块和避障模块，所述测距模

块具体为超声波测距模块或激光测距模块，避障模块与测距模块连接，并通过分析测距模

块传来的距离信息选择是否改变移动方向。

[0036] 在本实施例中，所述定位模块为GPS定位模块、北斗定位模块中的任意一种。

[0037] 实施例2

[0038] 如图1和图2所示，一种复杂地形的自动寻址方法，包括如下步骤：

[0039] (1)建立树的节点模型；利用无人机或机器人在目标区域内移动，并携带定位模

块，对无人机或机器人经过的每一个拐点、岔路口和死胡同出口点作为节点创建并进行连

接，得到树状图；

[0040] (2)识别节点；室外可用定位模块来记录坐标系，定位模块无信号或信号弱时可根

据检测得到的距离建立坐标系来唯一的识别每个节点并把每一个节点的前后左右距离和

各个方向的路有没有走过标记起来；

[0041] (3)判断移动方向；

[0042] 当前方没有障碍并且没有走过的时候向前；当前方不满足时判断往左边；

[0043] 当左边没有障碍并且没有走过的时候向左；当左边不满足时判断往右边；

[0044] 当右边没有障碍并且没有走过的时候向右；当右边不满足时判断往后方；

[0045] 当后方没有障碍并且没有走过的时候后方；如果都不满足就执行路径规划；

[0046] (4)按照上述步骤(3)中的规则走，发现当某个节点无法通过，这时需要遍历树中

有哪些节点的方向还有路可以走，在遍历的时候就可以找到有岔路并没有走过的目标节

点，并得到很多通往该目标节点的路径，通过每个节点保存的坐标计算出每条路劲的长短

得到一条最短的路径。

[0047] 在本实施例中，所述无人机或机器人上设置有测距模块和避障模块，所述测距模

块具体为超声波测距模块或激光测距模块，避障模块与测距模块连接，并通过分析测距模

块传来的距离信息选择是否改变移动方向，所述定位模块为GPS定位模块、北斗定位模块中

的任意一种。

[0048] 在本实施例中，所述无人机或机器人上还搭载有视觉模块，所述视觉模块具体为

红外摄像头，所述视觉模块连接有无线传输模块，并通过无线传输模块将图像信息发送至
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远端控制台，所述无人机或机器人上还搭载有报警模块，所述报警模块包括蜂鸣器和报警

灯，当出现紧急情况时，远端控制台操控报警模块启动，发出报警信息，起到辅助救援的作

用。

[0049] 基于上述，本发明由于采用了测距避障的技术方案，可在室内无GPS信号的情况

下，实现无人机或机器人自己搜索规划复杂地形(矿洞，施工建筑等)的路径，自动寻路和监

察，代替人工到一些复杂地形环境下作业(危险、狭小、复杂、未知区域)，可避免人员的伤

亡，提高了作业效率和智能化水平。

[0050] 由技术常识可知，本发明可以通过其它的不脱离其精神实质或必要特征的实施方

案来实现。因此，上述公开的实施方案，就各方面而言，都只是举例说明，并不是仅有的。所

有在本发明范围内或在等同于本发明的范围内的改变均被本发明包含。
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图1
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图2
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