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基于双死点锁紧的竹产品吊运及无人机紧急脱困装置研制 
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摘  要：【目的】目前，我国林业无人机应用逐渐广泛，并且在林业界越来越受到重视和采用。然而，

在树林或竹林中使用时，无人机运输货物过程中往往会遇到绳子与石块卡住、树枝打结，或者钩子挂住树

枝等问题，这些都可能导致无人机无法挣脱继续飞行，给无人机运输过程中的安全带来了隐患。因此，研

制一款适应我国林地环境复杂、解决无人机携带货物时容易卡住等问题的装置以及一套适合重力自平衡的

吊钩具有重要意义。【方法】本文基于双死点锁紧机构，设计了一款适用于多种场景下的无人机紧急脱困装

置。该装置采用双死点设计，其中一个死点用于过死点锁紧，另一个死点用于确保稳定性。设计考虑了无

人机运输中可能遇到的各种复杂环境，如树林或竹林中的绳索卡顿、挂钩困扰等问题。利用安装在装置上

的传感器对紧急情况进行分析，当检测到绳索卡顿、挂钩困扰或其他异常情况时，系统能够实时识别并自

动触发报警和相应的处理机制，启动预设的紧急脱困程序，确保无人机在困难环境中安全脱离并继续任务；

利用 ansys 进行结构静力学仿真，确保装置承载能力。同时本文基于重力自平衡设计了一款自动脱钩装置。

【结果】实验结果显示；设计的紧急脱困装置在平均脱困时间为 5.3 秒的情况下，表现出接近 100%的脱困

成功率，即使在倾斜 45°的条件下，也能达到 95%的成功率。压力传感器测试验证了系统稳定识别紧急情

况的能力。仿真结果显示：装置在最大应力 83MPa 的情况下运行，这一值远低于钢材的许用应力，确保了

系统在各种工作条件下的安全性能。重力自平衡钩子可以在可承载范围内实现稳定脱钩。【结论】实验结果

显示，该装置能够快速有效地实现无人机的安全脱困，以及货物的脱钩并在各项危险测试中表现出高效稳

定的工作状态。利用压力传感器可以减少人工判断无人机紧急状态所需的时间。结构仿真进一步验证了在

紧急情况下其稳定性。因此，这种装置不仅能够提高无人机在林业和农业等领域的操作效率，还能有效降

低因复杂环境而引起的飞行安全隐患，具备重要的工程应用前景和市场价值。 

关键词: 无人机；紧急脱困；双死点锁紧机构；压力传感器；安全性能 

中图分类号 Q958.15；S154.5        文献标识码： A         文章编号：1001-7488（）-0000-00 

 

  


