
机器人通过salm算法实现自主导航，自主控制前进速
度，避免倾翻或跌倒。通过LiDAR采集点云数据，点云处理
后，在第三方软件（例如CAD）实现漫游查看，快速将扫描
所得的离散型点云数据转化为实体（三角网）模型。机器人
搭载磁导率传感器等铁轨检测常规传感器，在巡检过程中代
替人工进行数据监测，并实时传输给中心站。基本实现铁轨
检测的无人化，数字化。

1、多传感器结合检测，有效提高钢轨探伤精度。
2、在线故障识别，通过机器识别与人工复查的方式确定缺陷
位置与严重程度。
3、应用salm算法，无信号区域实现智能导航，机器人智能
导航实现无人化铁轨监测，代替人工作业，提高检测效率。
4、采用动态图像识别技术，保护图像特征边缘，是探伤图像4、采用动态图像识别技术，保护图像特征边缘，是探伤图像
不模糊。

全国铁路里程数长，其中部分铁轨超期服务现象严重。
目前手推式超声波探伤仪检修人力、时间投入大，检测效率
低下，另外大型探伤车，则存在体积大、使用成本高等问
题，因此研制一款检测效率高、人工智能化的铁轨探伤机器
人成为当前建设交通强国的需要。

随着大数据、人工智能等新兴领域的不断发展，高效
率、智能化检测已经成为保障铁路安全必然发展趋势。该发
明通过机器人视觉、深度学习等技术，可一次性完成多项轨
道检测模块任务，为铁轨探伤提供了高精度、高效率的检测
服务。通过人工智能、大数据等对现有机器检测系统进行赋
能，最终实现铁轨安全检测的自动化和智能化升级。


