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[摘  要] 煤矿资源作为我国最重要的能源之一,但是对于煤矿来说,归属于一个高度危险的行业。进一步

提升煤矿事故的紧急救援效率能够进一步提升煤矿开采的安全性。矿用紧急救援只能无人机可以代替

救援人员深入到矿井对灾害现场进行探测,对进一步提升整体救援效率、保障救援人员自身的安全性具

有非常重要的意义,由此,本文以“矿用紧急救援智能无人机创新产品发展意义”作为重要的研究对象,

为更深入的提升矿井救援效率、协助维持矿井工作安全性都都具有非常重要的意义。 
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引言 

伴随着现当代科学技术的快速发展,

也在很大程度上推动了矿上信息化的构

建,矿用紧急救援智能无人机就是整个

信息化技术发展的重要产物,能够为矿

上救援工作带来很大的便利性。科学的

采用矿上紧急救援智能无人机,可以在

事故发生之后代替救援人员深入到井下

进行探测,了解井下工作的具体环境,准

确掌握受困人员的具体情况、位置,为后

期救援工作人员进一步做好前期准备和

分析奠定基础,在很大程度上提升了整

个救援工作的整体效率,确保救援人员

的生命安全。 

1 矿用救援机器人的发展现状 

煤矿一旦发生事故之后,矿井下方的

结构就会产生很大的变化,而在矿上工作

和救援的人员来说,在不了解矿井下方的

环境、结构的基础之上,很难展开高校而

又安全的救援工作,在很大程度之上就会

影响对井下人员的救援,由此而错过了最

佳的救援时间,酿成不可挽回的伤亡事

故。由此,进一步研发能够代替矿井上方

救援人员进入危险的井下环境,通过了解

井下环境的特点、结构、被困人员的位置

等情况,就能够更有效的开展救援计划,

为进一步实施救援奠定基础,而这也在很

大程度之上引起了许多国家的重视,特别

是在中国、日本和美国等。 

1998年的时候,美国智能系统与机

器人研发中心开发出RATLERA机器人,这

一款机器人是首台能够运用在矿山展开

救援的智能化机器人,在机器人当中设

置了不同的气体传感器、双向的语音通

信装置以及主动红外摄像机等内容,在

运用当中运用无线射频信号来对数据进

行收发,进而能够在机器人进入到矿井

当中能够实时对数据进行传输,还可以

对况下的视频资料、粉尘浓度、瓦斯浓

度等相关参数进行回传,无线遥控直线

距离大概为76米,主要是通过对矿山事

故现场当中的环境进行监测,进而评估

矿山当中所表现出来的危险级别。在

1998年11月24日的时候,Willow Creek

煤矿发生重大事故的时候,12月初的实

验工作人员在现场运用RALTLER这一款

机器人对当地的矿井下方的环境进行探

测,而后期的营救等带来非常大的帮助。 

2 矿用紧急救援智能无人机创

新产品设计的关键技术 

2.1 ARM嵌入式关键技术 

ARM(Acorn RISC Machine)处理器是

Acorn计算机有限公司面向低预算市场

设计的第一款RISC微处理器,是一种微

控制器的内核,同时也是一种芯片的统

称。ARM公司当中所研发出来的cpu内核

并且将其所具有的知识产权正式授予半

导体厂商,半导体的厂商依据 ARM公司

所提供的有关内核架构设计所适用于特

定的领域的处理器芯片。 ARM体系架构

在后期的表现当中,截止当中主要经历

了七个不同的版本变化,指令集同时也

经历了六次最为重大的更新内容,ARM体

系的整体结构在每一次更新的过程当中,

都会不断扩展全新的指令集,进而为其

发展融入最关键的技术,并且能够在后

期的新能之上有很大的提升,同时更有

效的与新旧版本兼容。将 ARM嵌入式微

处理器与其技术已经逐渐融入到工业控

制、网络运用、生活电子以及无线通信

等多个领域,进而获得了长久的发展。 

2.2视频采集技术 

在矿井出现事故的时候,井下环境

大多呈现出黑暗的状态,这时候采用低

照度的视频技术可以说是获取井下具体

情况最基础的要求。现如今,在紧急救援

智能无人机当中采用低照度视频采集这

一方法,能够运用微弱的一些光照环境,

对井下的环境进行视频图像的采集,需

要采用更大尺度的图像传感器进一步提

升单位整体面积的进光量,进而保证后

期图像采集的清晰度,而在大多数情况

之下,由于受到矿井内部环境带来的制

约和影响,普通的光照很难发挥良好的

效果。这时候可以将红外线视频采集技

术融入其中,运用物体绝对零度都会辐

射红外线这样一种远离,以及温度变化
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的特点等等,捕捉一些强度各不相同的

红外线,然后在依据这些不同强弱的红

外线逐渐转换其中的电信号,经过后期

的处理之后输出可以用人眼识别的一些

图像。另外,还可以在红外线视频采集的

技术基础之上,增添辅助性的光源,运用

辅助性的光源发出红外线,并且以拍摄

为木匾反射之后呈现出图像传感的重要

效果,在地环境下呈现出相应的环境景

象,方便对井下环境进行分析。 

3 矿用紧急救援智能无人机创

新产品的发展 

现如今,矿用紧急救援智能化无人

机对井下环境具有非常重要的作用,其

主要的功能可以表现在以下几个方面：

首先,对矿井下的环境进行实时监视；其

次,对矿井事故之后进行紧急救援；最后,

对矿井事故之后进行灾情评估。在智能

无人机后期的发展过程当中,智能无人

机的机型主要以中小型以及短近程的表

现形态为主,特别是体积表现的中小型

更加适应于后期矿井发生紧急救援当

中予以使用,这样能够获得更加全方面

的地下矿井环境以及相关数据的分析、

救援。 

自动避障的主要功能。在矿用紧急

救援智能机器人大多是在非结构化的环

境之下进行煤矿井下工作的,而且在这

过程当中,翻越、规避前进当中会遇到许

多障碍物,这也是机器人最急需要解决

的重要难题。现如今,ZRK救援机器人在

发展过程当中也已经比较普及,在发展

过程当中采用单目摄像头对周围图像进

行采集,救援的相关人员可以依据所回

传的图像对机器人翻越障碍物的情况进

行回传,运用图像来对空间当中的距离

以及参数等进行判断,避免救援人员在

救援过程当中规避出现相应的差错,对

救援工作带来不利的影响。 

除此之外,在未来的发展过程当中,

矿井救援无人机还需要具备灾后数字地

图、对灾区进行指挥和调度、对灾区进

行物资补给等,整个紧急救援智能无人

机表现的更加的丰富,而且综合的运用

能力也会不断的提升,并且在各个地区

的数量、地区以及救援使用当中也会得

到非常大的普及。矿井事故灾情和获得

的信息共享内容,也会在很大程度上发

挥出非常大的作用,由此,更深一步的对

矿井紧急救援智能无人机救援的理论上

进行研究,进行无人机操作和图片分析

人员培训,空域划分,通讯频段划分,出

台相应法律法规规范管理,增强通讯传

输能力,增加稳定性减少坠机失控等故

障。实现更快的速度、更短的起飞时间、

更长的飞行时间、更少的人力物力、更

高的效率。 

4 结论 

综上所述,矿用紧急救援智能无人

机创新产品的设计对未来矿井事故当中

所表现出来的环境特点、事故结构等进

行更全面的分析,进而为井上救援人员

进一步对事故线上的具体环境、结构、

温度、位置等方面进行检测,提前了解和

分析事故现场的具体情况,为后期展开

救援工作提供良好的基础和支撑条件。 
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