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前 言

本文件按照GB/T 1.1—2020《标准化工作导则 第1部分：标准化文件的结构和起草规则》的规定

起草。

请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。

本文件由湖北卓沃信息科技有限公司提出。

本文件由中国商业企业管理协会归口。

本文件起草单位：湖北卓沃信息科技有限公司、XXX、XXX。

本文件主要起草人：XXX、XXX、XXX。
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引 言

本文件的发布机构提请注意，声明符合本文件时，可能涉及到本文件第4章相关的专利的使用。

本文件的发布机构对于该专利的真实性、有效性和范围无任何立场。

该专利持有人已向本文件的发布机构承诺，他愿意同任何申请人在合理且无歧视的条款和条件下，

就专利授权许可进行谈判。该专利持有人的声明已在本文件的发布机构备案。相关信息可以通过以下联

系方式获得：

专利持有人姓名：……

地址：……

请注意除上述专利外，本文件的某些内容仍可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责

任。
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农业播种用智能无人飞行器

1 范围

本文件规定了农业播种用智能无人飞行器（以下简称飞行器）的术语定义、技术要求、测试方法、

检验规则及标志、包装、运输和储存要求。

本文件适用于在农业播种作业中使用的智能无人飞行器。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，

仅该日期对应的版本适用于本文件；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 5262 农业机械 试验条件测定方法的一般规定

GB 10396 农林拖拉机和机械、草坪和园艺动力机械 安全标志和危险图形 总则

NY/T 3213-2023 植保无人驾驶航空器 质量评价技术规范

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1

智能无人飞行器 Intelligent unmanned aerial vehicle

具有自主飞行能力和智能控制系统的飞行器，主要用于农业播种作业，能够通过内置的传感器、控

制系统和导航系统执行飞行和播种任务。

4 工艺流程

4.1 概述

适用于农业播种的飞行器主要由飞行器主体、桨叶支架、桨叶、电机和支脚、播种装置组成。飞行

器主体是环形的，飞行器护体的环形内部固定着种子箱，种子箱的底部设置着播种装置，播种装置包括

插装在出料嘴的竖向通孔内的若干个出料圆筒，出料圆筒的上下端分别伸出竖向通孔之外，出料圆筒的

上下端均设置有齿轮，相邻出料圆筒的齿轮相互啮合，出料嘴下端的外侧设置有圆筒驱动电机，出料圆

筒的上端与种子箱下端的高压出料腔接通，高压出料腔的侧壁设置有高压气进嘴，高压出料腔的与种子

箱的内部采用单向阀板接通。飞行器整体结构示意图如图1所示。

图 1 飞行器整体结构示意图
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标引序号说明：

1—飞行器主体；

2—电机；

3—桨叶；

4—桨叶支架；

5—种子箱；

6—支脚；

7—播种器

4.2 系统构成

4.2.1 飞行器主体

播种飞行器主体，主要由以下几部分构成：

——安装有电机、驱动桨叶与飞行桨叶的桨叶支架；

——具有环形结构的飞行器护体；

——种子箱；

——出料圆筒。

4.2.2 播种器

播种飞行器采用输送管道旋转施力加轴向高压推送的形式推送种子，推送出的的种子以旋转的形式

前进，其旋转可大大抵消风力，可大大提高飞行过程中种子的抗风能力，能有效实现恶劣环境下准确播

种，主要由以下几部分构成，结构示意图如图2所示：

——主筛网；

——缓冲筛网；

——振动器；

——出料圆筒；

——相互啮合的齿轮；

——圆筒驱动电机；

——高压气进嘴；

——单向阀板。

图 2 播种器结构示意图

标引序号说明：
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5—种子箱；

8—圆筒驱动电机；

10—主筛网；

11—缓冲筛网；

12—单向阀板；

13—高压出料腔；

14—出料圆筒；

15—齿轮；

16—带孔盖板。

5 基本要求

依据NY/T 3213-2023表1以及产品使用说明书、铭牌和其他技术文件，对飞行器的主要技术参数进

行核对或测量。

6 质量要求

6.1 一般要求

6.1.1 起动性能

飞行器在常温条件下，按使用说明书规定的操作方法起动3次，起动成功的次数应不少于2次。

6.1.2 环境适应性

飞行器在温度60 ℃±2 ℃、相对湿度95 %±2 %的环境条件下，静置4 h后，能正常工作。

6.1.3 抗风性能

应能在（6±0.5）m/s风速环境中正常工作。

6.1.4 药液、燃料或电量剩余量显示功能

应有药液、燃料或电量剩余量显示功能，且便于操作者观察。

6.1.5 飞行信息存储系统

应配备飞行信息存储系统，飞行数据应进行加密存储，实时记录并保存飞行及作业情况，存储的内

容至少应包括：飞行器的身份信息、位置、海拨、速度信息以及操作员身份、制造商、产品型号和产品

编号的信息。

6.1.6 远程监管系统通信功能

应具备远程监管系统通信功能。

6.1.7 承压软管标识与承压管路承压性能

6.1.7.1 承压软管上就有永久性标志，标明其制造商和最高允许工作压力。

6.1.7.2 在 1.5 倍最高工作压力的试验压力下保持 1 min，不得有渗漏现象。

6.1.8 整机密封性能

在最高工作压力工作时，各零部件及连接处应密封可靠，不应出现药液和其他液体泄漏现象。

6.2 性能要求

6.2.1 作业控制模式切换稳定性

应同时具备手动控制模式和自主控制模式，两种模式可自由切换，且切换时飞行状态无明显变化。

6.2.2 手动控制模式飞行性能



T/ACCEM XXXX—XXXX

4

操作应灵活、动作应准确、飞行应平稳。

6.2.3 悬停性能

飞行器在空载及满载悬停时，不应出现掉高或坠落现象。

6.2.4 自主飞行控制模式飞行精度

自主飞行控制械飞行精度应符合表1的规定。

表 1 自主飞行控制械飞行精度

项目 技术要求

偏航距（水平），m ≤0.4

偏航距（高度），m ≤0.4

速度偏差，m/s ≤0.4

6.2.5 续航能力

单架次总飞行时间与连续播种作业时间之比应不小于1.2。

6.3 安全性能

6.3.1 安全防护

外露的发动机、排气管等可产生高温的部件或其他对人员易产品伤害的部位应设置防护装置，避免

人手或身体触碰。

6.3.2 安全防护标识

对操作都有危险的部位，应有固定永久性的安全标识，在飞行器的明显位置还应有警示操作者使用

安全防护用具的安全标识，安全标识应符合GB 10396的规定。

6.3.3 限高、限速、限距功能

飞行器应具有限高、限速、限距功能，限高、限速、限距功能均应不大于制造高的明示值。

6.3.4 电子围栏

应配备电子围栏系统。

6.3.5 失效保护

对通讯链路中断、燃料（电量）不足等情形应具有报警和失效保护功能。

6.3.6 避障功能

飞行器应具有避障功能，在明示的最大作业速度下不得与垂直地面的直径（2±0.5）cm的管状障碍

物碰撞。飞行器离开障碍物，应能重新可控。

6.3.7 电磁兼容

飞行器的射频电场辐射抗扰度应不低于NY/T 3213-2023中表4中B级的要求。通讯与控制系统辐射骚

扰限值应符合NY/T 3213-2023中表5的规定。

7 试验方法

7.1 试验条件

按照GB/T 5262规定的测定温度、湿度、大气压力、海拨、风速等气象条件。

7.2 起动性能

在7.1规定的试验条件下，按使用说明书规定的操作方法起动飞行器，并记录成功起动的资料。
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7.3 环境适应性

按NY/T 3213-2023中7.2.1规定的方法检验。

7.4 抗风性能

按NY/T 3213-2023中7.2.2规定的方法检验。

7.5 药液、燃料或电量剩余量显示功能

按NY/T 3213-2023中7.2.4规定的方法检验。

7.6 飞行信息存储系统

按NY/T 3213-2023中7.2.5规定的方法检验。

7.7 远程监管系统通信功能

按NY/T 3213-2023中7.2.6规定的方法检验。

7.8 承压软管标识与承压管路承压性能

按NY/T 3213-2023中7.2.8规定的方法检验。

7.9 整机密封性能

按NY/T 3213-2023中7.2.9规定的方法检验。

7.10 作业控制模式切换稳定性

按NY/T 3213-2023中7.3.1规定的方法检验。

7.11 手动控制模式飞行性能

按NY/T 3213-2023中7.3.1规定的方法检验。

7.12 悬停性能

按NY/T 3213-2023中7.3.3规定的方法检验。

7.13 自主飞行控制模式飞行精度

按NY/T 3213-2023中7.3.2规定的方法检验。

7.14 续航能力

按NY/T 3213-2023中7.3.4规定的方法检验。

7.15 安全防护

按NY/T 3213-2023中7.4.1规定的方法检验。

7.16 安全防护标识

按NY/T 3213-2023中7.4.2规定的方法检验。

7.17 限高、限速、限距功能

按NY/T 3213-2023中7.4.4规定的方法检验。

7.18 电子围栏

按NY/T 3213-2023中7.4.5规定的方法检验。

7.19 失效保护

按NY/T 3213-2023中7.4.6规定的方法检验。
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7.20 避障功能

按NY/T 3213-2023中7.4.7规定的方法检验。

7.21 电磁兼容

按NY/T 3213-2023中7.4.8规定的方法检验。

8 检验规则

8.1 不合格项目分类

不合格项目分类应符合NY/T 3213-2023中表7的规定。

8.2 抽样方案

8.2.1 抽样方案应符合 NY/T 3213-2023 中表 8 的规定。

8.2.2 采用随机抽样，在代销合格产品中随机抽取 2台飞行器，基本一台用于检验，另一台备用。由

于 非质量原因造成试验无法继续进行时，启用备用样机。抽样基数应不少于 10 台。

8.3 判定规则

8.3.1 应对样机的 A、B 类检验项目按本文件第 6 章规定的项目逐项进行考核、判定。当 A类不合格项

目数为 0（即 A=0）、B 类不合格项目数不超过 1（即 B≤1）时，判定样机为合格品；否则，判定样品

为不合格品。

8.3.2 若样机为合格品，则判定该抽样批产品为合格；若样品为不合格品，则判定抽样批产品为不合

格。
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