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单摄像头灵便型遥控无人潜航器

(57)摘要

本发明涉及一种单摄像头灵便型遥控无人

潜航器，其主要特征是六推进器和尾翼共同控制

水下运行的动力系统和可装红外灯或补光灯与

摄像头为一体的摄像系统。本发明主旨在于改善

水下遥控无人潜航器水下航行能力，通过采用上

述的动力系统，与现有技术相比，本发明的有益

效果是使得遥控无人潜航器的水下航行的稳定

性能、响应性能、运行准确性有了新的突破。通过

采用上述的摄像系统使得无人潜航器具有一定

的节能效果，且拍摄的图片较清晰。
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1.一种单摄像头灵便型遥控无人潜航器，包括载体框架（1）、尾翼（2）固定安装在载体

框架上方后端，浮体（3）固定安装在载体框架上，推进器（6）固定安装在载体框架的垂直架

上，密封耐压舱（7）固定安装在载体框架的浮体架内，摄像头（4）、补光灯（5）固定安装在浮

体的前端，其特征在于：采用推进器和尾翼共同控制遥控无人潜航器水下运行；摄像头和可

更换补光灯模块为一体的摄像系统。

2.根据权利要求1所述的单摄像头灵便型遥控无人潜航器，其特征在于：动力系统由6

个推进器和一块尾翼组成，其中4个推进器互相成90°水平矢量布置，2个垂直布置于遥控无

人潜航器两侧，主要控制遥控无人潜航器的运动，可实现除俯仰外的5个自由度运动；尾翼

可以抵消遥控无人潜航器的不完全对称而受到的流体作用力不对称产生的转矩，两者共同

作用使得动力系统更加稳定。

3.根据权利要求1所述的单摄像头灵便型遥控无人潜航器，其特征在于：摄像系统可装

红外灯应对水下夜视环境；也可以更换补关灯，与摄像头装为一体，减少在遥控无人潜航器

载体上另设补光灯布置位，也减少对能源的消耗。
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单摄像头灵便型遥控无人潜航器

技术领域

[0001] 本发明涉及一种水下机器人技术领域，更具体是涉及一种单摄像头灵便型遥控无

人潜航器。

背景技术

[0002] 缆控潜航器能在水下未知的危险区域及潜水工作人员到达不了的深度，依靠其在

水中灵活稳定的运动能力，完成相应的作业，揭发海洋的秘密，开发丰富的海洋资源，它是

我们极重要的装备。遥控无人潜航器可代替潜水员进入海底下恶劣环境中进行多种任务，

使人类在水下作业的范围得到了扩大，因此，遥控无人潜航器不仅使水下资源的利用率上

升到新的阶段，也大大降低了潜水工作人员在深水中执行工作任务的风险和经济费用。

发明内容

[0003] 为解决现设计问题，本发明涉及一种遥控无人潜航器，更具体的是一种单摄像头

灵便型遥控无人潜航器，包括载体框,尾翼固定安装在载体框架上方后端，浮体固定安装在

载体框架上，推进器固定安装在载体框架的垂直架上，密封耐压舱固定安装在载体框架的

浮体架内，摄像头、补光灯固定安装在浮体的前端，其特征在于：采用六个推进器和一个尾

翼组成遥控无人潜航器的。

[0004] 作为本发明方案的进一步优化，本发明一种单摄像头灵便型遥控无人潜航器所述

的动力系统由6个推进器和一块尾翼组成，其中4个推进器互相成90°水平矢量布置，2个垂

直布置于遥控无人潜航器两侧，主要控制遥控无人潜航器的运动，可实现除俯仰外的5个自

由度运动；尾翼可以抵消遥控无人潜航器的不完全对称而受到的流体作用力不对称产生的

转矩。

[0005] 作为本发明方案的进一步优化，本发明一种单摄像头灵便型遥控无人潜航器所述

的摄像系统可装红外灯应对水下夜视环境；也可以更换补光灯，与摄像头装为一体，减少在

遥控无人潜航器载体上另设补光灯布置位，也减少对能源的消耗。

[0006] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：使得遥控无人潜航器的水下航行的稳定

性、灵活性、运行准确性有了新的突破。

附图说明

[0007] 图1为本发明单摄像头灵便型遥控无人潜航器的主视图。

[0008] 图2为本发明单摄像头灵便型遥控无人潜航器的左视图。

[0009] 图3为本发明单摄像头灵便型遥控无人潜航器的俯视图。

[0010] 图中：载体左框架（1）、尾翼（2）、摄像头（3）、红外灯（4）、载体右框架（5）、推进器导

流罩（6）、载体底座（7）、耐压舱安装座（8）、耐压舱前盖（9）耐压舱（10）、尾翼端固定旋钮（11

浮体（12）、耐压舱前罩（13）、防水灌胶无刷电机（14）、电机后盖（15）、推进器螺旋桨（16）。
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具体实施方式

[0011] 以下结合附图对本发明作进一步详细说明。

[0012] 具体实施方式一：下面结合图1、2、3说明本实施方式，本发明涉及一种水下机器人

技术领域，更具体是涉及一种单摄像头灵便型遥控无人潜航器。包括载体框架1,尾翼2固定

安装在载体框架上方后端，浮体3固定安装在载体框架上，推进器6固定安装在载体框架的

垂直架上，密封耐压舱7固定安装在载体框架的浮体架内，摄像头4、补光灯5固定安装在浮

体的前端，其特征在于：采用推进器和尾翼共同控制遥控无人潜航器水下运行；摄像头和可

更换补光灯模块为一体的摄像系统。

[0013] 具体实施方式二：下面结合图1、2、3说明本实施方式，本实施方式对实施方式一作

进一步说明，所述的推进器6和尾翼2能够相互配合，其中4个推进器互相成90°水平矢量布

置，2个垂直布置于遥控无人潜航器两侧，能够实现遥控无人潜航器五自由度的运动，同时

尾翼可以抵消遥控无人潜航器的不完全对称而受到的流体作用力不对称产生的转矩，使遥

控无人潜航器运动平稳。

[0014] 具体实施方式三：下面结合图1、2、3说明本实施方式，本实施方式对实施方式一作

进一步说明，所述的摄像系统可装红外灯应对水下夜视环境；也可以更换补光灯，与摄像头

装为一体，减少在遥控无人潜航器载体上另设补光灯布置位，也减少对能源的消耗。

说　明　书 2/2 页

4

CN 113830266 A

4



图1

图2

图3

说　明　书　附　图 1/1 页

5

CN 113830266 A

5


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004

	DRA
	DRA00005


