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(57)摘要

本发明涉及无人机测绘技术领域，具体公开

了一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方法，相

较于现有技术方案，本技术方案采用电动推杆带

动四组可调支架同步转动即可带动四组测绘相

机升降，同时配合第二电机驱动机架转动；相较

于现有技术方案，本技术方案采用电动推杆带动

四组可调支架同步转动即可带动四组测绘相机

升降，同时配合第二电机驱动机架转动，进而达

到了四组测绘相机的视角以及方向调整，从而便

于调整其拍摄的测绘信息，进而与测绘无人机本

体飞行方向相适配，可快速的调节测绘视角和方

向，以达到所需测绘的需求，并且设置四组测绘

相机，可在同一时间实现多方向的拍摄测绘，进

一步的提高了测绘效率。
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1.一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，包括测绘无人机本体（1），所述测绘无人

机本体（1）的两侧前后两端均固定安装有机翼架（2），所述机翼架（2）的外端固定安装有第

一电机（3），所述第一电机（3）的顶部输出端贯穿机翼架（2）设有转轴（4），所述转轴（4）的外

表面均等间距转动连接有扇叶（5），所述测绘无人机本体（1）的底部设有安装机构（6），所述

测绘无人机本体（1）的底部通过安装机构（6）安装有测绘机构（7），所述测绘机构（7）的底部

两侧均设有缓冲机构（8）；

所述测绘机构（7）包括机架（71），所述机架（71）固定安装于限位固定基座（62）的底部，

所述机架（71）的顶部设有第二电机（72），所述第二电机（72）的上端安装于限位固定基座

（62）的内侧，所述第二电机（72）的底部输出端和机架（71）的顶部固定连接，所述机架（71）

的内侧设有联动组件（73），所述联动组件（73）的外侧均设有可调支架（74），所述可调支架

（74）的外端均固定安装有测绘相机（75）；

所述联动组件（73）包括外架（731）和电动推杆（737），所述电动推杆（737）固定安装于

外架（731）的内侧，所述外架（731）固定安装于机架（71）的底部，所述外架（731）的下端开设

有十字槽（732），所述十字槽（732）内侧外端均开设有滑槽（733），所述滑槽（733）内侧均滑

动连接有滑块（734），所述可调支架（74）均转动连接于滑块（734）的内侧之间，所述可调支

架（74）的内端固定安装有铰接板（735），所述铰接板（735）的内端转动连接有凹形架（736），

所述凹形架（736）的内端顶部和电动推杆（737）的底部输出端固定连接，所述滑块（734）的

侧面形状和滑槽（733）内部侧面形状均为凸字形结构，所述滑块（734）的外表面和滑槽

（733）内均粘贴有耐磨垫片。

2.根据权利要求1所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述安装机构（6）

包括凹槽（61）、限位固定基座（62）和外壳（63），所述凹槽（61）开设于测绘无人机本体（1）的

底部中间，所述外壳（63）固定安装于测绘无人机本体（1）的两侧下端，所述外壳（63）的内侧

设有限位组件（64），所述限位固定基座（62）固定安装于测绘机构（7）的顶部，所述限位固定

基座（62）插接于凹槽（61）内侧，所述限位组件（64）的内端贯穿外壳（63）插接于限位固定基

座（62）的两端。

3.根据权利要求2所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述限位组件

（64）包括限位弹簧（641）和卡槽（642），所述限位弹簧（641）等间距固定安装于外壳（63）的

内侧，所述卡槽（642）开设于限位固定基座（62）的两侧，所述限位弹簧（641）的内端均固定

安装有卡块（643），所述卡块（643）的内端插接于卡槽（642）的内侧，所述卡块（643）的横截

面形状设置为直角脚梯形，所述卡块（643）的斜面设置于内侧下端，所述凹槽（61）内开设有

容纳槽（65），所述第二电机（72）的顶部插接于容纳槽（65）的内侧。

4.根据权利要求3所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述可调支架

（74）包括连接架（741），所述连接架（741）转动连接于滑块（734）的内侧之间，所述连接架

（741）的内端和铰接板（735）相连接，所述可调支架（74）的底部设有铰接座（742），所述铰接

座（742）的底部背面设有第三电机（743），所述第三电机（743）的输出端贯穿铰接座（742）固

定安装有横轴（745），所述横轴（745）的底部固定安装有第四电机（744），所述第四电机

（744）的底部输出端和测绘相机（75）的顶部固定连接。

5.根据权利要求4所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述卡块（643）的

外侧两端均固定安装有连轴（644），所述连轴（644）的外端均贯穿外壳（63）固定安装有限位
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板（645），所述限位板（645）的外端固定安装有扶手（646），所述扶手（646）的外表面设有扶

手（646）套。

6.根据权利要求5所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述缓冲机构（8）

包括横板（81），所述横板（81）固定安装于限位固定基座（62）的底部前后两端，所述横板

（81）的底部两侧均固定安装有折弯杆（82），所述折弯杆（82）的底部之间均固定安装有缓冲

组件（83）。

7.根据权利要求6所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述缓冲组件

（83）包括固定基板（831），所述固定基板（831）固定安装于折弯杆（82）的底部，所述固定基

板（831）的顶部前后两端和位于测绘无人机本体（1）底部前后两端的折弯杆（82）底部固定

连接，所述固定基板（831）的底部等间距固定安装有缓冲弹簧（832），所述缓冲弹簧（832）的

底部固定安装有缓冲基板（833）。

8.根据权利要求7所述的一种基于BIM无人机测绘装置，其特征在于，所述缓冲基板

（833）的顶部前后两端均固定安装有阻尼器（834），所述阻尼器（834）的顶部均和固定基板

（831）的底部前后两端固定连接，所述缓冲基板（833）的底部等间距固定安装有防滑凸点

（835），所述防滑凸点（835）均设置为圆锥形。

9.一种基于BIM无人机测绘装置的测绘方法，采用权利要求1‑8所述的一种基于BIM无

人机测绘装置，其特征在于，包括以下测绘步骤：

S1：根据测绘位置，准备好停机搭建平台，或者选择相对较为平缓的位置，用作无人机

停机准备位置；

S2：停机位置选择完毕后将路径规划好，然后在地面基地将各条路线规划通过指令发

送至无人机控制平台，此时将无人机取出；

S3：通过安装机构（6）将测绘机构（7）安装到测绘无人机本体（1）的底部，检查测绘无人

机本体（1）的性能状况，同时对测绘相机（75）进行调试；

S4：启动无人机运行，无人机根据指令飞往指定位置后，使测绘相机（75）进行运转，在

机载测绘相机（75）中，利用测绘机构（7）对测绘视角以及方向进行调整，调整完成后通过测

绘相机（75）进行测绘信息采集；

S5：当测绘信息采集完毕后，操控测绘无人机本体（1）回程，当测绘无人机本体（1）移动

到事先选定的停机位置时，启动测绘无人机本体（1）停靠；

S6：将测绘无人机本体（1）机载测绘相机（75）所采集的数据以及其所拍摄的照片上传

到数据库中，利用BIM照片进行详细信息的定义，以及构建图片产品物理特性的几何形状；

S7：利用可视化数据为对象提供可识别的外观和行为数据，使组件对象以及分层物理

能够以与产品本身完全相同的方式定位或表现，BIM对象标准提供了有关对象创建、将多少

信息放入对象以及链接到云上的信息的指南，完成数据的分析；

S8：完成测绘步骤后，拉动扶手（646）触动安装机构（6）内侧的部件，将缓冲机构（8）和

测绘机构（7）从测绘无人机本体（1）上取下，对测绘无人机本体（1）和测绘机构（7）进行测

试，确保无误后将其包装收起即可。
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一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方法

技术领域

[0001] 本发明涉及无人机测绘技术领域，尤其是一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方

法。

背景技术

[0002] 利用无人机同建筑信息模型（BIM）技术相结合，BIM技术可以帮助实现建筑信息的

集成，从建筑的设计、施工、运行直至建筑全寿命周期的终结，各种信息始终整合于一个三

维模型信息数据库中，有效提高工作效率、节省资源、降低成本、以实现可持续发展，在现在

的日常生活和工作中，为了方便对土地的规划管理，需要进行测绘，一般都是基于BIM技术，

通过无人机进行摄影操作，然后进行精确测绘；

专利号为“CN202111612073” 的一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方法，其包括

机体和测绘件，所述测绘件的前方固定连接有摄像头，所述机体的底端固定连接有多个限

位管，所述机体上固定连接有防护框，所述防护框套接在测绘件的外表面上，所述限位管的

内部安装有推动件，所述推动件的顶端固定连接有承托件，所述承托件呈工字形设置，所述

承托件由上横杆、竖杆和下横杆组成，通过推动件的设置，在机体着陆的时候，利用推动件

与地面之间的相互作用力，带动推动件对测绘件进行推动，从而控制测绘件向上移动，测绘

件在移动的过程中，测绘件上的摄像头位于防护框的内部，从而在机体放置在地面上的时

候，控制摄像头位于防护框的内部，利用防护框对摄像头进行防护；

该技术方案采用利用防护框对摄像头进行防护，其虽然能够直接避免摄像头被装

置，但是其依然具有一定的缺陷，首先现有的无人机在降落时一般地均降落在专用的停机

坪或者空旷的地带，因此测绘无人机实际应用过程中摄像头并不会受到撞击而损坏，而造

成摄像头损坏的最大原因为，在测绘无人机降落期间，测绘无人机与地面接触时，由于测绘

无人机是忽然从空中落到地面上的，因此测绘无人机在落地时会产生较大的振动，而测绘

相机属于精密元器件，因此使用过程中频繁的与地面撞击是其损坏的主要原因，并且测绘

无人机在使用期间，一般的由于其飞翔在空中，其测绘相机的测绘情况只能依靠操作测绘

无人机飞行轨迹来进行视角和位置的调整，其整体测绘视角调整较为不便，影响测绘效率，

并且其在使用期间测绘相机一般地只能够对单侧进行摄像，其整体的测绘拍摄能力有限，

无法实现全面的测绘拍摄，从而往往需要测绘无人机测绘多趟才能够得到准确的测绘数

据，由此可见，上述技术方案存在测绘能力有效效率较差以及缺少进一步防护结构导致测

绘相机容易损坏的问题，因此需要针对上述现有技术方案来设计一种改进型的BIM无人机

测绘装置。

[0003] 为此，我们提出一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方法解决上述问题。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于提供一种基于BIM无人机测绘装置及测绘方法，以解决上述背

景技术中提出现有技术方案存在技术方案存在测绘能力有效效率较差以及缺少进一步防
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护结构导致测绘相机容易损坏的问题。

[0005] 为实现上述目的，第一方面，本发明提供一种基于BIM无人机测绘装置，包括测绘

无人机本体，所述测绘无人机本体的两侧前后两端均固定安装有机翼架，所述机翼架的外

端固定安装有第一电机，所述第一电机的顶部输出端贯穿机翼架设有转轴，所述转轴的外

表面均等间距转动连接有扇叶，所述测绘无人机本体的底部设有安装机构，所述测绘无人

机本体的底部通过安装机构安装有测绘机构，所述测绘机构的底部两侧均设有缓冲机构；

所述安装机构包括凹槽、限位固定基座和外壳，所述凹槽开设于测绘无人机本体

的底部中间，所述外壳固定安装于测绘无人机本体的两侧下端，所述外壳的内侧设有限位

组件，所述限位固定基座固定安装于测绘机构的顶部，所述限位固定基座插接于凹槽内侧，

所述限位组件的内端贯穿外壳插接于限位固定基座的两端；

所述测绘机构包括机架，所述机架固定安装于限位固定基座的底部，所述机架的

顶部设有第二电机，所述第二电机的上端安装于限位固定基座的内侧，所述第二电机的底

部输出端和机架的顶部固定连接，所述机架的内侧设有联动组件，所述联动组件的外侧均

设有可调支架，所述可调支架的外端均固定安装有测绘相机。

[0006] 在进一步的实施例中，所述联动组件包括外架和电动推杆，所述电动推杆固定安

装于外架的内侧，所述外架固定安装于机架的底部，所述外架的下端开设有十字槽，所述十

字槽内侧外端均开设有滑槽，所述滑槽内侧均滑动连接有滑块，所述可调支架均转动连接

于滑块的内侧之间，所述可调支架的内端固定安装有铰接板，所述铰接板的内端转动连接

有凹形架，所述凹形架的内端顶部和电动推杆的底部输出端固定连接。

[0007] 在进一步的实施例中，所述滑块的侧面形状和滑槽内部侧面形状均为凸字形，所

述滑块的外表面和滑槽内均粘贴有耐磨垫片。

[0008] 在进一步的实施例中，所述限位组件包括限位弹簧和卡槽，所述限位弹簧等间距

固定安装于外壳的内侧，所述卡槽开设于限位固定基座的两侧，所述限位弹簧的内端均固

定安装有卡块，所述卡块的内端插接于卡槽的内侧，所述卡块的横截面形状设置为直角脚

梯形，所述卡块的斜面设置于内侧下端，所述凹槽内开设有容纳槽，所述第二电机的顶部插

接于容纳槽的内侧。

[0009] 在进一步的实施例中，所述可调支架包括连接架，所述连接架转动连接于滑块的

内侧之间，所述连接架的内端和铰接板相连接，所述可调支架的底部设有铰接座，所述铰接

座的底部背面设有第三电机，所述第三电机的输出端贯穿铰接座固定安装有横轴，所述横

轴的底部固定安装有第四电机，所述第四电机的底部输出端和测绘相机的顶部固定连接。

[0010] 在进一步的实施例中，所述卡块的外侧两端均固定安装有连轴，所述连轴的外端

均贯穿外壳固定安装有限位板，所述限位板的外端固定安装有扶手，所述扶手的外表面设

有扶手套。

[0011] 在进一步的实施例中，所述缓冲机构包括横板，所述横板固定安装于限位固定基

座的底部前后两端，所述横板的底部两侧均固定安装有折弯杆，所述折弯杆的底部之间均

固定安装有缓冲组件。

[0012] 在进一步的实施例中，所述缓冲组件包括固定基板，所述固定基板固定安装于折

弯杆的底部，所述固定基板的顶部前后两端和位于测绘无人机本体底部前后两端的折弯杆

底部固定连接，所述固定基板的底部等间距固定安装有缓冲弹簧，所述缓冲弹簧的底部固
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定安装有缓冲基板。

[0013] 在进一步的实施例中，所述缓冲基板的顶部前后两端均固定安装有阻尼器，所述

阻尼器的顶部均和固定基板的底部前后两端固定连接，所述缓冲基板的底部等间距固定安

装有防滑凸点，所述防滑凸点均设置为圆锥形。

[0014] 第二方面，本发明提供基于BIM无人机测绘装置的测绘方法，包括以下测绘步骤：

S1：根据测绘位置，准备好停机搭建平台，或者选择相对较为平缓的位置，用作无

人机停机准备位置；

S2：停机位置选择完毕后将路径规划好，然后在地面基地将各条路线规划通过指

令发送至无人机控制平台，此时将无人机取出；

S3：通过安装机构将测绘机构安装到测绘无人机本体的底部，检查测绘无人机本

体的性能状况，同时对测绘相机进行调试；

S4：启动无人机运行，无人机根据指令飞往指定位置后，使测绘相机进行运转，在

机载测绘相机中，利用测绘机构对测绘视角以及方向进行调整，调整完成后通过测绘相机

进行测绘信息采集；

S5：当测绘信息采集完毕后，操控测绘无人机本体回程，当测绘无人机本体移动到

事先选定的停机位置时，启动测绘无人机本体停靠；

S6：将测绘无人机本体机载测绘相机所采集的数据以及其所拍摄的照片上传到数

据库中，利用BIM照片进行详细信息的定义，以及构建图片产品物理特性的几何形状；

S7：利用可视化数据为对象提供可识别的外观和行为数据，使组件对象以及分层

物理能够以与产品本身完全相同的方式定位或表现，BIM对象标准提供了有关对象创建、将

多少信息放入对象以及链接到云上的信息的指南，完成数据的分析；

S8：完成测绘步骤后，拉动扶手触动安装机构内侧的部件，将缓冲机构和测绘机构

从测绘无人机本体上取下，对测绘无人机本体和测绘机构进行测试，确保无误后将其包装

收起即可。

[0015] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

其一：本发明中，本技术方案相较于现有技术方案使用起来更为便捷，其采用安装

机构内侧的限位弹簧抵触卡块伸缩插接到卡槽内，即可辅助定位安装限位固定基座，同时

采用连轴可抽动卡块的设计，使得安装机构和缓冲机构整体可采用弹簧式结构进行卡装，

其整体拆卸安装均较为方便，使用起来可以快速的分体式携带或者检修，同时亦可以快速

组装成型，其整体相比于现有技术方案使用更加便捷灵活，实用性更强。

[0016] 其二：本发明中，相较于现有技术方案，本技术方案采用电动推杆带动四组可调支

架同步转动即可带动四组测绘相机升降，同时配合第二电机驱动机架转动，进而达到了四

组测绘相机的视角以及方向调整，从而便于调整其拍摄的测绘信息，进而与测绘无人机本

体飞行方向相适配，可快速的调节测绘视角和方向，以达到所需测绘的需求，并且设置四组

测绘相机，可在同一时间实现多方向的拍摄测绘，进一步的提高了测绘效率。

[0017] 其三：本发明中，相较于现有技术方案，本技术方案采用阻尼器和缓冲弹簧相配合

进行辅助缓冲，缓冲弹簧可达到较好的缓冲效果，减少落地瞬间的冲击力，避免落地瞬间的

振动影响测绘相机，同时在落地后可通过阻尼器对缓冲弹簧进行阻尼，避免其长时间的晃

动造成不稳，使得测绘无人机本体以及测绘相机整体能够在落地期间得到较好的保护，提
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高了本装置的整体使用寿命，减少了检修更换的频率，降低了使用成本，实用性和应用前景

更强。

附图说明

[0018] 图1为本发明的立体图；

图2为本发明中的结构示意图；

图3为本发明中的测绘无人机本体的仰视图；

图4为本发明中的测绘机构结构示意图；

图5为本发明中的测绘机构仰视图；

图6为本发明中的可调支架内端结构图；

图7为本发明中的缓冲机构结构图；

图8为本发明中图3的A处结构放大图；

图9为本发明中图7的B处结构放大图；

图10为本发明中的可调支架结构图。

[0019] 图中：1、测绘无人机本体；2、机翼架；3、第一电机；4、转轴；5、扇叶；6、安装机构；

61、凹槽；62、限位固定基座；63、外壳；64、限位组件；641、限位弹簧；642、卡槽；643、卡块；

644、连轴；645、限位板；646、扶手；65、容纳槽；7、测绘机构；71、机架；72、第二电机；73、联动

组件；731、外架；732、十字槽；733、滑槽；734、滑块；735、铰接板；736、凹形架；737、电动推

杆；74、可调支架；741、连接架；742、铰接座；743、第三电机；744、第四电机；745、横轴；75、测

绘相机；8、缓冲机构；81、横板；82、折弯杆；83、缓冲组件；831、固定基板；832、缓冲弹簧；

833、缓冲基板；834、阻尼器；835、防滑凸点。

具体实施方式

[0020] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完

整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于

本发明中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他

实施例，都属于本发明保护的范围。

[0021] 请参阅图1‑图8，本发明实施例中，一种基于BIM无人机测绘装置，包括测绘无人机

本体1，无人机本体、测绘机构7以及缓冲机构8内的支撑部件和机翼架2均采用碳纤维材料

构成，其整体的抗压强度在3500MP以上，测绘无人机本体1的整体上升速度为上升21.6km/

h，测绘无人机本体1整体的前进速度为前进82.8km/h，测绘无人机本体1整体的抗风能力达

到了5级，测绘无人机本体1整体的最大载重可达到10KG，测绘无人机本体1的两侧前后两端

均固定安装有机翼架2，机翼架2的外端固定安装有第一电机3，第一电机3的顶部输出端贯

穿机翼架2设有转轴4，转轴4的外表面均等间距转动连接有扇叶5，测绘无人机本体1的底部

设有安装机构6，测绘无人机本体1的底部通过安装机构6安装有测绘机构7，测绘机构7的底

部两侧均设有缓冲机构8；

安装机构6包括凹槽61、限位固定基座62和外壳63，凹槽61开设于测绘无人机本体

1的底部中间，外壳63固定安装于测绘无人机本体1的两侧下端，外壳63的内侧设有限位组

件64，限位固定基座62固定安装于测绘机构7的顶部，限位固定基座62插接于凹槽61内侧，
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限位组件64的内端贯穿外壳63插接于限位固定基座62的两端；

测绘机构7包括机架71，机架71固定安装于限位固定基座62的底部，机架71的顶部

设有第二电机72，第二电机72的上端安装于限位固定基座62的内侧，第二电机72的底部输

出端和机架71的顶部固定连接，机架71的内侧设有联动组件73，联动组件73的外侧均设有

可调支架74，可调支架74的外端均固定安装有测绘相机75。

[0022] 请参阅图1‑图8，可调支架74包括连接架741，连接架741转动连接于滑块734的内

侧之间，连接架741的内端和铰接板735相连接，可调支架74的底部设有铰接座742，铰接座

742的底部背面设有第三电机743，第三电机743的输出端贯穿铰接座742固定安装有横轴

745，横轴745的底部固定安装有第四电机744，第四电机744的底部输出端和测绘相机75的

顶部固定连接；通过设置可调支架74，可在使用期间，通过启动第三电机743运行，第三电机

743带动铰接座742内侧的横轴745转动，进而便可辅助带动第四电机744转动，此时启动第

四电机744运行，可带动测绘相机75主动，从而方便调节测绘相机75的角度以及方向，其通

过第三电机743带动横轴745转动与电动推杆737推动相配合，使得四组测绘相机75中每组

测绘相机75和同步调节亦可单独调整，方便同时调节四组测绘相机75转动，同时方便四组

测绘相机75进行不同角度的拍摄。

[0023] 请参阅图1‑图8，联动组件73包括外架731和电动推杆737，电动推杆737固定安装

于外架731的内侧，外架731固定安装于机架71的底部，外架731的下端开设有十字槽732，十

字槽732内侧外端均开设有滑槽733，滑槽733内侧均滑动连接有滑块734，可调支架74均转

动连接于滑块734的内侧之间，可调支架74的内端固定安装有铰接板735，铰接板735的内端

转动连接有凹形架736，凹形架736的内端顶部和电动推杆737的底部输出端固定连接；通过

设置联动组件73，使得在使用期间，可通过电动推杆737推动凹形架736向下移动，凹形架

736向下由于其和铰接板735转动连接，即可辅助通过凹形架736推动铰接板735转动并带动

可调支架74推动滑块734在滑槽733的内侧滑动，通过滑块734在滑槽733的内侧滑动，即可

辅助带动测绘之间实现转动，从而带动可调支架74另一端的测绘相机75转动，进而通过测

绘相机75的转动实现了对其测绘角度调整，提高了本装置的实用性。

[0024] 请参阅图1‑图8，滑块734的侧面形状和滑槽733内部侧面形状均为凸字形，滑块

734的外表面和滑槽733内均粘贴有耐磨垫片；通过设置凸字型的滑块734和滑槽733内侧形

状，可提高滑块734在滑槽733内侧滑动稳定性，并且设置耐磨垫片，可提高滑块734和滑槽

733内侧的耐摩擦能力，进而提高了本装置的整体使用稳定性和使用寿命。

[0025] 请参阅图1‑图8，限位组件64包括限位弹簧641和卡槽642，限位弹簧641等间距固

定安装于外壳63的内侧，卡槽642开设于限位固定基座62的两侧，限位弹簧641的内端均固

定安装有卡块643，卡块643的内端插接于卡槽642的内侧，卡块643的横截面形状设置为直

角脚梯形，卡块643的斜面设置于内侧下端，凹槽61内开设有容纳槽65，第二电机72的顶部

插接于容纳槽65的内侧，卡块643的外侧两端均固定安装有连轴644，连轴644的外端均贯穿

外壳63固定安装有限位板645，限位板645的外端固定安装有扶手646，扶手646的外表面设

有扶手646套；使用期间，可通过限位弹簧641抵触卡块643插接到卡槽642内侧辅助对限位

固定基座62进行限位，从而便于对测绘机构7和缓冲机构8进行安装，当需要检修时只需拉

动扶手646带动限位板645抽动连轴644拉动卡块643离开卡槽642，便可辅助拆装本装置，安

装时只需要再将限位固定基座62插入到凹槽61内即可，由于卡块643为直角梯形形状，卡块
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643的斜面设计可便于限位固定基座62插接到凹槽61内，从而方便安装，并且设置容纳槽65

可容纳第二电机72的输出端，进而方便使用。

[0026] 请参阅图1‑图8，缓冲机构8包括横板81，横板81固定安装于限位固定基座62的底

部前后两端，横板81的底部两侧均固定安装有折弯杆82，折弯杆82的底部之间均固定安装

有缓冲组件83，缓冲组件83包括固定基板831，固定基板831固定安装于折弯杆82的底部，固

定基板831的顶部前后两端和位于测绘无人机本体1底部前后两端的折弯杆82底部固定连

接，固定基板831的底部等间距固定安装有缓冲弹簧832，缓冲弹簧832的底部固定安装有缓

冲基板833，缓冲基板833的顶部前后两端均固定安装有阻尼器834，阻尼器834的顶部均和

固定基板831的底部前后两端固定连接，缓冲基板833的底部等间距固定安装有防滑凸点

835，防滑凸点835均设置为圆锥形；通过设置缓冲机构8，使得在测绘无人机本体1落地期

间，可通过缓冲基板833和固定基板831之间的阻尼器834和缓冲弹簧832相配合进行缓冲减

震，进而达到了较好的稳定性，  使得本装置整体在落地期间能够具有较好的缓冲减震能

力，并且设置圆锥形的防滑凸点835，可提高缓冲基板833底部的摩擦力，使其能够较为稳定

的放置在地面上，方便本装置使用。

[0027] 一种基于BIM无人机测绘装置的测绘方法，包括以下测绘方法：

S1：根据测绘位置，准备好停机搭建平台，或者选择相对较为平缓的位置，用作无

人机停机准备位置；

S2：停机位置选择完毕后将路径规划好，然后在地面基地将各条路线规划通过指

令发送至无人机控制平台，此时将无人机取出；

S3：通过安装机构6将测绘机构7安装到测绘无人机本体1的底部，检查测绘无人机

本体1的性能状况，同时对测绘相机75进行调试；

S4：启动无人机运行，无人机根据指令飞往指定位置后，使测绘相机75进行运转，

在机载测绘相机75中，利用测绘机构7对测绘视角以及方向进行调整，调整完成后通过测绘

相机75进行测绘信息采集；

S5：当测绘信息采集完毕后，操控测绘无人机本体1回程，当测绘无人机本体1移动

到事先选定的停机位置时，启动测绘无人机本体1停靠；

S6：将测绘无人机本体1机载测绘相机75所采集的数据以及其所拍摄的照片上传

到数据库中，利用BIM照片进行详细信息的定义，以及构建图片产品物理特性的几何形状；

S7：利用可视化数据为对象提供可识别的外观和行为数据，使组件对象以及分层

物理能够以与产品本身完全相同的方式定位或表现，BIM对象标准提供了有关对象创建、将

多少信息放入对象以及链接到云上的信息的指南，完成数据的分析；

S8：完成测绘步骤后，拉动扶手646触动安装机构6内侧的部件，将缓冲机构8和测

绘机构7从测绘无人机本体1上取下，对测绘无人机本体1和测绘机构7进行测试，确保无误

后将其包装收起即可。

[0028] 本发明的工作原理是：在使用期间，可通过将限位固定基座62插接到凹槽61的内

侧，通过限位固定基座62抵触卡块643的斜面，卡块643受力抵触限位弹簧641收缩，限位弹

簧641收缩使得卡块643箱内缩回到外壳63的内部，此时当卡块643接触到卡槽642时，限位

弹簧641复位抵触卡块643插接到卡槽642的内部，此时卡块643插接到卡槽642内即可辅助

抵触限位固定基座62，从而便可将测绘机构7和缓冲机构8安装到测绘无人机本体1的底部，
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使用携带期间或者需要检修时，只需拉动扶手646，通过扶手646带动限位板645抽动连轴

644拉动卡块643向外移动，卡块643抵触限位弹簧641同时离开卡槽642内，此时限位固定基

座62失去了限位，便可将底部的测绘机构7和缓冲机构8从测绘无人机本体1的底部拆卸，测

绘期间通过启动测绘无人机运行，此时第一电机3驱动转轴4转动，通过转轴4带动扇叶5转

动即可辅助测绘无人机本体1飞行完成测绘，测绘无人机飞行期间，可通过启动电动推杆

737辅助带动机架71底部外架731内侧的电动推杆737运行，通过电动推杆737推动铰接板

735带动可调支架74转动，此时可调支架74转动的同时带动滑块734在滑槽733的内侧滑动，

即可实现电动推杆737带动四组可调支架74同步转动的目的，由于可调支架74同步转动，即

可辅助带动四组测绘相机75升降，测绘相机75升降即可实现测绘相机75整体的视角调节，

使其能够在使用期间，进行测绘角度调整，并且当需要调节测绘方向时，可通过启动第二电

机72运行，第二电机72带动机架71转动，即可辅助调节四组测绘相机75转动，从而对测绘相

机75的整体测绘拍摄方向进行调节，在此期间，可实现对多组测绘相机75同步进行高度以

及角度的调节，其使用过程中，能够对测绘无人机本体1底部进行全面拍摄，整体调整能力

更为便捷高效以及全面，调节期间，由于滑块734在滑槽733的内侧滑动，可辅助进行支撑导

向，使得测绘相机75的位置调节更加稳定，并且滑块734和滑槽733均设置为凸字形，其在滑

动期间稳定性更强，滑块734和滑槽733能够更好的锁合在一起，能够进一步的提高本无人

机整体运行使得稳定性，其在使用的过程中，通过电动推杆737的推动，能够使得测绘无人

机本体1底部的多组测绘相机75整体移动可呈扇形移动，由于其呈扇形移动，可使其能够调

节的范围更为广泛全面，配合多组相机等间距呈圆形设置并且其上下纵向呈扇形可调，其

能够实现测绘相机75底部360度无死角的测绘拍摄，在此期间可通过启动第三电机743运

行，第三电机743带动铰接座742内侧的横轴745转动，进而便可辅助带动第四电机744转动，

此时启动第四电机744运行，可带动测绘相机75主动，从而方便调节测绘相机75的角度以及

方向，其通过第三电机743带动横轴745转动与电动推杆737推动相配合，使得四组测绘相机

75中每组测绘相机75和同步调节亦可单独调整，方便同时调节四组测绘相机75转动，同时

方便四组测绘相机75进行不同角度的拍摄，使其拍摄可调程度较高，能够全面的对测绘无

人机本体1的周遭进行拍摄，整体拍摄测绘能力更强，本设备的外架731和可调支架74均有

钛合金不锈中空架体构成，其整体具有较轻的质量，并且使用过程中整体的耐摩擦耐腐蚀

能够更好，使用期间，外架731和可调支架74的棱角处均设置为弧形，测绘相机75整体棱角

处较为平滑，可提高外架731和可调支架74整体的稳定性以及使用寿命，同时后续携带期间

手拿放也更加舒适，使得本设备的测绘结构整体可调程度较高，质量较轻，使用较为稳定长

久，整体使用起来更为合理，相较于现有测绘设备，本设备的整体测绘能力更强，稳定性也

更强，测绘能力更为全面，可调节程度更高，值得推广使用，当测绘无人机本体1降落时，可

通过缓冲基板833接触地面，此时缓冲基板833和固定基板831内侧之间的缓冲弹簧832和阻

尼器834进行伸缩减震，通过缓冲弹簧832可达到较好的缓冲效果，减少落地瞬间的冲击力，

避免落地瞬间的振动影响测绘相机75，同时在落地后可通过阻尼器834对缓冲弹簧832进行

阻尼，避免其长时间的晃动造成不稳，进而达到了较好的缓冲效果，并且在落地时，由于缓

冲基板833的底部等间距设置了圆锥形的防滑凸点835，可使得缓冲基板833底部具有较强

的摩擦力，可适平整和有坡度的地面停机，提高了停机稳定性。

[0029] 对于本领域技术人员而言，显然本发明不限于上述示范性实施例的细节，而且在
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不背离本发明的精神或基本特征的情况下，能够以其他的具体形式实现本发明。因此，无论

从哪一点来看，均应将实施例看作是示范性的，而且是非限制性的，本发明的范围由所附权

利要求而不是上述说明限定，因此旨在将落在权利要求的等同要件的含义和范围内的所有

变化囊括在本发明内。不应将权利要求中的任何附图标记视为限制所涉及的权利要求。

[0030] 此外，应当理解，虽然本说明书按照实施方式加以描述，但并非每个实施方式仅包

含一个独立的技术方案，说明书的这种叙述方式仅仅是为清楚起见，本领域技术人员应当

将说明书作为一个整体，各实施例中的技术方案也可以经适当组合，形成本领域技术人员

可以理解的其他实施方式。
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图 2
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图 3
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图 4
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图 5

说　明　书　附　图 5/10 页

16

CN 116495219 A

16



图 6
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图 7
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图 8
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图 9
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图 10
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