附件1 系统基本信息
[bookmark: _GoBack]基于机器人巡检的电力智能巡检系统
一、项目概述
目前多数电力设备巡检仍为人工巡检方式，巡检人员的巡视内容主要包括对室外变压器进行温度检测、变压器设备表计读数、高压电缆接头状态检测，以及对高压配电室的各类电流表、电压表、功率因数表和空气开关、刀闸开关等设备进行巡视记录，巡视内容固定单一，且高压电力设备都具有一定的危险性，容易对巡检人员造成人身安全隐患。
随着电力安全运行的要求越来越高，使用智能化设备的必要性也越来越强，能够使用一套既能对设备自动进行数据采集，又能对所得数据进行全面综合分析和比较的智能化巡检系统，是非常必要的。
本项目针对构建一套智能化巡检系统，应用四足巡检机器人，对室外一次设备区域以及室内高配电室进行全覆盖巡检，提高巡检效率。
运用智能巡检机器人有以下几点优势：
1)通过集成红外热成像在线监测功能，将部分事故检修转为预见性维修，实现电气设备的状态检修，为设备的安全正常运行提供可靠的科学依据。
2)通过搭载可见光视频系统，对设备操作前后实际运行状态的核对、对减轻运行人员劳动强度及改善劳动环境起到了积极作用，节省大规模安装固定摄像头的采购和维修成本。
3)采用巡检系统的数字化处理方式，可实现标准统一和描述统一，从而提升系统的标准化和智能化水平，减少管理成本。
智能巡检装置可减少因人员疏忽、漏检等带来的设备损失，降低了由于生产运行人员整体素质差异而导致的安全生产运行风险。故障发生时，能快速预警，为事故处理提供初步参考，有效保障设备安全可靠运行，提高安全生产工作效率和质量。
二、项目目标
通过四足机器人智能巡检项目，实现以下目标：
1.构建完善的电力远程可视化感知体系，提升电力运维管理的智能化水平，降低人为漏检风险，增强复杂场景下的安全响应能力。
2.推动电力领域数字生产技术升级，实现设备全生命周期管理、业务流程智能化重构及人员效能精准提升，为电网生产数字化提供标准化、可扩展的技术实施路径。
3.在电力领域成功推广应用四足机器人，树立公司在电力行业智能化运维领域的标杆形象，奠定数字电网建设的市场基础。
三、主要内容
本项目涉及软硬件相关设备参数要求如下：
	序号
	软硬件名称
	设备参数

	1
	四足机器人
	四足巡检机器人系统以自主或遥控的方式，在无人值守的环境中，完成对室外高压设备进行红外温度监测和仪表油位的图像识别等任务，替代人工完成巡检中遇到的繁、难、险和重复性的工作。
四足巡检机器人基于无轨化导航技术和四足运动控制，并集多种高科技技术为一体，包含安全防护单元、四足及驱动单元、供电单元、主控单元、通讯单元、导航单元、云台单元等模块，具备无轨化、可调配、智能化的优势。
四足巡检机器人主要有定点定路径、指定点巡检、遥控巡检、高清可见光与红外实时视频监控、红外测温与故障报警、可见光图像智能判别、巡检报表分析与历史数据分析等功能，以自主或遥控的方式，在无人值守的环境中替代人工执行巡检任务。

	2
	智能巡视系统
	智能巡视系统的作用是让用户能更方便地进行现场智能设备的管理及数据的查询。该软件界面友好、操作方便、信息显示清晰直观，并且具有一系列强大的功能，软件采用B/S架构设计，主要由实时监控模块、数据统计模块、报表系统、地图编辑模块、任务管理模块、系统设置模块和系统集成模块等组成，并具有数据采集、储存、统计、检索、报表输出、智能分析等多种功能。




