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1 范围 

 

 
本标准规定了电力巡检无人机边缘智能终端的技术规范。 

本标准适用于日常和应急电力巡检过程中，采用无人机作为低空领域图像采集的主要作

业手段，对输电、配电、变电站中的设施、设备进行智能无人化全自主巡检的所有业务。 

 
 

 

2 规范性引用文件 

 

 
下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适

用于本文件。凡是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。 

GB/T 2009.51   电工术语 架空线路 

DL/T 741-2010  架空输电线路运行规程 

DL/T 664-2008  带电设备红外诊断技术应用导则 

DL/T 969-2005  变电站运行导则 

Q/HW 519-2010  配电网运行规程 

Q/GDW 382      配电网自动化技术导则 

 
 

 

3 术语和定义 

 
下列术语和定义适用于本文件。 
 

3.1 缺陷智能检测 Intelligent Defect Detection 

 通过计算机视觉中的目标检测技术对缺陷进行智能检测。 

 

3.2 缺陷 Defect  

根据电网设备和部件的类型，建立输电与变电、配电领域的典型缺陷。 

 

3.3 平均检测耗时 Average Detection Time 

平均检测是在指定硬件配置下，从图像输入缺陷检测模型，到输出缺陷检测结果的过程，

平均每张图片所耗费的计算时间。 

 

3.4 边缘计算 Edge Computing 

边缘计算，是指在靠近物或数据源头的一侧，采用网络、计算、存储、应用核心能力为

一体的开放平台，就近提供最近端服务。 

 

3.5 输电线路巡视检查 Transmission Equipment Inspection 
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工作人员用眼睛或用望远镜以及其他工具和仪器对输电线路的各部件进行观察、检查和

测量。目的是为掌握线路的运行状况、及时发现设备缺陷和威胁线路安全的问题。由于

架空线路分布很广，又长期处于露天之下运行，所以经常会受到周围环境和大自然变化

的影响，由于配电线路设备种类较输电线路多而复杂，巡视时除对输电线路进行巡视检

查外，还应对特殊设备进行巡视。 

 

3.6 故障巡视 Fault Inspection 

当线路发生故障跳闸时，应立即组织巡视，叫故障巡视。故障巡视的目的在于及时查明

线路发生故障的原因，找出故障位置并查明故障造成的破坏情况，以便准备抢修器材和

研究抢修办法，并制定防止类似故障的措施。 

 

3.7 模型部署 Model Deployment 

把封装好的算法模型部署到云侧、边侧、端侧。 

 
3.8 实时动态定位 RTK Real - time Kinematic 

在 GPS测量中，如静态、快速静态、动态测量都需要事后进行解算才能获得厘米级的精

度，而 RTK（Real - time kinematic）实时差分定位是一种能够在野外实时得到厘米

级定位精度的测量方法，它的出现极大地提高了野外作业效率。 

 

3.9 目标跟踪 Object Tracking 
目标跟踪是计算机视觉领域的一个重要问题，目前广泛应用在体育赛事转播、安防监控

和无人机、无人车、机器人等领域。 

 

3.10 特征金字塔 Feature Pyramid Network 

特征金字塔是用于检测不同尺度的对象的识别系统中的基本组件。多尺度上识别目标是

计算机视觉的一个挑战，通过提取多尺度的特征信息进行融合，进而提高模型精度。 

 

3.11 感受野 Receptive Field 

感受野，感受器受刺激兴奋时，通过感受器官中的向心神经元将神经冲动（各种感觉信

息）传到上位中枢，一个神经元所反应（支配）的刺激区域就叫做神经元的感受野。 
 
3.12 上采样 Upsampling 

上采样就是采集模拟信号的样本。 
 
3.13 卷积 Convolution 

在泛函分析中，卷积、旋积或褶积是通过两个函数 f和 g生成第三个函数的一种数学算

子，表征函数 f与 g经过翻转和平移的重叠部分函数值乘积对重叠长度的积分。 

 

3.14 感兴趣区域 Region of Interest 

机器视觉、图像处理中，从被处理的图像以方框、圆、椭圆、不规则多边形等方式勾勒

出需要处理的区域，称为感兴趣区域，ROI。在 Halcon、OpenCV、Matlab等机器视觉软

件上常用到各种算子（Operator）和函数来求得感兴趣区域 ROI，并进行图像的下一步

处理。 
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3.15 非极大值抑制 Non-Maximum Suppression 

非极大值抑制顾名思义就是抑制不是极大值的元素，可以理解为局部最大搜索。这个局

部代表的是一个邻域，邻域有两个参数可变，一是邻域的维数，二是邻域的大小。 

 

3.16 交并比 Intersection-over-Union 

交并比（Intersection-over-Union，IoU），目标检测中使用的一个概念，是产生的候

选框（candidate bound）与原标记框（ground truth bound）的交叠率，即它们的交

集与并集的比值。最理想情况是完全重叠，即比值为 1。 

 

3.17置信度 Confidence 

置信度表示算法输出的矩形框中含有目标的可能性大小，数值为 0到 1。 

 

3.18智能网关 Smart Gateway 

智能网关是网络设备,是局域网络智能化的关键，一般支持虚拟网络接入、wifi 接入、

有线宽带接入等，通过它可实现对局域网内各传感器、网络设备、摄像头以及主机等设

备的信息采集、信息输入、信息输出、集中控制、远程控制、联动控制等功能。 

 

3.19 超视距 Beyond Visual Distance 

指在目视无法看到目标的距离以外进行，这个距离的长短目前尚未有明确而且统一的规

定。 

 

4总体要求 

4.1 基于无人机边缘智能终端的电力巡检工作应贯彻“实用性强、安全性高及可操作性强”

的方针，严格执行《国家电网公司电力安全工作规程》的有关规定。 

4.2 无人机边缘智能终端在电力巡检中，应具备实时目标和缺陷检测与定位、实时温度检

测、高精度 AI 辅助抓拍、智能感应曝光、边云互联、超视距操控等功能，以满足该

行业自主智能巡检需求。 

4.3 无人机边缘智能终端的运行成果应体现在实时、动态、交互的了解和掌握输变配网等

应用场景下的所有目标设施、设备的运行状态，采用定期与应急巡视检查相结合的方

法，智能化完成巡检任务，确保工作智能、有序、高效。 

4.4 无人机边缘智能终端应积极推行设施设备状态管理理念，开展设施设备状态评价，逐

步实现更加智能化、高效的输变配电网巡检。 

4.5 电力巡检工作应充分发挥输变配电自动化与智能化的优势，推广应用各种信息技术与

现场巡视检查作业平台，并采用智能化、标准化作业手段，不断提升运行工作水平与
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效率。 

4.6 针对无人机边缘智能终端的功能开发工作应建立运行岗位责任制，明确分工，应有专 

业人员负责。 

4.7 输变配电网运行人员应熟悉、执行本规范，可根据本规范编制实施细则。 

4.8 运行单位需根据历年反事故措施、安全措施的要求和运行经验，在实现电力巡检无人

机边缘智能终端过程中，应力求创新式将无人机、无线通讯与边缘 AI结合在一起。 

 

5实时目标和缺陷检测与定位 

5.1 缺陷检测算法研发 

5.1.1 缺陷检测算法研发应包括技术要求梳理过程。 

5.1.2 缺陷检测算法研发应包括算法选择过程。 

5.1.3 缺陷检测算法研发应包括算法流程制定过程。 

5.1.4 缺陷检测算法研发应包括精度评价过程。 

5.1.5 缺陷检测算法研发应包括指导文档编写过程。 

5.2 技术要求 

5.2.1 可实现无人机图像实时监测。 

5.2.2 可实现电力部件的识别。 

5.2.3 可实现电力缺陷的识别。 

5.2.4 部件检测应只检测图片中主要部件，忽略图片背景中的同类部件。 

5.2.5 若部件结构复杂，应进一步检测部件中的细分部件。 

5.2.6 可满足各种场景下的识别要求，场景类别如通道巡检、杆塔精细化巡检。 

5.2.7 可实现图像温度预警。 

5.2.8 温度预警检测算法应至少包含温度矩阵获取、部件检测和发热判定三个模块。 

5.2.9 部件是否发热应结合部件最高温度和相对温升共同判定，判定标准应参照DL/T  

664-2008执行。 

5.2.10 部件的最高温度应选择部件检测框中的最大温度值。 

5.2.11 相对温升应计算部件检测框中最大温度值和最小温度值的差或者和部件连接的

导线温度值的差。 

 

5.3 目标识别方法 

5.3.1应优先采用基于深度学习的目标识别方法以适用于电力智能巡检需求。 

5.3.2目标识别方法应提供识别参数阈值调整范围，确保适用于电力巡检各种缺陷识别。 
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5.3.3 基于深度学习的目标识别算法包括两种模式，应结合算法本身优势及应用场景综

合抉择目标识别方法： 

    a.单阶段目标识别算法，例如以 YOLO、SSD等目标识别算法系列为代表，单阶段目

标识别算法其优势在于识别速度快； 

b.双阶段目标识别算法，例如以 Faster RCNN、Cascade RCNN等目标识别算法系列

为代表，双阶段目标识别算法其优势较单阶段识别算法在于识别精度稍高； 

5.3.4应有目标识别方法相关指标评价文件。 

5.4 目标识别流程 

5.4.1 开展目标识别工作前，应检查无人机边缘智能终端是否部署了最新版识别模型。 

5.4.2工作人员分为组长、研发人员、测试人员。  

5.4.3前端设备自动获取拍摄数据。 

5.4.4调用封装智能 AI模块对拍摄数据进行识别与定位。 

（1）生成图像金字塔 

图像金字塔最初用于机器视觉和图像压缩，一幅图像的金字塔是一系列以金字塔形

状排列的分辨率逐步降低，且来源于同一张原始图的图像集合。其通过梯次向下采

样获得，直到达到某个终止条件才停止采样。金字塔的底部是待处理图像的高分辨

率表示，而顶部是低分辨率的近似。 

（2）生成感兴趣区域 

需要产生目标可能存在的感兴趣区域（Region of Interest，ROI）。因为一张图片中含

有大量背景信息，一个可行的方法是先产生目标可能存在的大致区域，再对这些感

兴趣区域进行微调。对感兴趣区域提取特征，用于后续的分类及回归。 

（3）特征提取及分类 

特征提取的目的是对感兴趣区域寻找一种具有代表性的表征方式，并进一步用于分

类、回归等任务。在目标检测中，通常会用预训练好的分类模型进行视觉特征的提

取，因为分类模型提取的视觉特征具有很好的通用性。 

（4）非极大值抑制 

在完成前几步后，得到一系列包含目标的 bounding box，但这些 boxes 有大量重合

区域，所以需要对其进行筛选重组，如非极大值抑制（Non Maximum Suppression，

NMS），使得每个目标由单一 box 框定。 
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5.4.5输出所识别目标的坐标及置信度。 

5.4.6输出结果。 

5.5 实时温度预警 

5.5.1应充分考虑输变配电中不同的应用场景，选取方法满足缺陷目标实时温度预警需

求，例如红外实时温度预警方法。 

5.5.2实时温度预警应支持自动选取待检测目标识别范围。 

5.5.3实时温度预警应实现平均温度和最高温度值预测。 

5.5.4实现实时温度预警时应充分考虑所依赖的硬件设备载荷。 

5.5.5实时温度预警应在平台显示预警的温度，预警效果示例如图 1。 

 

图 1 实时温度预警 

5.6 检测精度要求 

5.6.1评价指标主要由准确率、召回率、单张图片平均检测耗时组成，见附录 A。 

5.6.2计算评价指标时，使用的测试数据缺陷总数量应为标注缺陷和人工核查去除重复

后的算法检测缺陷取并集的数量。 

5.6.3算法上线应满足召回率不低于 85%。 

5.6.4算法上线应满足准确率不低于 50%。 

5.6.5 算法上线应满足单张图片目标识别平均检测时效不低于 30FPS，目标识别+跟踪

不低于 30FPS。 

5.6.6若存在多个算法满足上线条件，应挑选召回率分数值最高的算法上线。 
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5.7 指导文档 

5.7.1应由算法开发人员和电力业务运维人员共同编写标注指导文档。 

5.7.2文档应包含版本号、编辑时间、审批通过时间、修订时间等信息。 

5.7.3文档应包含任务来源、工作地点、场景描述等概括性描述。 

5.7.4文档应包含该技术的应用方式或应用场景。 

5.7.5文档应明确智能 AI模块中的深度学习框架。 

5.7.6文档应明确智能 AI模块中的目标识别算法。 

5.7.7文档中操作步骤应至少给出 1种典型示例图，示例图见附录 B。 

 

6 高精度 AI辅助抓拍 

6.1 高精度 AI辅助抓拍算法研发 

6.1.1高精度 AI辅助抓拍算法研发的过程应包括技术要求分析。 

6.1.2高精度 AI辅助抓拍算法研发的过程应包括算法实现。 

6.1.3高精度 AI辅助抓拍算法研发的过程应包括工作流程制定。 

6.1.4高精度 AI 辅助抓拍算法研发的过程应包括指导文档编写。 

6.2 技术要求  

6.2.1可自动识别关键部件。 

6.2.2可针对绝缘子挂点、地线挂点、绝缘子、连接金具、悬垂线夹等电力部件进行高

精度识别。 

6.2.3可实现对相机和云台的全方位实时控制。 

6.2.4可实现对相机和云台的校正控制。 

6.2.5可自动控制云台锁定关键部件的拍摄位置。 

6.2.6可控制云台及载荷进行精确对准、变焦放大、精确对焦、抓拍等操作，如图 2。 
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图 2 部件精确对焦 

6.3 高精度 AI辅助抓拍算法 

6.3.1 构建关键拍照部位的样本库 

     分析存在的关键拍照点位，搜集已有巡检图像，在已有巡检图像基础上构建标记样

本库。 

6.3.2 开发及训练关键拍照部位的识别模型 

     通过建模方法，对关键拍照点位样本库进行训练学习，研究模型的优化调参，提升

模型的识别精度。 

6.3.3识别模型精简和优化 

     训练出的识别模型进行高性能的精简和优化，在保证识别精度的前提下，满足边缘

端 AI 芯片算力要求，极大化的提升 AI 识别的效率。 

6.3.4 实现部件目标识别 

调用部件模型实现相关部件目标识别与定位，输出目标位置信息。 

6.3.5 锁定目标 

     控制云台锁定目标，自动控制云台相机识别、对准居中、变焦、拍照控制，保障拍

摄图像中目标物的占幅比，确保采集的图像有效率更高、更清晰、更聚焦。 

6.4 工作流程 

6.4.1开展工作前，应组织人员学习指导文档，并让工作人员尝试实景操作系统，熟练

度应达到 96%以上方可上岗。 
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6.4.2操作人员分为组长、无人机操控人员、维修人员，指定组长 1人，其中无人机操

控人员应有半年以上的操作经验。 

6.4.3在执行任务前应确保无人机能够正常使用。 

6.4.4 高精度 AI辅助拍照任务由无人机搭载的 AI边缘智能终端来完成，紧急状况下

需无人机操控人员辅助。 

6.5 操作文档 

6.5.1应由算法开发人员和电力业务运维人员共同编写标注指导文档。 

6.5.2文档应包含版本号、编辑时间、审批通过时间、修订时间等信息。 

6.5.3文档应包含任务来源、工作地点、场景描述等概括性描述。 

6.5.4文档应包含该技术的应用方式或应用场景。 

6.5.5文档应明确正确的操作方式。 

6.5.6文档中操作步骤应至少给出 1种典型示例图，示例图见附录 D。 

 

7智能感应曝光 

7.1 智能感应曝光研发   

7.1.1 智能感应曝光研发的过程应包括技术要求梳理，应考虑不同场景下进行整体设

计。 

7.1.2 智能感应曝光研发的过程应包括工作流程制定，应首先考虑无人机自主飞行过

程中是否存在过曝或者欠曝现象，若存在过曝或者欠曝现象应如何调整曝光参数。 

7.1.3 智能感应曝光研发的过程应包括指导文档编写，至少包含算法源码注释、说明文

档两部分。 

7.2 技术要求 

7.2.1 可识别关键拍摄目标的光照亮度。 

7.2.2 可智能调节相机焦环的曝光量。 

7.2.3 此任务需配合无人机搭载的 AI边缘智能终端来完成。 

7.3 工作流程 
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7.3.1开展工作前，应组织人员学习指导文档，并让人员尝试实景操作系统，熟练度应

达到 96%以上方可上岗。 

7.3.2操作人员分为组长、研发人员、无人机操控人员、维修人员，指定组长 1人，其

中无人机操控人员应有半年以上的操作经验。 

7.3.3在执行任务前应确保无人机能够正常使用。 

7.3.4 此任务在飞行状态下来自完成。 

7.3.5智能感应曝光应首先判断该场景下是否存在过曝或者欠曝的现象。 

7.3.6电力巡检过程中若存在过曝或者欠曝的现象，应通过调整相机参数快速实现曝光

量调节。 

7.4 指导文档 

7.4.1应由算法开发人员和电力业务运维人员共同编写标注指导文档。 

7.4.2文档应包含版本号、编辑时间、审批通过时间、修订时间等信息。 

7.4.3文档应包含任务来源、工作地点、场景描述等概括性描述。 

7.4.4文档应包含该技术的应用方式或应用场景。 

7.4.5文档应明确是否为逆光拍摄的判断方法。 

7.4.6文档应明确逆光拍摄云台自动调整方法。 

7.4.7文档中操作步骤应至少给出 1种典型示例图，示例图见附录 C。 

 

8边云互联与超视距操控 

8.1 边云互联与超视距操控研发  

8.1.1边云互联与超视距操控研发的过程应包括技术要求梳理。 

8.1.2边云互联与超视距操控研发的过程应包括功能实现与分析。 

8.1.3边云互联与超视距操控研发的过程应包括指导文档的编写。 

8.2 技术要求 

8.2.1 应内置通讯模组。 

8.2.2 可实现实时数据传输。 

8.2.3 可实时将视频和图像回传到后端平台。 

8.2.4 可在飞行时发布任务指令。 
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8.2.5 可实现超视距操控。 

8.3 功能描述 

8.3.1实时数据传输 

（1）实时数据传输应包括实时接收回传数据和显示无人机飞行状态，实现边云互联。 

（2）数据传输功能应包括且不限于对视频数据的传输及图像数据的传输。 

（3）数据传输至平台后可通过电脑端或手机端即可实现数据查看、修改、报警、统计、

分析等。 

（4）在条件允许得情况下，应优先使用5G网络或利用其他信息技术实现低时延数据传

输，如图3。 

（5）应对每台设备制定维保周期以及记录相关的维保文档。 

 

图  3 数据信息传输架构图 

 
8.3.2 超视距操控 

（1）应保证无人机边缘智能终端可实时与无线通讯模组进行通讯。 

（2）应保证无人机边缘智能终端可完成对无人机远程操控。 

（3）无人机操控系统与无人机之间的通讯应不再单纯依赖无人机自带的数据链路和图

传系统。 

8.4 指导文档 

8.4.1应由算法开发人员和电力业务运维人员共同编写标注指导文档。 

8.4.2文档应包含版本号、编辑时间、审批通过时间、修订时间等信息。 

8.4.3文档应包含任务来源、工作地点、场景描述等概括性描述。 

8.4.4文档应包含该技术的应用方式或应用场景。 

8.4.5文档应明确无线数据传输操作方法。 
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8.4.6文档应明确发布任务指令操作方法。 

 

9无人机边缘智能终端有效性评价与算法优化 

9.1 无人机边缘智能终端有效性评价过程 

   有效性评价过程应包含真实场景测试。 

   有效性评价过程应包含目标检测结果核查。 

   有效性评价过程应包含阶段性测试评价。 

   有效性评价过程应包括验证性报告的编写。 

9.1.1真实场景测试 

（1）根据项目方法，每个测试场景应至少与一个需求或用户故事相关联。 

（2）在创建一次验证多个需求的测试场景之前，确保有一个测试场景，可以单独检查。 

（3）避免创建跨越多个要求的过于复杂的测试场景。 

（4）当场景的数量很大并且运行成本很高时，根据优先级，仅运行选定的测试方案。 

9.1.2检测结果核查 

（1）应对算法测试的结果与数据标注员的标注结果进行比对来核查算法检测结果。 

（2）检测结果核查应至少包含两轮核查。 

（3）每轮核查中，属于同一类缺陷的检测结果应统一由一名电力业务人员进行。 

（4）不同轮核查同一缺陷的电力业务人员不应相同。 

（5）核查过程中应分别记录不同缺陷类型的检测结果数量。 

（6）核查过程中应记录不同缺陷类型去除重复后的算法检测结果数量。 

9.1.3阶段性测试 

（1）无人机边缘智能终端第一阶段应可实现高精度 AI 辅助拍照、实时目标和缺陷检

测、定位智能感应曝光、实时温度检测的功能。 

（2）无人机边缘智能终端第二阶段应增加边云互联、超视距操控的功能。 

（3）无人机边缘智能终端应可结合技术发展，拓展新功能以满足智能电力巡检需求。 

9.1.4 验证性报告 

（1）验证性报告的发布应该做到时间明确、数据准确。 

（2）电力巡检报告至少应包括下列内容：测试人员、日期、测试气象条件、测试方法

和现场记录的数据以及数据处理的过程及结果等内容。 

（3）验证性报告应可为电力智能巡检方案制定提供有效支撑。 

9.2 算法优化 

9.2.1 算法优化应包含技术测试、分析报告编写、算法更新、和算法上线五部分。 

9.2.2 算法优化周期应不超过 1个月。 

9.2.3 算法应有优化版本记录文档，详细记录不同版本算法的优化时间、上线时间。 

9.2.4 数据导出后应发给算法研究人员，分析数据后形成该版本算法的检测报告。 

9.2.5 分析报告应对算法不足进行归类并分析原因。 

9.2.6 算法研究人员应使用调整算法并更新算法。 
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9.2.7 算法研究人员应采用更新后的算法重新测试，检测结果无问题后再上线。 

 

10 无人机边缘智能终端接口标准 

10.1标准化接口 

10.1.1  无人机边缘智能终端接口包括 Type-C、常规 USB、网口等 

10.1.2  可与常见旋翼或垂直起降固定翼机型无缝对接。 

10.2 接口功能 

10.2.1 网口用于连接以太网。 

10.2.2 Micro-HDMI接口用于连接显示器。 

10.2.3 Micro-USB接口用于软硬件调试。 

10.2.4 Type-C接口连接 OSDK，用于与飞控系统实时交互。 

10.2.5 常规 USB 接口用于连接其它产品，如图 11。 

 

 

图 1 无人机边缘智能终端接口标准 

 
 

11 无人机边缘智能终端研发过程 

11.1 无人机边缘智能终端性能梳理 

11.1.1 无人机边缘智能终端性能梳理应制定相关产品规格。 

11.1.2 应描述无人机边缘智能终端尺寸、重量。 

11.1.3 应描述无人机边缘智能终端产品扩展性。 

11.1.4 应描述无人机边缘智能终端可搭载平台。 

11.1.5 应描述无人机边缘智能终端工作温度。 

11.1.6 应描述无人机边缘智能终端工业防护等级。 

11.1.7 应描述无人机边缘智能终端功耗。 

11.2 算法流程制定 

11.2.1 实时目标和缺陷检测与定位技术制定。 
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11.2.2 缺陷检测算法应至少包含部件检测和缺陷检测两个模块。 

11.2.3 温度预警检测算法应至少包含温度矩阵获取、部件检测和发热判定三个模块。 

 
11.3 算法工程构建 

11.3.1 算法工程构建应至少包含算法源码、相关模型和说明文档三个部分。 

11.3.2 算法源码应统一存放于同一个文件夹中。 

11.3.3 算法模型部分应包含算法所用的全部模型文件，单个模型文件的命名应至少包

含算法名称、检测目标。 

11.3.4 说明文档应至少包含算法检测缺陷名称、算法工程结构、重要代码注释。 
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附 录 A  

（资料性附录） 

无人机边缘智能终端技术指标 

 

 
 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
无 
人 
机 
边 
缘 
智 
能 
终 
端 
 

计

算

精

度 

准确率≥50% 
召回率≥85% 

在作业现场实时识别情

况下， 
准确率= TP / (TP + FP)   
召回率= TP / (TP + FN) 

其中 TP（True Positives）

表示识别目标被正确分

类的数量；  

FP（False Positives）表

示被错误分类的数量； 

FN（False Negatives）表

示错误分类的背景数

量。 

算

力 

本系统采用 NVIDIA Pascal

™  架 构 ， 配 有  256 个 

NVIDIA CUDA Core 1.3 

TFLOPS (FP16) 以 及 双 核 

Denver 2 64 位 CPU 和四核 

ARM A57 Complex，可实现

目标识别 30FPS 目标识别+

跟踪 15FPS 

 

FPS 每 秒 传 输 帧 数

(Frames Per Second) 
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附 录 B 

（资料性附录） 

识别效果 

 

 
 

图 B1  对连接金具的识别效果 
 
 

 

 

图 B2 对杆塔整体的识别效果 
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附 录 C  

（资料性附录） 

智能感应曝光示例 

 

 

图 C 智能感应曝光示例 
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附 录 D  

（资料性附录） 

AI辅助抓拍示例 

 

 
图 D 高精度 AI 辅助抓拍示例 
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