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• 随着智能电网的快速发展，变电站巡检机器人技术在保障电
力系统的安全稳定运行中发挥着越来越重要的作用。然而，
由于变电站环境复杂多变，机器人实际运行中经常出现轨迹
纠偏和定位不准确的问题，这严重影响了巡检的准确性和效
率。因此，研究变电站巡检机器人的轨迹纠偏与定位校准技
术，对于提高巡检质量和效率，保障电力系统的安全稳定运
行具有重要的实际意义。

研究背景



研究目的与意义

• 本研究旨在解决变电站巡检机器人在
实际运行中的轨迹纠偏和定位不准确
问题，通过深入研究轨迹纠偏与定位
校准技术，提高机器人的自主导航能
力和定位精度，从而提升巡检工作的
准确性和效率。这一研究不仅有助于
推动智能电网技术的发展，也将为变
电站的智能化管理和运维提供重要的
技术支持，具有重要的理论和实践意
义。
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变电站巡检机器人简介

变电站巡检机器人是一种用于替代人

工进行变电站设备巡检的自动化机器

人系统。

它具备自主导航、设备识别、数据采

集和传输等功能，能够提高巡检效率、

降低人工成本并减少巡检过程中的安

全风险。



目前，变电站巡检机器人已在国内外得到广泛应用，主要用于高压、超高压和特

高压变电站的设备巡检。

在实际应用中，巡检机器人能够完成对变电站设备的外观、温度、声音等参数的

检测，并将数据实时传输至后台管理系统。

巡检机器人的应用现状



未来，随着传感器技术、人工智能和机器视觉等技术的不断

发展，变电站巡检机器人将具备更强的环境感知、智能分析

和自主决策能力。

此外，机器人将进一步实现模块化、标准化和集成化，以适

应不同变电站的需求，提高巡检的准确性和可靠性。

巡检机器人的发展趋势
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确保机器人准确执行任务

在变电站巡检过程中，机器人需要沿着预定的轨迹行走，以完成各项检测任务。如果机器

人偏离轨迹，会导致检测数据不准确或遗漏重要信息。因此，轨迹纠偏是确保机器人准确

执行任务的关键环节。

提高巡检效率

通过轨迹纠偏技术，机器人能够快速回到正确的轨道上，避免在错误路径上浪费时间和资

源，从而提高巡检效率。

保障变电站安全

变电站巡检机器人的工作对于保障变电站的安全运行至关重要。通过轨迹纠偏技术，可以

确保机器人准确到达指定位置，完成各项检测任务，及时发现潜在的安全隐患，从而保障

变电站的安全。

轨迹纠偏的必要性



基于传感器融合的纠偏方法

利用多种传感器（如轮速传感器、陀螺仪、里程计等）采集机器人的运动数据，通过算法融合不同传感器的数据，实

现对机器人轨迹的精确控制。

基于机器学习的纠偏方法

利用大量的训练数据，通过机器学习算法（如神经网络）对机器人轨迹进行学习和预测，实现对机器人轨迹的自动纠

偏。

基于GPS和SLAM技术的纠偏方法

利用GPS和SLAM（Simultaneous Localization and Mapping）技术，实现机器人对自身位置和姿态

的精确感知和定位，从而实现对机器人轨迹的纠偏。

轨迹纠偏的方法
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