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第 28 期

攀枝花市知识产权服务中心（四川省知识产权运营中心攀枝花分中心）2025年2月5日

本期收集整理发布 20件无人机领域拟转移转化专利技术信息，

列表如下，详细信息见后。

序号 项目名称

20250001 一种无人机避障飞行方法

20250002 一种用于无人机平台的时频导航装置

20250003 基于 ALNS 框架的配送车-无人机协同配送路径规划方法

20250004 一种基于倾转旋翼无人机位置和姿态的调控系统及方法

20250005 一种无人机火灾探测方法、装置、介质

20250006 一种用于无人机物流领域的智能存储柜

20250007 一种基于 RTK 的精量无人机直播器的使用方法

20250008 杂交籼稻长穗期专用多肽增效肥及其无人机精准施肥方法

20250009 适应无人机姿态变化的油箱内部油量测量装置

20250010 一种无人机室内定位方法、装置、计算机设备及存储介质
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序号 项目名称

20250011 智能反射面辅助的无人机使能的无线传感网数据收集方法

20250012 一种无人机航测地面像控点快速布点装置

20250013 一种无人机多目标智能配送方法

20250014 一种农产品仓储保鲜库内无人机巡检方法

20250015 一种面向集群无人机决策的多智能体强化学习加速方法

20250016 一种金丝猴跟踪无人机原点控制台

20250017 无人机绕行禁飞区航迹规划方法

20250018 无人机团队状态共享同步发送方法与系统

20250019 基于无人机的直播联动控制方法、系统、终端及介质

20250020 一种应用于无人机的柔性非接触燃油余量地面测量装置

如需进一步了解项目详情，请咨询：0812-3327741 联系人： 王臻煜。
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序号 专利名称 专利简介

转化意

愿

标的

分类

行业类

别

20250001

一种无人

机避障飞

行方法

本发明公开了一种无人机避障飞行方法，涉及飞行控制领域，包括：实时探测无人

机邻域环境，探测并计算得到无人机的速度矢量；检测多障碍物，并计算多障碍物

各自的逼近速度矢量；通过粒子群算法计算防碰撞加速矢量；驱动无人机按防碰撞

加速矢量调整位姿，以规避多障碍物。本发明能够同时检测不同方向上的障碍物，

并感知这些多障碍物的运动状态，继而根据自身的运动状态迭代求寻优出防碰撞的

加速度解，再做出事宜的规避动作。能够有效规避飞鸟等多方向障碍物的主动撞击，

应对现实复杂环境。

许可 发明 无人机

20250002

一种用于

无人机平

台的时频

本实用新型公开了一种用于无人机平台的时频导航装置,包括无人机机身；还包括

GPS/BD 天线和时频终端处理机，GPS/BD 天线与时频终端处理机通过电缆连接；

GPS/BD 天线置于无人机机身顶处且无遮挡，用于接收导航卫星发送来的导航信号并

面议

实用

新型

无人机
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导航装置 传输给时频终端处理机；时频终端处理机用以将GPS/BD天线送来的卫星信号进行解

析处理，解算得出定位信息和时间信息；通过采用本装置，接收到空间导航卫星的

信号，该装置可实时解算出位置信息、速度信息和时间信息，为飞机/无人机实时提

供精确定位信息和时间基准信息，保证机载设备都工作于统一基准时间。

20250003

基于ALNS

框架的配

送车-无人

机协同配

送路径规

划方法

本发明提供了一种基于 ALNS 框架的配送车 无人机协同配送路径规划方法，属于路

径优化技术领域。包括：以最小化总运输成本为目标函数，建立考虑客户可接受服

务时间的配送车 无人机协同配送混合整数规划模型；基于相关约束要求生成仅使用

配送车的配送方案，并采用大邻域搜索算法对配送方案进行优化，得到所有客户点

均被服务的配送方案；然后，以最小化总运输成本为目标，将部分配送车配送客户

点转换为无人机的服务对象；基于ALNS算法，采用破坏算子、修复算子对配送方案

进行寻优更新以得到最优解和最优方案。本发明可以在考虑客户可接受服务时间的

配送车 无人机协同配送问题中高效地进行路径规划，使得最终方案更加贴合实际。

面议 发明 无人机
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20250004

一种基于

倾转旋翼

无人机位

置和姿态

的调控系

统及方法

本发明公开了一种基于倾旋转翼无人机位置和姿态的调控系统及方法，包括以下步

骤：步骤 1：根据无人机的位置和姿态误差得到虚拟控制量；步骤 2：以耗能最小构

建代价函数，引入约束；根据代价函数、不等式约束和步骤 1 得到的虚拟控制量得

到拉格朗日方程；步骤 3：求解步骤 2 中的拉格朗日方程得到最优解；步骤 4：根据

基于倾转旋翼无人机动力学模型和步骤 3 得到的最优解计算得到倾转无人机实际位

置和姿态；分别求解实际位置和姿态与期望位置和姿态的误差，若误差在阈值范围

内则退出，若否则返回步骤 1；本发明成功规避奇异点，并且分配结果迅速且稳定。

面议 发明 无人机

20250005

一种无人

机火灾探

测方法、装

置、介质

本发明涉及消防领域，公开了一种无人机火灾探测方法、装置和介质，包括：本申

请提供了一种无人机火灾探测方法，包括：获取传感器所发送的温度信息、距离信

息和图像信息，传感器设置于无人机上，通过设置于无人机上的传感器可以避免复

杂环境的干扰。根据图像信息和温度信息确定着火点，并根据图像信息和距离信息

创建环境地图，以确定着火点的相对坐标信息，将相对坐标信息发送至终端设备，

以便于救援人员确定着火点的位置。由此可见，本申请提供的无人机火灾探测方法，

转让 发明 无人机
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通过设置于无人机上的传感器获取图像信息、温度信息和距离信息，以在狭小封闭

环境中确定着火点的位置，为救援工作提供数据支持。

20250006

一种用于

无人机物

流领域的

智能存储

柜

本实用新型公开一种用于无人机物流领域的智能存储柜，存储柜箱体内的储物货架

包括多个储物格；移动上盖通过滑动副安装在存储箱体顶部；自动存储装置设在存

储柜箱体内，包括 X 轴移动机构、Y 轴移动机构、搬运机构；X 轴移动机构设在储

物货架前面的底部，所述 Y 轴移动机构滑动设置在 X 轴移动机构上，实现在 X 轴移

动机构上横向移动，搬运机构滑动设置在 Y 轴移动机构上，实现在 Y 轴移动机构上

纵向移动。本实用新型所述的一种用于无人机物流领域的智能存储柜，可实现货物

的自动放置及拿取，出库入库方便，结构简洁，成本低，适用范围广，操作简单。

面议

实用

新型

无人机

20250007

一种基于

RTK 的精

量无人机

本发明提供一种基于 RTK 的精量无人机直播器及其使用方法，其能够在无人机执行

播撒作业时，先将下一块田地所需的播撒物用量存储在计量装置中，定量设置防止

多播情况；并且设置的气吸式播种装置可以降低漏播、多播、播撒物堵塞出料管的

转让 发明 无人机
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直播器的

使用方法

情况，提高播种的精密度。该量无人机直播器包括直播器本体、储存舱、分量装置

和气吸式播种装置，储存舱安装在直播器本体中心位置，储存舱的底部连接分量装

置，分量装置底部连接气吸式播种装置，直播器本体上设置有至少一个微型气体压

缩机，微型气体压缩机的进气端分别和分量装置、气吸式播种装置连接，微型气体

压缩机的出气端分别和分量装置、气吸式播种装置连接。

20250008

杂交籼稻

长穗期专

用多肽增

效肥及其

无人机精

准施肥方

法

本发明涉及一种杂交籼稻长穗期专用多肽增效肥及其无人机精准施肥方法，尿素

10 11份，氯化钾 10 11 份，天然草炭 3 5 份，多肽增效剂1/4 1/3 份。制备方法：将

多肽增效剂、天然草炭和尿素混合反应；加入氯化钾混合；挤压造粒并干燥过筛；

冷却到室温。无人机精准施肥的方法：使用无人机进行空中播撒，无人机空中高度

为离平均冠层顶部 2.4 2.6m，并以有效幅宽10 11m的宽度为撒播宽度，每667m2 杂

交籼稻施肥20 25kg，肥料施用时期为水稻晒田至水分自然落干至田间湿润但无水层

状态。本发明组分成本低且制作方法简单，施肥方法保证田间水稻大面积均匀吸收

养分，有利于提高肥料的利用，满足了高产杂交籼稻长穗期氮和钾的肥效要求。

面议 发明 无人机
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20250009

适应无人

机姿态变

化的油箱

内部油量

测量装置

本实用新型提供一种适应无人机姿态变化的油箱内部油量测量装置，包括无人机机

载油箱，所述无人机机载油箱连接有燃油管；油箱支撑平台，所述油箱支撑平台的

下端设置有云台舵机；高精度齿轮液体流量传感器，所述高精度齿轮液体流量传感

器设置于所述燃油管，射频物位传感器，所述射频物位传感器设置于所述无人机机

载油箱；超声波液体流量传感器；姿态传感器，所述姿态传感器设置于所述油箱支

撑平台，用于采集油箱支撑云台的实时姿态角度；定量泵，所述定量泵设置于所述

燃油管。本实用新型可以解决内燃机驱动的小型无人机在剩余油量与续航时间估计

精度不佳的问题，为提升续航时间的估算精度提供数据与方法基础。

许可

实用

新型

无人机

20250010

一种无人

机室内定

位方法、装

置、计算机

设备及存

本发明涉及无人机定位技术领域，公开了一种无人机室内定位方法、装置、计算机

设备及存储介质。通过本发明创造，提供了一种基于预存最小方差谱指纹和实时无

线信号的无人机室内定位方案，即在前期基于由无人机在多个已知室内位置上分别

发送的无线信号收集好室内环境的多位置指纹数据后，可以在同一室内环境中对需

要室内定位的目标无人机，基于接收到的无线信号和所述多位置指纹数据进行无人

转让 发明 无人机
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储介质 机实时定位，进而可不依赖于从无人机上发射的信号到多个信号接收器的直达信号

传播过程，解决因室内环境遮挡严重而难以适用的问题，特别适用于合作式无人机

室内定位。

20250011

智能反射

面辅助的

无人机使

能的无线

传感网数

据收集方

法

本发明请求保护一种智能反射面辅助的无人机使能的无线传感网数据收集方法，属

于无线传感网技术领域，其具体包括以下步骤：将无人机派遣到地面空间分布的传

感器节点SN 上空收集数据，并借助智能超表面 RIS 提高通信质量；为了最大化最小

的无人机从所有传感器节点的平均数据收集率，联合优化传感器节点通信调度、智

能反射面相移和无人机轨迹；通过利用交替优化AO、逐次凸近似SCA和半正定松弛

SDR 来得到平均数据收集次优解，根据次优解进行无线传感网数据收集。

许可 发明 无人机
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20250012

一种无人

机航测地

面像控点

快速布点

装置

本申请提供一种无人机航测地面像控点快速布点装置，涉及无人机航测领域。该无

人机航测地面像控点快速布点装置包括底板，所述底板的顶部设置有电机，所述电

机的输出端安装有转轴，所述转轴的一端安装有联动装置，所述底板的顶部转动连

接有第二螺纹杆，所述第二螺纹杆的表面螺纹连接有第二螺纹筒，所述底板的顶部

设置有伸缩装置，所述伸缩装置的一端连接有顶板，所述顶板的顶部安装有 GPS 接

收机主体。该速布点装置的有益效果是通过在底板的表面设置电机，配合转轴与联

动装置，使第二螺纹杆转动，从而使第二螺纹筒升降，配合伸缩装置，可以使顶板

升降，从而调整 GPS 接收机天线的高度，避免像控点布设点的地面较低，影响 GPS

接收天线信号接收的效果。

面议

实用

新型

无人机

20250013

一种无人

机多目标

智能配送

方法

本发明涉及无人机航迹规划技术领域，具体涉及一种无人机多目标智能配送方法。

该方法包括无人机航点信息采集、各固定航点之间的局部最优、所有航点之间的全

局最优、数据融合输出，具体包括步骤：地面站获取无人机配送信息；通过改进萤

火虫算法进行航迹规划，完成各目标航点之间的局部最优；将实际环境和配送目标

面议 发明 无人机
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点导入前网络进行固定航点局部最优；将无人机配送时途经航点导入后网络，通过

蚁群算法对途经航点进行排序，结合前网络数据，实现所有航点的全局最优，获得

飞行航点执行表；无人机按照所述飞行航点执行表执行配送任务。该方法解决了现

有无人机配送中的导航规划问题，使用地面站进行航点规划，提高无人机自动配送

的精度与工作效率。

20250014

一种农产

品仓储保

鲜库内无

人机巡检

方法

本发明公开了一种农产品仓储保鲜库内无人机巡检系统，涉及人工智能技术领域。

本发明包括图像信息采集模块、模型训练模块、实时检测模块、数据处理模块、终

端显示模块和无人机警报模块，所述图像信息采集模块与实时检测模块连接，所述

实时检测模块分别与模型训练模块和数据处理模块连接，所述数据处理模块与终端

显示模块连接，所述终端显示模块与无人机警报模块连接；本发明还包括一种农产

品仓储保鲜库内无人机巡检方法。本发明有效解决了人工巡检存在工作危险性高、

工作强度大的问题，能够做到全天候、全时段巡检。

面议 发明 无人机
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20250015

一种面向

集群无人

机决策的

多智能体

强化学习

加速方法

本发明属于计算机领域，具体提供一种面向集群无人机决策的多智能体强化学习加

速方法能适用于应用集中式学习、分布式执行框架的多智能体强化学习算法加速。

本发明在多块 ZYNQ 和一块主 CPU 组成的异构计算平台上完成多智能体强化学习算

法的训练，其中，主 CPU 运行集群无人机虚拟仿真环境，在训练模式中各 ZYNQ 端

FPGA 运行动作网络、评价网络与目标动作网络、目标评价网络，通过ZYNQ 端 CPU

与主 CPU 集群无人机虚拟仿真环境交互，完成训练并更新网络参数，完成训练后可

直接将 ZYNQ 部署于无人机上；本发明能够根据智能体的数量灵活配置 ZYNQ 的数

量，实现所有智能体并行计算，极大加速了训练过程，且设计流程简单灵活。

转让 发明 无人机

20250016

一种金丝

猴跟踪无

人机原点

控制台

本实用新型公开了一种金丝猴跟踪无人机原点控制台，涉及无人机技术领域。本实

用新型包括；原点控制台模块，置于地面放置；可调防光模块，连接于原点控制台

模块上，为三个设置；其中，任意一个可调防光模块包括转动电机、连接于转动电

机上输出端的防光板和连接于防光板内侧面前端的活动板；还包括；辅助使用模块，

连接于原点控制台模块、活动板上。本实用新型通过设置可调防光模块，解决了现

许可

实用

新型

无人机
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有无人机的原点控制台，在进行户外的使用中，为了提升对于显示屏的观看效果，

一般需将显示屏进行背光处理，而随着光照方向的不断转变，需不断对设备进行位

置调节，耗时耗力的问题。

20250017

无人机绕

行禁飞区

航迹规划

方法

本发明提供了无人机绕行禁飞区航迹规划方法，涉及无人机航迹规划技术领域，可

避免无人机在绕行禁飞区的飞行过程中存在复杂转弯和频繁加减速的局限性问题；

方法包括：依据无人机航迹起点、终点和禁飞区，确定绕行禁飞区的航迹片段，组

合航迹片段即可规划出无人机从起点绕行禁飞区至终点的航迹；在组合航迹片段时，

通过预先确定出禁飞圆、内圆及交线，借助航迹起点与终点、内圆与禁飞圆的交点、

交线与禁飞圆的交点，利用各点之间形成的与禁飞区边界不相交的多个直线段、圆

弧段，构成无人机绕行禁飞区的平滑航迹；本发明充分考虑了无人机控制的特点，

能规划出适宜无人机飞行作业的平滑航迹，保障无人机安全高效作业，具有广泛应

有前景。

面议 发明 无人机
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20250018

无人机团

队状态共

享同步发

送方法与

系统

本发明公开了一种无人机团队状态共享同步发送方法与系统，涉及无人机团队协同

技术领域。所述方法基于无人机多数状态数据为非平稳时间序列的事实，对无人机

各传感器采集或感知到的状态数据进行自动实时断点分段，然后对每一分段进行非

均匀分片，接着对每个分片进行数据综合，最后将分片数据综合结果在无人机团队

内进行共享发送。所述系统包括：状态时间序列分段模块、分片长度调整模块、段

内分片模块、分片数据综合模块和综合数据发送模块。本发明在不降低无人机团队

成员之间状态共享实时性前提下，通过对无人机飞行和工作状态生成参数变化自动

发现和序列分段的非均匀分片，实现了状态变化非平稳时及时发送，状态变化平稳

时大间隔发送，大幅减少了无人机团队成员间状态共享的数据发送次数，降低无人

机团队状态共享带宽消耗。

转让 发明 无人机
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20250019

基于无人

机的直播

联动控制

方法、系

统、终端及

介质

本发明公开了基于无人机的直播联动控制方法、系统、终端及介质，其技术方案要

点是：将无人机航线发送至无人机终端；接收移动终端采集的第一视频流数据，接

收无人机终端采集的第二视频流数据；将第一视频流数据或第二视频流数据标定为

播放视频流；在第二视频流数据标定为播放视频流后触发反向控制组件；将播放视

频流和直播交互信息以不同的窗口进行同屏显示。本发明并将第一视频流数据、第

二视频流数据中标定为播放视频流的数据进行网络直播，实现了网络直播过程互动

窗口的灵活切换，无需其他工作人员进行协助控制，直播人员通过移动终端所配置

的反向控制组件即可实现无人机终端的反向控制，提高了网络直播的灵活性。

面议 发明 无人机

20250020

一种应用

于无人机

的柔性非

接触燃油

余量地面

本实用新型公开了一种应用于无人机的柔性非接触燃油余量地面测量装置，包括可

调节检测装置底座、固定结构、油箱、姿态传感器、柔性电容式液体物位传感器和

控制显示结构，可调节检测装置底座上设有两个万向节，固定结构固定安装在可调

节检测装置底座的顶端，油箱固定安装在固定结构中，姿态传感器固定安装在固定

结构上，柔性电容式液体物位传感器固定安装在油箱外侧壁上，柔性电容式液体物

许可

实用

新型

无人机
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测量装置 位传感器、姿态传感器均与控制显示结构连接，本申请对不同材质的油箱均有良好

的适应性，可较好地反馈因无人机姿态变换所引起的油箱内体积参数所带来的油量

检测结果变化，可提高实验数据准确度，多个传感器保证了数据精度，并且无需对

油箱进行二次切割。


