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智能带电遥控除障机的研发及应用

智能带电遥控除障机基于无线数据传输控制具有一定变

速动力性和剪切功能的微型机械，在精密检测仪器和切割作

业器具的配合下，能够在线路带电状态下发现并清除严重危

害输电线路的导线异物，克服了传统除障方法的弊端，在实

现高效除障的同时保证了线路的安全运行，提高了供电可靠

性。
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0  引言

导线异物（塑料薄膜、广告画布及

风筝）受到阴雨天气影响，将对线路正

常运行构成严重危害。传统处理导线障

碍物的方法大多使用走线滑车或绝缘绳

刮碰，但效果不好且费时费力，一旦遇

到线路下方遇河流、林区，牵线人员无

法拉拽绝缘绳，只能将线路停电，工作

人员坐飞车行至障碍物故障点采用人工

处理。此方法既影响线路安全运行，减

少输送电量，又造成作业人员体力大量

消耗。为改善传统方法弊端以解决此类

问题，研发一种遥控式智能输电线路带

电除障机很有必要，也是今后国网公司

的发展方向。

由本项目研发的智能带电遥控除障

机既能降低工作人员的劳动强度，工作

效率上有很大的提升，又可以避免安全

隐患。广泛推广后，可更加方面快捷地

处理导线上的异物，提高供电可靠性。

1   国内外研究水平综述

1.1  相关技术的发展历史

在本项目研究之前，国内外已有普

通的作业机械，但作业方式较为单一，

遇特殊情况无法完成作业要求；受地

域、地形及输电线路排列形式等影响，

局限性较大，多为人工干预或人工清障

手法。在使用范围上，大多受到限制，

尤其在跨越河流、山坡地带，攀爬能力

不足。

1.2  国内研究水平的现状和发展趋势

2012年开始，辽宁省电力公司开始

重视该领域的研究工作。盘锦供电公司

姜光敏工作室研制的线路清障机具，只

能在平原地面手动操作，同样不能适合

复杂环境使用。

本项目适用任何环境下的输电架空

线路，技术方面具备一定的优势，是今

后发展的趋势。

1.3  国外研究机构的研究现状

据了解，国外研究机构或者公司尚

没有对本项目进行研究，经检索未见到

国内外遥控式智能输电线路带电除障机

被公开或使用。目前市场上的输电线路

带电除障机还局限在停电条件下使用。

需要本领域技术人员迫切解决的一个技

术问题就是：在高压输电线路不停电的

状态下，如何能够找到一种新型的清障

方法，达到方法统一、设备统一、操作

简单可靠和安全性高的目的。虽然已经

有一些科研单位在针对本项目进行市场

调研，并开始着手前期研究，但未形成

研究技术成果。

2  项目的理论和实践依据

本项目在理论上是基于无线数据传

输来远程控制具有一定变速动力性和剪

切功能的微型机械，通过精密仪器检测

线路上的障碍和切割作业器具的组装搭

配与调试，从而使其能在强电场的作用

下对导线上的异物进行清除。本项目中
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微型机械（如图1所示）的研发可以取代传统作业

中人员与飞车在作业当中的角色，不仅能减少被

迫停运时间，更能够降低出现人身伤亡的几率，

提高供电可靠性。                                            

4）远距离遥控器的研制，通过单片机实现操

作指令，通过无线信号发射板和接收板来完成遥

控操作。

3.3  理论研究和试验内容与项目总目标的因果关系

理论研究和试验内容决定项目总目标能否实

现，项目总目标作为理论研究和试验内容的指导

方针。

3.4  设计方案

以单片机为控制核心，智能检测装置配合走

动机构、异物固定机构及切割机构联合作业。开

发免费频段的远距离无线加密遥控器。

4  预期目标和成果形式

主要性能指标：遥控式智能输电线路带电除

障机可智能完成除障工作，远距离遥控器可实现

2 km的点动、慢动、快速移动、前进、后退和停

止操作。

通过本项目的推广可以在以后清除导线异物

的作业中以不停电的方法代替停电作业，以自动

化机械作业代替人工作业，将类似作业的风险降

到最低，最大可能地提高电能的持续传送。 
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图1  智能带电除障机器人
                                                                                   

3  项目研究内容和实施方案

3.1  项目研究内容的详细说明

输电线路智能带电遥控除障机由电源、驱动

轮、从动轮、单片机控制板、无线信号接收板、

异物检测传感器、异物固定装置、铣刀或磨片、

直流电动机和传动部分组成。将电源开关打开，

选择自动挡，除障机将自动沿线路前进，异物

检测传感器检测到异物时，将检测信号送到单片

机，单片机命令走动机构停止工作，同时启动异

物固定装置将异物固定，直流电动机驱动铣刀或

磨片工作，切除异物，工作完成后返回。整套操

作过程由单片机智能控制，也可以选择遥控挡，

由地面操作人员遥控上述操作过程。遥控式智能

输电线路带电除障机主机和远程遥控器解决了复

杂电场的干扰问题，将控制部分完全屏蔽，利用

特殊天线传递信号。

3.2  研究步骤及试验计划。

1）搭建硬件系统，完成电源、驱动轮、从动

轮、异物检测传感器、异物固定装置、铣刀、直

流电动机和传动部分的设计。目标是手动打开开

关可以往返行走、停止，可以手动控制铣刀或磨

片工作。

2）搭建单片机控制电路，编制单片机程序，

完成预期的操作过程。

3）单片机与搭建硬件系统连接安装，校验单

片机程序。
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