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执像 ｆ义

Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ 为电力智能巡检机器人
装上

“

热眼
”

装有热像仪的智能巡检机器人 可代涔 人工巡视并打效补充遥信遥视的工作 ， 从 ｉｆｔｉ保诎变电站的安全运行 。

文 前视红外光 电科技 （
上海 ） 有限公司 （ ＦＬ Ｉ Ｒ ）

电站是 电力 系统 中 变换 电压 、 接 温度与电为设备异常的确切温度 。 据 朗驰技术专家鲜开义表

■ 受和分配 电能的 电力设施 。 在变深圳市朗驰欣创科技有限公 司是 中示 ， 在变 电站 的 电力设备温度测 量 中 ，

电站运行 中 ， 传统运行巡视获取 的信国领先的智能工业设备及解决方案提供设备有无异常温度变化是至关重要的一

息 ９ ５％ 以上 来 源于 目 视观察 。 变 电站商 ， 朗 驰系列智能 电 网产品都 已通过国个因 素 。

目 前应用 的
“

四遥
”

只可 以实现变 电站网 电科院 、 第三方检测机构的全面检验 ，在常规的 人工巡检 中 ， 需要特别 关

内 的视频监控 ， 不能分析 目 标设备的运并成功批量应用于东北 电网 、 西北电 网 、 注变 电站的主变 、 刀 闸 、 开关等多 种站

行状态 ， 这就为变 电站的安全运行 留 下华北 电 网 、 华 中 电网 、 华东 电 网 以及南内设备及站 内环境异物的状态 ， 巡检工

隐患 。 变 电站机器 人主要用 于 ｌ ｌ Ｏ ｋＶ
、方电网等企业 。 作具有繁琐 、 重复 、 单调的特点 ， 存在

２ ２０ ｋＶ
、

３ ３ ０ ｋＶ
、

５００ ｋＶ 及以上电压等Ｆ Ｌ Ｉ ＲＳ ｙ ｓ ｔ ｅｍ ｓ 的 各类红 外 热像仪对人 员能力 、
工作状态依赖性强的 问题 。

级变 电站 ， 代替工作人员进行巡逻 、 巡检 ， 均能记录热辐射 。 由于所有的物体均发针对这些 问题 ， 电力 智能巡检机器人可

可 以有效地提高巡检频次 、 巡检效率和射热辐射 ， 热辐射是物体温度 的 函 数 ， 以实现高频次 、 大范 围 、 无遗漏的执行

巡检质量 。 该数据可 以一种 非接触的方式决定物体巡检任务 ， 装有热成像摄像机可精确检
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测变压器绕组及油冷系统、 高压断路器 、

似 ， 謂删 ｉ
，ｍ〇 ，． Ｊｌ

｜Ｉ ４Ｉ Ｉ２ ８Ｉ

ｈＩＨＳＢ
Ｉ Ｉ

Ｉ

＿ ＿＾＾ 设备 名称 ： ２２０  ｋＶ 变压器外壳设备名称 ： １ １ ０  ｋＶ 支柱绝缘子设备名称 ５００  ｋＶ 断路器接头

温度与安全可靠性 缺陷类型 磁屏蔽不 良 引起箱体局部发热 缺陷类型 ： 表面污移引起局部发热缺陷类型 断路器接头发热

变 电站 智 能 巡检机器人将 日 常巡
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整个机器人运动导航 ， 准确获取设备状
ｋ 设备名称 ： ２２０ ｋＶ 锅合电容器设备名称 ： ２２０ ｋＶ 并压接管设备名称 ：

２２０ ｋＶ 接头隔离开关

态和表计信息 ， 提 咼 视频分析的精度和缺陷类型 电容器下节介损偏高发热缺陷类型 压管接头连接不 良发热缺陷类型 吊环压板接头连接不 良发热

。 图 ２ 现象 ＋ 进行移动检测和缺陷诊断分析 ， 及时发现设备潜在缺陷并发出预警

当 Ｆ Ｌ Ｉ ＲＡ３ １ ０ 红外热像仪被安装在

电力巡检机器人上 ， 机器人通过专业软

件可 自动或人为地穿梭于电力设备之间 ， 每秒多帧的全屏测 温数据 、 最高最低温焦 功 能 的 内 置 ２ ５

°

镜头 ， 还提供其他

巡视记录将会被 自 动保存并生成分析报信息 ， 同时也根据被测 温的设备特性从选配镜 头 ； 热 灵敏 度 高 ， 能够捕捉最

表 ，

一旦发现温度异常或 电气封闭等 问主控制器获取辐射率 、 距离 、 区域信息等 ， 细 微 的 图 像 细节和 温差信息 ， 通过 网

题 ， 整套系统将立即报警并确定故障源 ， 结合机器人的精确预置位能力 ， 可 以有络和 ＴＣ Ｐ ／ Ｉ Ｐ 协议远程控制 热像仪 。

这些 自 动化的巡检流程 ， 都是人类本身效保证测温的准确性和 多 次测温数据的

难以企及的 。 数据可对比性 。无缝兼容的连通

热成像数据与其他传感器采集而来

为机器人装上
“

热眼
”

的Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ Ａ３ １ ０ 的独特性的数据互相整合兼容尤为关键 。 ｆｌ ｉ ｒ 的

热成像技术应用 在 Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ 众 多 优 秀 的 热 像 仪 产 品 数据可 以与机器人系统软件实现有效兼

变 电站智能巡检机器人巡检的核心中 ，
Ａ ３ １ ０ 热像仪具有众多独特的性能 ， 容 ， 这是成功的关键因素 。

Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ 红外热

部件是红外热成像和可见光相机 ， 两者如 全 面 的 内 置分析功 能 ， 点 测 温 、 区像仪被安装于机器人上 、 轨道上 、 固定

安装在机器人顶部 ， 就如 同装上了一只域 测 温及各 种 温度 测 量功 能 ，

一种 内支架上 ， 与高清可见相机 、 高灵敏音频

敏感的眼睛 。 整个云 台通过 以太网与机部温度或数字 输人 的 内 置 报警分析功采集设备 、
Ｗ ｉ Ｆ ｉ 等设备完美协 同动作 ，

器人主控 电脑连接 ， 主控制器通过 网络能 ； 以太 网 ／ Ｉ Ｐ 及 Ｍ ｏ ｄ ｂ ｕ ｓＴＣ Ｐ 兼容 ， 以 ± ２ Ｘ： 或 ２％ 读数的精确 测 温结果保

对红外热成像 、 高清相机和云 台运动进可轻松地将分析结 果和 报警结果 传 输障每处 电力设备的安全运作 。

行控制 。 热成像输 出 ＣＶ Ｂ Ｓ 模拟视频和到 Ｐ Ｌ Ｃ ； 热像 仪定 期 或 在 出 现 报警 时在把红外热像仪集成到我们 系统方

高清相机数字视频 ， 通过视频压缩板进自 动 以 电子邮件 的 形式发送分析结果 、 面 ，
ＦＵ Ｒ 所提供 的 支 持 也可 圈 可 点 。

行 Ｈ２６４ 编码压缩 ， 再传输到主控 电脑 。 红外像等 ， 以 ＦＴ Ｐ 或 Ｓ Ｍ Ｔ Ｐ 客户 端的Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ 为我们提供 了必需的信息 ， 这也

热成像测温数据通过以太 网接穿透视频形 式 自 动 分 发 文件 或 电子 邮件 ， 其 图不愧是业 内 大 品 牌 企业带 来 的 可靠信

压缩板直达主控制器 ， 向主控制器提供像 屏 蔽功 能 则 仅选择相 关 图 像部分进任 。 最 关键 的 是 ，
Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ 产 品 具备高成

行分析 ； 数字输入 ／ 输 出 适用 于报警及像质量 、
± ２ Ｘ： 的精度 、 可提供实 时模

外部设备控 制 Ａ ３ １ ０
。 同 时 Ａ ３ １ ０ 还 有拟 图像 以及全屏 测 温数据 。 凭借这些 ，

以 下特性 ：
Ｍ Ｐ Ｅ Ｇ － ４ 数据 流格 式 的 视给 电力客户带来 了 多项好处 ， 有效降低
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胃 双效 果 ； 视频输 出 支持 ＰＡ Ｌ 或 Ｎ Ｔ Ｓ Ｃ 升 了 巡检的效率 ， 为工機供更高的安

图 １Ｆ Ｌ Ｉ Ｒ Ａ ３ １ ０ 红外热像仪 的复合视频输 出 ； 具有 电动 和 自 动对全保障 。 ＥＳＳ
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