项目背景
[image: ]光伏清洗机器人
面向全光伏场景的自动驾驶清洁作业
本方案旨在填补适应各种复杂光伏场景、具备自动驾驶功能的高效清洁作业机器人光伏清洁领域的技术空白，通过创新的产品设计和先进的技术应用，为光伏电站提供一套高效、智能、可靠的清洁解决方案，助力光伏产业在提高发电效率、降低运维成本的道路上迈出坚实的一步，为全球清洁能源事业的发展贡献力量。



项目痛点
1、人工清洗光伏板的效率极低，一个工人一天仅能清洗少量光伏板，面对大规模光伏电站数以万计的光伏板，耗时极长，难以满足日常清洁需求。同时，人力成本高昂，随着劳动力价格上涨，清洁成本逐年攀升，大幅压缩了电站利润空间。而且人工清洗质量难以保证，不同工人的清洗力度、方式和细致程度不同，容易出现清洁死角，导致清洁效果参差不齐。此外，光伏电站中许多光伏板安装位置较高，人工清洗属于高空作业，存在坠落、触电等安全风险，一旦发生事故，会给企业带来巨大的经济和声誉损失 。

2、现有的自动化清洗设备普遍存在投入成本高的问题，从设备采购、安装到后期维护，都需要大量资金投入，对于一些中小型光伏电站来说，难以承受。轨道式清洗机器人对地形要求苛刻，需预先铺设轨道，不仅增加了前期建设成本和时间成本，而且无法适用于山地、丘陵等不规则地形的光伏电站，极大限制了应用范围。无水清扫机器人受环境因素制约严重，在沙尘较多地区，沙尘容易磨损清扫部件，且难以清除顽固污渍，清洁效果大打折扣。履带式清扫机器人虽然能在一定程度上适应复杂地形，但移动灵活性不足，在狭窄空间或光伏板排列紧密的区域，容易发生碰撞，损坏光伏板，同时其清洗方式也不够智能，无法针对不同污垢类型调整清洗策略 。


可行性分析
一、技术可行性​
近年来，人工智能、传感器技术和自动化控制技术飞速发展，为光伏清洗机器人的研发提供了坚实的技术基础。在传感器方面，激光雷达、视觉摄像头、超声波传感器等多传感器融合技术日益成熟，能够精准感知光伏板位置、表面污垢程度以及周围环境信息，为机器人的自动驾驶和智能清洁提供数据支持。
在自动驾驶算法领域，深度学习算法在路径规划、避障决策等方面取得显著突破，结合高精度地图技术，可使机器人在复杂光伏场景中实现自主导航与精准定位。同时，自动化控制技术的发展，能够实现清洗机械臂的精确控制，根据不同污垢类型自动调整清洗力度和方式，确保清洁效果的同时避免损伤光伏板。
二、经济可行性​
与传统人工清洗和现有自动化清洗设备相比，该机器人能够显著提高清洁效率，减少人力成本和设备维护成本。以一个大型光伏电站为例，使用光伏清洗机器人后，清洁效率可提升数倍，在短时间内完成大量光伏板的清洁工作，减少因污垢导致的发电量损失，提高电站整体收益。​
从长期角度，随着光伏产业的持续扩张，市场对高效清洁设备的需求将不断增加。光伏清洗机器人凭借其高效、智能、低成本的优势，具有广阔的市场前景和较强的盈利能力。
三、社会可行性​
在全球大力推进 “双碳” 目标的背景下，光伏产业作为清洁能源的重要组成部分，其健康发展具有重要意义。光伏清洗机器人的应用，能够有效提升光伏电站的发电效率，降低运维成本，促进光伏产业的可持续发展，对实现能源结构转型、减少碳排放具有积极作用，符合国家战略和社会发展需求。​


技术目标：
	光伏清洁作业方式变革
	面向光伏场景的自动驾驶能力

	基于自研3D视觉系统+重载多关节机械臂+自主导航，以抓放的方式实现清洁平板机的自动跨板换行作业;清扫过程中机器人本体与清扫平板机自主行驶，在组串起点和终点，通过高精度视觉引导机械臂进行毫米级精准抓放作业，实现自主跨板。单台机器人覆盖面积更广，并且无需像传统平板机进行现场搭桥施工，大幅减少机器部署时间与组件清洁成本。
	自主空地协同建图与定位技术，可使用无人机进行大范围、快速建图;基于先验地图和多传感器融合SLAM技术，保证机器人在无GPS信号时的定位稳定;自主路径规划与机器人云端监控系统，可实现多台清洁机器人的在线监控、任务分配和作业规划。

	卓越的环境适应性
	高效自主清洁

	军规级线控越野底盘，具备戈壁、沙漠等各种越野路面的通过能力;采用多电机分布式驱动技术，具有更强的越野能力和防陷坑能力;同时自研大负载多关节机械臂，能够满足恶劣条件下使用;机器人具备抗振动、耐高低温、高防护(IP65)的能力。
	机器人最高清洁速度可达3km/h，平均清洁速度可达1.2km/h，单次满电作业时间可达10h，单日可完成8-10MW光伏组件的清洁。并具备自主导航与自动充电能力。

	全自动机械臂充电系统
	

	搭载视觉识别与柔性机械臂，根据充电口位置智能规划最优路径，精准对接，多角度自动充电，最大20Kw快充
	




[bookmark: _GoBack][image: b2ae442f26200bde3bb49914c9df783]



方案优势
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实地使用
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