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无人机集群方案以 FanciSwarm® 系列集群无人机为核心，集成 UWB 高精度定位、集群

组网调度、机载计算、视觉感知与激光雷达感知。 

 

平台开放灵活，支持二次开发，减少硬件适配与系统搭建成本，快速搭建无人机集群实验平

台，并提供具体到一行代码的技术支持。 

 

可开展集群编队、视觉感知、SLAM、三维建图、路径规划、动态避障与自主导航等实验研

究；同时，平台可作为深度学习、强化学习、具身智能及大模型驱动的无人机自主感知、决

策与集群协同等研究的实验载体。 

01 快速选型 

不同实验目标，对应不同的硬件配置与开发路径。 

用户可先根据研究方向选择合适的套件类型，再进一步确认机载计算平台、视觉传感器、

激光雷达传感器、定位方式和软件开发环境。 

套件类型 核心定位 适合方向 选择建议 

基础款 
集群飞行与基础编队 

开发平台 

轨迹飞行、编队飞行、集群控

制、基础教学实验 

主要关注“多架无人机稳定起飞、

稳定编队、稳定执行基础集群任

务”时选择。 

进阶款 
树莓派 Zero 轻量视觉 

开发平台 

图像采集、Aruco 识别、轻量

视觉反馈、Python 编程入门 

适合从基础集群飞行过渡到基础视

觉实验，重点用于低成本、轻量化

视觉应用验证。 

高阶款 
树莓派 5 高性能开源 

开发平台 

图像采集、视觉处理、轻量目

标识别、Python/C++ 二次开

发 

适合需要更强机载算力、更开放开

发环境和更长期二次开发空间的教

学与科研场景。该版本更强调“开

放性、可扩展性和工程开发能

力”。 

专业款 
Jetson Orin NX 单目视觉 

智能平台 

目标识别、目标跟踪、手势识

别、Aruco 识别、视觉引导、

AI 模型部署 

适合开展基于 NVIDIA Jetson 平

台的视觉智能算法验证，重点面向

深度学习推理、单目视觉识别和智

能任务部署。该版本更强调“AI

算力、视觉智能和算法落地能

力”。 
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套件类型 核心定位 适合方向 选择建议 

旗舰款 
深度视觉与自主飞行 

研究平台 

视觉定位、视觉导航、视觉

SLAM、路径规划、自主导航、

自主避障 

实验目标进入空间感知、视觉导

航、视觉避障与自主飞行时选择 

Pro 激光雷达款 
激光雷达 SLAM 与复杂环境

自主导航平台 

激光雷达 SLAM、三维点云建

图、点云感知、路径规划、动

态避障、自主导航、多传感器

融合 

适合实验目标进入激光雷达感知、

三维点云建图、GNSS 拒止环境

定位与复杂场景自主飞行阶段的用

户。该版本更强调“激光雷达 

SLAM、点云感知、工程拓展和复

杂环境自主导航能力”。 

（FanciSwarm 集群套件选型） 

 

02 基础款集群套件 

适合入门集群实验与基础编队飞行 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® 基础款无人机 
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| 适用用户 

 

适合高校教学、无人机集群入门实验、基础轨迹飞行、室内 UWB 定位、多机编队与控制

验证等场景。 

该版本以稳定飞行、基础编队和集群控制为核心，适合用于无人机集群实验平台的入门建

设。 

| 为什么选择它 

 

基础款更适合关注“集群飞行本身”的用户。 

如果实验目标主要是实现多架无人机稳定起飞、定点飞行、轨迹飞行、队形切换和集群控制，

基础款可以作为更轻量、更直接的入门选择。 

该版本支持开箱即用，并配套现成示例代码和基础实验流程，可直接部署，帮助用户更快

完成无人机集群实验平台的入门搭建与实验验证。 
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| 核心配置 

FanciSwarm® 微型集群无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm®  UWB 定位系统 

支持光流定位、UWB 定位等定位方式 

支持遥控器、手机 App、电脑端 ROS / Python 等方式进行控制与实验开发 

 

（基础款套件清单） 

 

| 实验方向 

 

基础飞行、定点飞行与轨迹飞行、多机编队、队形切换与集群控制、室内定位系统验证与

教学实验以及基础集群飞行实验。 
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| 推荐标签 

开箱即用  /  入门集群  /  教学实验  /  轨迹飞行  /  编队飞行  /  集群控制 
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| 功能汇总 
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03 进阶款集群套件 

搭载树莓派 Zero ，支持轻量视觉与二次开发 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® 树莓派 Zero 2W 无人机 

| 适用用户 

 

进阶款在基础集群飞行能力上，增加图像采集、Python 编程和轻量视觉开发能力。由于

树莓派 Zero 2W 算力相对有限，视频流通常需回传至电脑端处理。 
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适合希望在基础集群飞行之外，进一步接入图像采集、轻量视觉处理、Python 编程和基

础 AI 实验的高校教学、课程实验和入门开发用户。 

| 为什么选择它 

 

相比基础款，进阶款不仅能够进行集群飞行实验，还为用户提供了视觉拓展能力。 

对于希望逐步开展视觉识别、目标检测入门等方向的教学和科研团队，进阶款可以作为更具

扩展性的选择。 

| 核心配置 

FanciSwarm® 树莓派 Zero 无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm® UWB 定位系统 

树莓派 Zero 2W 主板 

500 万像素摄像头 

支持 ROS / Python 开发与基础视觉算法实验 
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（进阶款套件清单） 

| 实验方向 

 

集群编队飞行、图像采集与视频数据获取、OpenCV 图像处理入门、Aruco 视觉识别与跟

踪、二维码/标志物识别、轻量化目标识别、视觉检测入门与追踪算法验证等基础开发方

向。 

| 推荐标签 

集群编队飞行  /  轻量视觉  /  二次开发  /  Python 编程  /  OpenCV 入门 
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| 功能汇总 
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04 高阶款集群套件 

搭载树莓派 5，面向更高性能的视觉与集群开发 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® 树莓派 5 无人机 

| 适用用户 

 

适合需要更强机载算力、开源开发环境和本地视觉处理能力的高校实验室与科研团队，可

用于图像采集、轻量视觉处理、基础目标识别、数据记录及 Python/C/C++ 二次开发等任

务。 
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| 为什么选择它 

 

高阶款搭载树莓派 5，具备更强的机载计算能力，可在无人机端完成图像处理和轻量视觉算

法运行，减少对电脑回传处理的依赖。 

相比进阶款，它更适合长期开展集群飞行、视觉实验和二次开发，是兼顾灵活性、开放性和

开发空间的集群平台。 

| 核心配置 

FanciSwarm® 树莓派 5 无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm UWB 定位系统 

树莓派 5 计算平台 

800 万像素摄像头 

支持 ROS / Python 等开发方式 
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（高阶款套件清单） 

 

| 实验方向 

 

集群编队飞行、机载图像采集与本地处理、轻量视觉识别与反馈控制、实时数据采集与边

缘计算、Python/C/C++ 二次开发、无人机集群平台长期建设。 
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| 开发说明 

 

高阶款提供树莓派 5 机载计算平台，并配套案例源码和详细教程，方便用户快速上手。 

视觉识别、目标跟踪等具体功能，可结合实验目标、应用场景和算法需求，在案例工程基

础上进行二次开发。 

| 推荐标签 

高性能机载计算 /  本地视觉处理  /  开源二次开发  /  集群编队飞行 
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| 功能汇总 
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05 专业款集群套件 

搭载 NVIDIA Jetson Orin NX 单目视觉平台，面向视觉识别、目标跟

踪与 AI 算法部署 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® 单目视觉智能无人机 

| 适用用户 

 

适合已具备一定开发基础，并希望在无人机集群平台上开展 AI 视觉算法部署与智能任务

验证的高校实验室、科研团队和创新项目用户。 
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相比树莓派 5 款，专业款搭载 NVIDIA Jetson Orin NX，具备更强的 AI 推理能力和视觉

算法部署能力，更适合开展目标识别、目标检测、目标跟踪、手势识别、Aruco 识别、视

觉引导及视频流处理等实验。 

同时，该版本保留集群飞行能力，可支持多机编队、集群协同与“集群 + 视觉智能”综合实

验。 

| 为什么选择它 

 

专业款面向更明确的 AI 视觉任务开发，适合实验目标已经从基础图像采集和本地处理，进

入到目标识别、目标跟踪、手势识别、视觉引导与智能感知阶段的用户。 

相比树莓派 5 高阶款，专业款搭载 NVIDIA Jetson Orin NX，具备更强的 AI 推理能力和

视觉算法部署能力，更适合在无人机集群平台上开展识别、跟踪、视频流传输与视觉交互等

实验。 

http://www.fancinnov.com/


幻思创新 Fancinnov（www.fancinnov.com）                                   无人机集群方案 V3.0      

第 20 页 共 34 页 

 

| 核心配置 

FanciSwarm® 单目视觉无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm UWB 定位系统 

NVIDIA Jetson Orin NX 机载计算平台 

800 万像素摄像头 

支持 OpenCV 图像处理 

支持 YOLO 目标检测算法 

支持 Aruco 码识别与跟踪 

 

（专业款套件清单） 

 

| 实验方向 
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集群编队飞行，单目图像采集与视觉处理，目标识别、目标检测与目标跟踪，手势识别与

视觉交互实验，Aruco 码识别、定位与跟踪，视觉引导飞行与智能任务验证，无线视频流

传输与实时图像分析，无人机集群视觉识别与协同任务研究。 

| 开发说明 

 

专业款提供 NVIDIA Jetson Orin NX 机载计算平台、单目视觉平台及配套案例源码和教

程，方便用户开展 AI 视觉算法开发与实验验证。 

系统支持 OpenCV 图像处理、YOLO 目标检测、Aruco 码识别与跟踪等基础案例。目标

识别、目标跟踪、手势识别、视觉引导及视频流处理等功能，可结合具体实验场景和算法

需求，在案例工程基础上进行调试、拓展与二次开发。 

| 推荐标签 

单目视觉 /  AI 推理  /  目标跟踪  /  视觉引导  /  集群编队飞行 
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| 功能汇总 
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06 旗舰款集群套件 

搭载深度视觉平台，面向三维感知、视觉导航与避障、视觉 SLAM 与

自主飞行研究 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® 深度视觉智能无人机 

| 适用用户 

 

适合希望开展高阶无人机智能任务研究的高校实验室、科研团队与开发用户。 

http://www.fancinnov.com/


幻思创新 Fancinnov（www.fancinnov.com）                                   无人机集群方案 V3.0      

第 24 页 共 34 页 

 

旗舰款面向三维环境感知、视觉避障、视觉 SLAM、路径规划、视觉导航和自主飞行等

方向，适合对无人机环境理解能力、自主决策能力和复杂任务验证有更高要求的用户。 

相比专业款，旗舰款进一步引入深度视觉能力，可从单目二维图像识别拓展到三维空间感

知，更适合开展环境建图、障碍物检测、避障导航、路径规划与自主飞行等综合实验研

究。 

| 为什么选择它 

 

旗舰款适合实验目标已进入三维感知、视觉导航、视觉避障、视觉 SLAM、路径规划与自主

飞行阶段的用户。 

相比专业款，旗舰款不只关注目标识别与跟踪，更强调无人机对空间环境的感知、理解、规

划与自主决策能力，适合开展高阶智能无人机与自主飞行研究。 
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| 核心配置 

FanciSwarm® 深度视觉无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm UWB 定位系统 

NVIDIA Jetson Orin NX 机载计算平台 

Intel RealSense D435 深度相机 

支持深度图像获取与三维感知 

支持基于 VINS-Fusion 的视觉惯性定位 

支持 Ego-Planner 路径规划 

支持视觉导航、视觉避障与自主飞行相关开发 

支持 ROS / Python 等开发方式 

 

（旗舰款套件清单） 
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| 实验方向 

 

集群编队飞行、深度图像采集与三维环境感知、障碍物检测与视觉避障实验、视觉 SLAM 

与环境建图、路径规划与自主导航验证、视觉定位与空间感知算法开发、复杂场景下的自

主飞行实验、无人机感知、决策与控制研究、多机协同下的环境感知与任务执行。 

| 开发说明 

 

旗舰款提供深度视觉平台、高性能计算平台及配套案例源码和教程。 

视觉定位、视觉导航、视觉 SLAM 、路径规划、视觉避障、自主导航等功能，用户可结合

实验环境、传感器标定、示例工程和自身算法需求，进行部署、调试与二次开发。 

该套件更适合具备一定开发基础、希望开展高阶智能无人机研究的团队使用。 

| 推荐标签 

深度视觉 / 三维感知 / 视觉避障 / 视觉 SLAM / 路径规划 / 自主飞行 / 集群编队飞行 
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| 功能汇总 
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07 Pro 激光雷达款集群套件 

搭载 Livox MID-360 激光雷达与 NVIDIA Jetson Orin NX 计算平台， 

面向激光雷达 SLAM、三维建图、路径规划与自主飞行研究行 

| 套件概览 

 

| 对应机型 

FanciSwarm® Pro 激光雷达无人机 

| 适用用户 

 

适合希望开展激光雷达 SLAM、三维点云建图、GNSS 拒止环境定位、路径规划、动态

避障与复杂环境自主飞行研究的高校实验室、科研团队和开发用户。 
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相比旗舰款，Pro 激光雷达款基于 FanciSwarm Pro 机体平台，具备更强的载荷能力、计

算能力和硬件拓展能力，可灵活选配深度相机、单目相机、4K 云台相机、热成像相机、

GNSS、RTK、UWB 等模块。 

同时，相比主要依赖视觉信息的感知方案，激光雷达受环境光照和纹理条件影响相对较

小，可为实时定位、三维建图、路径规划和自主导航提供稳定的环境感知信息。 

| 为什么选择它 

 

Pro 激光雷达款适合关注空间感知、三维建图和复杂环境自主导航的用户。 

相比旗舰款以深度视觉感知为主，该版本进一步引入激光雷达点云感知能力，更适合在大范

围、低光照、弱纹理和复杂环境中开展定位、三维建图、路径规划与自主飞行研究。 

该版本配套  Faster-LIO 激光惯性里程计与建图工程、EGO-Planner 路径规划工程

与 EGO-Swarm 开源工程，可帮助用户更快进入激光雷达定位建图、自主导航和动态避障

实验。 

同时，FanciSwarm Pro 平台具备更强的硬件承载能力、机载计算能力和模块拓展能力，更

适合长期开展科研验证、工程开发、多传感器融合和复杂任务部署。 
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| 核心配置 

FanciSwarm® Pro 激光雷达无人机 

Fcu Core 集群组网调度系统 

FanciSwarm UWB 定位系统 

NVIDIA Jetson Orin NX 机载计算平台 

Livox MID-360 激光雷达 

Faster-LIO 激光惯性里程计与建图工程 

EGO-Planner 路径规划工程 

EGO-Swarm 多机轨迹规划开源工程 

支持激光雷达实时定位与三维建图相关开发 

支持路径规划、动态避障与自主飞行相关开发 

支持深度相机、单目相机、4K 云台相机、热成像相机等模块选配 

支持 GNSS、RTK、UWB 等定位模块选配 

支持 ROS / Python 等开发方式 

 

（Pro 激光雷达款套件清单） 
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| 实验方向 

 

激光雷达 SLAM 与三维环境建图，GNSS 拒止环境下的定位与导航实验，三维点云采

集、处理与环境感知，Faster-LIO 激光惯性里程计与建图实验，EGO-Planner 路径规划

与自主避障验证，EGO-Swarm 多机轨迹规划与集群避障实验，复杂场景下的动态避障与

自主飞行，多传感器融合与智能巡检研究，无人机二次开发与工程验证。 

| 开发说明 

 

Pro 激光雷达款提供激光雷达感知平台、高性能机载计算平台、ROS 开发环境及配套案

例源码和教程。 

系统已预装并部署 Faster-LIO 激光惯性里程计与建图、EGO-Planner 路径规划与动态避

障核心算法，用户到手后即可开展基础飞行、定位建图、路径规划和自主避障示例验证。

在此基础上，用户可结合自身实验环境、任务目标和算法需求，进一步开展参数调试、功

能拓展和二次开发。 

UWB 高精度定位、多机集群编队、基于 VINS-Fusion 的视觉惯性定位、目标识别与跟

踪、4K 图像采集、热成像检测等方向，可根据实验需求选配对应模块后开展。 

该套件更适合具备一定开发基础，并希望开展激光雷达 SLAM、自主导航、智能巡检和高

阶智能无人机研究的团队使用。 
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| 推荐标签 

激光雷达 SLAM / 三维建图 / 点云感知 / Faster-LIO / EGO-Planner / 自主导航 /  

动态避障 / 多传感器融合 / 集群编队飞行 

 

| 功能汇总 
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08 交付与支持 

FanciSwarm 集群套件可根据用户的实验目标、场地环境、预算范围和开发基

础，提供配置建议与选型支持，帮助用户选择更适合的无人机集群平台。 

| 方案选型建议 

根据教学实验、科研开发或项目验证需求，推荐基础款、进阶款、高阶款、专业款、旗舰

款或 Pro 激光雷达款配置。 

| 套件配置说明 

提供对应套件的硬件组成、定位系统、计算平台、视觉传感器和开发接口说明。 

| 部署与调试支持 

协助用户理解 UWB 定位环境、集群调度系统和基础飞行实验流程，支持完成前期部署与

测试。 

| 开发资料支持 

根据不同配置提供配套教程、案例源码、示例方向和使用指导。 

| 持续技术沟通 

针对用户在配置、部署、调试和开发过程中遇到的问题，提供持续技术支持与沟通服务，

全程技术支持，具体到一行代码。 
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09 不确定该选择哪一款？ 

不同实验方向对应不同的硬件配置和开发路径。 

如果您正在搭建无人机实验室、集群飞行平台或智能无人机研究平台， 

可将实验目标、场地环境、预算范围和开发基础告诉我们， 

我们将为您推荐更适合的无人机集群方案。 
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