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研究方向：

• 深海资源探测作业技术深海资源探测作业技术深海资源探测作业技术深海资源探测作业技术

• 深海探测采样装备研制、生产与服务深海探测采样装备研制、生产与服务深海探测采样装备研制、生产与服务深海探测采样装备研制、生产与服务

• 深海长期工作站系统研制深海长期工作站系统研制深海长期工作站系统研制深海长期工作站系统研制

• 深海机械手深海机械手深海机械手深海机械手

• 水下机器人水下机器人水下机器人水下机器人ROVROVROVROV系统系统系统系统

在研项目在研项目在研项目在研项目：：：：
1.863计划海洋技术领域子课题"深海沉积物原位定植培养

系统的研制"。

2.有缆遥控水下机器人系统研制。

3.深海可视采样系统研制与应用。



• 深海可视采样系统：十年应用，三代产品改进。

• 深海电动机械手、云台：深水11000米。

• 深海底微生物原位富集培养装置：应用

• 深水电源。

• 水下机器人ROV系统。

• 其他深海产品技术。

深海探测采样技术与装备深海探测采样技术与装备深海探测采样技术与装备深海探测采样技术与装备

深海技术产品、装备与应用：



深海可视采样系统

基本专业知识：
    机械设计制造、液压系统设计制造、电子电气与控制、图像传输与数据采集

主要技术指标
� � � � 水深系缆通讯传输：铠装光纤缆。
� � � � 最大工作水深：4500450045004500米。
� � � � 外形尺寸：约2222100mm00mm00mm00mm××××1111470mmmmmmmm××××1414141480mm0mm0mm0mm（张开）；
               1920mmmmmmmm××××1111470mm0mm0mm0mm××××1111940mm0mm0mm0mm（合拢）。

� � � � 抓样面积：≥1.2 m1.2 m1.2 m1.2 m2 。
� � � � 重量：2200kg(空气中))))；2000kg(2000kg(2000kg(2000kg(水中))))。
� � � � 抓样重量：≥500 Kg500 Kg500 Kg500 Kg。
� � � � 可视控操作，可同步完成通讯及数据传输，数据可自动
存储记录，工作状态可直观显示。
� � � � 测控：实时监控离海底高度。



深海可视采样系统

       近海底寻找发现硫化物并进行采样的主力装备。

功能：
1、近海底可视观察----寻找发现热液硫化物区域。
2、采样------热液硫化物样品采集。

深海产品：
1、关键技术
        深海密封、液压、动力能源供给、信号传输、耐冲击震等。
2、传感器信息实时传输显示
         搭载多传感器、同步显示探测图像和探测数据。

产品化生产与技术保障
        1、产品升级、质量控制
        2、技术保障



深水电动机械手及云台

主要性能技术参数：主要性能技术参数：主要性能技术参数：主要性能技术参数：
①    空气中重量：空气中重量：空气中重量：空气中重量：~11.5kg.~11.5kg.~11.5kg.~11.5kg.
②    水中重量：水中重量：水中重量：水中重量：~7kg~7kg~7kg~7kg。。。。
③    持重：持重：持重：持重：1.5kg.1.5kg.1.5kg.1.5kg.
④    作业半径：作业半径：作业半径：作业半径：820mm.820mm.820mm.820mm.
⑤    水平关节转角：水平关节转角：水平关节转角：水平关节转角：270270270270°°°°、关节转速：、关节转速：、关节转速：、关节转速：3333～～～～5rpm5rpm5rpm5rpm。。。。
⑥    俯仰关节转角：俯仰关节转角：俯仰关节转角：俯仰关节转角：225225225225°°°°、关节转速：、关节转速：、关节转速：、关节转速：3333～～～～5rpm5rpm5rpm5rpm。。。。
⑦    总功率：总功率：总功率：总功率：50505050ｗｗｗｗ....
⑧    供电电源：供电电源：供电电源：供电电源：24VDC24VDC24VDC24VDC，，，，5A5A5A5A。。。。
⑨    工作工作工作工作水深：水深：水深：水深：11000m.11000m.11000m.11000m.

基本专业知识：机械装置、液压动力装置、水下控制装置等



涉及的主要专业知识：
            机械设计、传动机构设计计算、低功耗电子技术、控制技术

863863863863计划海洋技术领域课题----------------
                        深海沉积物原位定植培养系统研制



                                                                                                        深海富集培养装置设计

涉及主要专业知识：
– 结构设计与强度分析计算

– 深水密封设计计算

– 深水传动机构设计计算

– 材料选型与加工制造工艺

涉及的主要专业课程：

– 机械设计

– 材料力学

– 理论力学

– 机械制造工艺

– 机电一体化

– 海洋技术

深海沉积物原位定植培养系统研制



驱动系统与控制系统设计

                                                        

深海沉积物原位定植培养系统研制

控制系统



深海沉积物原位定植培养系统研制

驱动系统与控制系统设计                                                        

主控系统
•低功耗
•高可靠性

驱动系统
•高可靠性



深水传感器、深水通讯机等选型

深海沉积物原位定植培养系统研制

德国Evologics Evologics Evologics Evologics 公司
S2C S2C S2C S2C 深水声学通信机

OCEANO 2500OCEANO 2500OCEANO 2500OCEANO 2500
深水释放器

SBE37SM---CTD

DO传感器  AADI 4830

AMTAMTAMTAMT 6000600060006000米pHpHpHpH传感器

供电电源：一次性锂电池组。
                                                  84      84      84      84节串并联。



有缆遥控水下机器人



有缆遥控水下机器人



有缆遥控水下机器人

水下液压水下液压水下液压水下液压5555功能机械手功能机械手功能机械手功能机械手
及液压系统及液压系统及液压系统及液压系统
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有缆遥控水下机器人

控制系统控制系统控制系统控制系统



• 深海环境模拟试验装置：80MPa（8000米水深）

• 流体动力学模拟分析系统：（““““水洞””””，在建）

                 用于海洋装备流体动力学模拟试验、分析。

• 深海作业装备动力学与控制分析模拟系统：（在建）

                  用于深海作业装备结构设计、动力学仿真分析、控制系统模

拟测试实验。

深海探测技术与装备深海探测技术与装备深海探测技术与装备深海探测技术与装备

实验室建设：



成果应用成果应用成果应用成果应用



成果应用成果应用成果应用成果应用







其它相关研究方向：

    潘、秦、等


