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(54) 实用新型名称

一种航摄无人机用单轴云台装置

(57) 摘要

本实用新型涉及一种航摄无人机用单轴云台

装置，是一种可以自动控制的单轴航向纠偏机械

云台技术；其结构为，筒体安装于底板上，大齿轮

固定于筒体的安装槽内，盒固定于筒体上；小齿

轮与大齿轮啮合后连接到转接轴上，伺服机安装

在台板的支撑柱和转接轴上。本实用新型可以使

无人机在作业过程中实现相机实时航向纠偏和机

械减震，照片影像清晰，成片率高。同时，本实用

新型结构设计科学合理，安全有效，成本较低、小

型轻便、低噪节能、高效机动，可广泛应用于公共

安全、国防事业、数字地球以及多种领域的监测监

探，有着广阔的市场需求，易于推广应用。

(51)Int.Cl.

(ESM)同样的发明创造已同日申请发明专利  

(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)实用新型专利
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1. 一种航摄无人机用单轴云台装置，其特征在于筒体（9）安装于底板（1）上，大齿轮

（8）固定于筒体（9）的安装槽内，盒（11）固定于筒体（9）上；竖板（2）固定于底板（1）上，

台板（5）固定于竖板（2）上，F4 套（3）安装到底板（1）和台板（5）的安装孔内，转接轴（6）

穿过 F4套（3）后将小齿轮（4）与大齿轮（8）啮合，小齿轮（4）连接到转接轴（6）上，小齿轮

（4）随着转接轴（6）自如转动；伺服机（7）安装在台板（5）的支撑柱和转接轴（6）上，转接

轴（6）随着伺服机（7）圆盘摇臂转动而自如转动。

2.根据权利要求 1所述的一种航摄无人机用单轴云台装置，其特征在于所述的盒（11）

内设有减震套（10）。

3.根据权利要求 2所述的一种航摄无人机用单轴云台装置，其特征在于所述的减震套

（10）的型腔与相机的外形相吻合。

4. 根据权利要求 1 所述的一种航摄无人机用单轴云台装置，其特征在于所述的筒体

（9）上安装有压套（12）和挡圈（13）。

5. 根据权利要求 1 所述的一种航摄无人机用单轴云台装置，其特征在于所述的筒体

（9）活动设置于底板（1）上。
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一种航摄无人机用单轴云台装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种无人机航摄作业过程中机载航摄相机的航向纠偏装置，尤其

涉及一种航摄无人机用单轴云台装置，是一种可以自动控制的单轴航向纠偏机械云台技

术。 

背景技术

[0002] 无人机是通过无线电遥控设备或机载计算机程控系统进行操控的不载人飞行器。

无人机不但能完成有人驾驶飞机执行的任务，更适用于有人飞机不宜执行的任务。 

[0003] 无人机航拍摄影是以无人驾驶飞机作为空中平台 , 以机载遥感设备获取信息，用

计算机对图像信息进行处理，并按照一定精度要求制作成图像。全系统在设计和最优化组

合方面具有突出的特点，是集成了高空拍摄、遥控、遥测、视频影像微波传输和计算机影像

信息处理的应用技术。 

[0004] 但是现有技术中，航拍过程中，无人机的机头方向易受侧风影响，从而导致航拍照

片的航向角误差过大，影响后期图像处理精度。而且目前尚无航向纠偏单轴云台实例的运用。 

发明内容

[0005] 本实用新型针对上述现有技术中存在的问题，提供了一种安全、有效的一种航摄

无人机用单轴云台装置，解决了现有技术中难以实现的相机实时航向纠偏和机械减震的问

题，而且本实用新型成本较低。 

[0006] 为了实现上述目的，本实用新型的技术方案如下： 

[0007] 筒体安装于底板上，大齿轮固定于筒体的安装槽内，盒固定于筒体上；竖板固定于

底板上，台板固定于竖板上，F4 套安装到底板和台板的安装孔内，转接轴穿过 F4 套后将小

齿轮与大齿轮啮合，小齿轮连接到转接轴上，小齿轮随着转接轴自如转动；伺服机安装在台

板的支撑柱和转接轴上，转接轴随着伺服机圆盘摇臂转动而自如转动。

[0008] 所述的盒内设有减震套。 

[0009] 所述的减震套的型腔与相机的外形相吻合。 

[0010] 所述的筒体上安装有压套和挡圈。 

[0011] 所述的筒体灵活设置于底板上。 

[0012] 本实用新型的优点效果如下： 

[0013] 本实用新型可以使无人机在作业过程中实现相机实时航向纠偏和机械减震，照片

影像清晰，成片率高。同时，本实用新型结构设计科学合理，安全有效，成本较低、小型轻便、

低噪节能、高效机动，可广泛应用于公共安全、国防事业、数字地球以及多种领域的监测监

探，有着广阔的市场需求，易于推广应用。

附图说明

[0014] 以下，结合附图，对本实用新型进行详细说明。 
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[0015] 图 1为本实用新型的结构示意图。 

[0016] 图中，1、底板，2、竖板，3、F4套，4、小齿轮，5、台板，6、转接轴，7、伺服机，8、大齿轮，

9、筒体，10、减震套，11、盒，12、压套，13、挡圈。 

具体实施方式

实施例

[0017] 如图 1 所示，将大齿轮 8 用螺钉固定到筒体 9 的安装槽内，将压套 12 安装到筒体

9 的底部安装槽内，筒体 9 连同挡圈 13 用螺钉固定于底板 1 上，保证筒体 9 在底板 1 的安

装孔内能够自如转动。用螺钉将盒 11 固定于筒体 9 上，将减震套 10 放入盒 11 内，减震套

10的型腔与相机的外形相吻合。用螺钉将竖板 2固定于底板 1上，用螺钉将台板 5固定于

竖板 2上。将 F4套 3安装到底板 1和台板 5的安装孔内，转接轴 6穿过 F4套 3后，将小齿

轮 4与大齿轮 8啮合后，用螺钉将小齿轮 4连接到转接轴 6上，保证小齿轮 4能够随着转接

轴 6 自如转动。将伺服机 7 安装在台板 5 的四个支撑柱和转接轴 6 上，保证转接轴 6 能随

着伺服机 7圆盘摇臂转动而自如转动。 

[0018] 本实用新型的原理及工作过程如下： 

[0019] 无人机在进行航拍之前，通过地面站设置伺服机 7 的初始值及航拍航线。无人机

航拍过程中，受到高空风速影响，会发生飞行航线偏移现象，伺服机 7 根据预设的航拍航线

进行实时反向纠偏，在伺服机 7的带动下，转接轴 6连同固定在其上的小齿轮 4随着实时纠

偏而转动。通过外齿轮啮合作用，大齿轮 8 带动着与之固定的筒体 9 随着小齿轮 4 的转动

而反向旋转。固定在筒体 9上的盒 11及其内部安装的减震套 10带动着航摄相机随着筒体

9的转动而转动。从而保证航拍是实时按照预设航线进行，即实现实时航向纠偏功能。伺服

机 7 内的齿轮转动速度为 0.1sec/60°，由于齿轮传动比为 3：1，因此航摄相机的纠偏速度

即为 0.1sec/20°。同时，航摄相机放入减震套 10中与相机外形相吻合的型腔内，在航拍过

程中可以避免无人机振动导致航拍效果不佳的问题。

[0020] 本实用新型的保护范围不受具体实施例的限制，以权力要求为准。 
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图 1
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