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前言

本文件按照GB/T 1.1—2020《标准化工作导则  第1部分：标准化文件的结构和起草规则》的规定起草。
本文件由中国农业机械化协会提出。
本文件由中国农业机械化协会归口。
本文件起草单位：
本文件主要起草人：
农用无人驾驶航空器 避障系统
1　 范围
本文件规定了农用无人驾驶航空器避障系统的术语和定义、技术要求、检验方法。
本文件适用于旋翼型农用驾驶航空器的避障系统。
2　 规范性引用文件
下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，仅该日期对应的版本适用于本文件；不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。
NY/T 3213 植保无人飞机 质量评价技术规范
3　 术语和定义
NY/T 3213界定的以及下列术语和定义适用于本文件。
航线规划避障
提前测量障碍物区域，在航线规划阶段将障碍物从作业地块剔除，避免作业阶段农用无人驾驶航空器与障碍物发生碰撞。
环境感知避障
通过环境感知传感器探测障碍物位置和大小，农用无人驾驶航空器即时以悬停或绕越的方式躲避障碍物，避免与障碍物发生碰撞。
4　 一般要求
功能要求
避障系统可使植保无人飞机在农田作业时，能对树木、电线杆、斜拉线、草垛等静态障碍物，或人、动物、牲畜等动态障碍物，做出悬停、躲避、绕开等避让措施。
性能要求
4.1.1　 障碍物形探测精度
避障系统对细长型障碍物（电线、电线杆、树枝、树干等）的最小的探测直径应大于5cm。
避障系统对松散型障碍物（树木枝叶冠层、防风林）应能准确探测其局部包络面或等效包围形状。
4.1.2　 障碍物探测方向
避障系统对飞行方向的障碍物探测距离应不低于30m，对飞行两侧方向的障碍物探测距离应不低于10m，对高度方向的探测距离应不低于5m。
4.1.3　 避障响应能力
避障系统应能在制造商声明的最大飞行速度条件下实现对障碍物避让功能，其中悬停避让应在距离障碍物3m以外的位置完成，自主绕障的路径应至少与障碍物保持2m以上的相对距离。
4.1.4　 避障提醒和警示的功能
植保无人飞机在采取避障措施时，应通过机载或地面端声、光、电等警示方式告知驾驶员。
5　 检验方法
试验条件
按照GB/T 5262的规定测定温度、湿度、大气压力、海拔、风速等气象条件。
试验场地
选择相对空旷的场地。
试验方法
在场内设置细长型、松散型障碍物，其中细长型障碍物直径为5cm，松散型障碍物以带枝叶的树木为最佳，采用第三方高精度测量仪器标定障碍物位置坐标。
在试验场地内预设植保无人飞机的飞行航线，航线应经过障碍物，设置飞行速度为制造商明示的最大飞行速度。
在额定起飞质量条件下，操控植保无人飞机以自主控制模式沿航线飞行，同时以不大于0.1s的时间间隔对植保无人飞机空间位置进行连续测量和记录，采用第三方高精度测量型接收机记录的RTK位置数据作为飞机实际位置。重复3次。
目测机具是否有对障碍物做出悬停、躲避、绕开等避让措施的功能
将机具的飞行轨迹与障碍物标定位置进行比对。采取悬停避让的机具，测量其悬停位置与障碍物位置之间的距离，判断其是否大于3m；采取自主绕障的机具，测量其飞行轨迹与障碍物的最小距离，判断其是否大于2m。[image: image3.png]
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