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一种模块化无人潜航器

(57)摘要

本实用新型公开了一种模块化无人潜航器，

包括航行推进器、横向姿态推进器、浮力舱、第一

纵向姿态推进器、第二纵向姿态推进器、动力核

心舱、平衡翼、和功能舱，所述动力核心舱包括设

于两端的第一纵向姿态推进器、第二纵向姿态推

进器以及与第二纵向姿态推进器连接的横向姿

态推进器，所述动力核心舱的两侧安装有平衡

翼，所述第一纵向姿态推进器连接有浮力舱，所

述浮力舱连接有航行推进器，所述动力核心舱的

外壳通过搭扣机械结构与功能舱的外壳可拆卸

安装。该实用新型扩展了灵活性，提高性能和降

低了成本。
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1.一种模块化无人潜航器，其特征在于：包括航行推进器、横向姿态推进器、浮力舱、第

一纵向姿态推进器、第二纵向姿态推进器、动力核心舱、平衡翼、和功能舱，所述动力核心舱

包括设于两端的第一纵向姿态推进器、第二纵向姿态推进器以及与第二纵向姿态推进器连

接的横向姿态推进器，所述动力核心舱的两侧安装有平衡翼，所述第一纵向姿态推进器连

接有浮力舱，所述浮力舱连接有航行推进器，所述动力核心舱的外壳通过搭扣机械结构与

功能舱的外壳可拆卸安装。

2.根据权利要求1所述的一种模块化无人潜航器，其特征在于：所述搭扣机械结构的一

端通过固定销插入功能舱的外壳，所述搭扣机械结构另一端的弹簧固定销主体安装在动力

核心舱的外壳上，所述功能舱的壳内和动力核心舱的壳内插入连接柱。

3.根据权利要求1所述的一种模块化无人潜航器，其特征在于：所述模块化无人潜航器

可以通过连接结构组件将两台或以上的模块化无人潜航器组合一起，所述每两台模块化无

人潜航器组合在一起时安装两组连接结构组件，所述连接结构组件包括梯形结构的连接

板，所述连接板的两端设有潜航器固定环，所述潜航器固定环的大小与动力核心舱体大小

相匹配，所述潜航器固定环通过固定螺栓连接到动力核心舱处，所述两组连接结构组件的

顶端之间可拆卸安装有科学任务舱。

4.根据权利要求3所述的一种模块化无人潜航器，其特征在于：所述科学任务舱可安装

水下机械手探测仪器。
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一种模块化无人潜航器

技术领域

[0001] 本实用新型涉及潜航器技术领域，特别涉及一种模块化无人潜航器。

背景技术

[0002] 我国水资源总量水资源情况相对紧张，我国不仅拥有世界上最大的水坝，而且水

库数量也是排名第一，仅仅围绕国内水资源环境监测、水库堤坝安全巡检等应用，潜水技术

服务的市场都是非常巨大的，还有规模相当可观的旅游、水下摄影、水下勘探、搜救和科研

等应用都非常需要无人潜航器的帮助；但目前无人潜航的普及程度远不能达到市场需求，

现有潜航器出于成本考虑，专业应用潜航造价昂贵，民用潜航器功能单调且性能不足，导致

它们适用性差、功能单一、扩展性不足，从而制约了无人潜航器的普及应用。

实用新型内容

[0003] 为了克服现有技术的上述缺陷，本实用新型提供一种模块化无人潜航器，该潜航

器扩展了灵活性，提高性能和降低了成本。

[0004] 本实用新型解决现有技术中的问题所采用的技术方案为：一种模块化无人潜航

器，包括航行推进器、横向姿态推进器、浮力舱、第一纵向姿态推进器、第二纵向姿态推进

器、动力核心舱、平衡翼、和功能舱，所述动力核心舱包括设于两端的第一纵向姿态推进器、

第二纵向姿态推进器以及与第二纵向姿态推进器连接的横向姿态推进器，所述动力核心舱

的两侧安装有平衡翼，所述第一纵向姿态推进器连接有浮力舱，所述浮力舱连接有航行推

进器，所述动力核心舱的外壳通过搭扣机械结构与功能舱的外壳可拆卸安装。

[0005] 作为本实用新型的优选方案，所述搭扣机械结构的一端通过固定销插入功能舱的

外壳，所述搭扣机械结构另一端的弹簧固定销主体安装在动力核心舱的外壳上，所述功能

舱的壳内和动力核心舱的壳内插入连接柱。

[0006] 作为本实用新型的优选方案，所述模块化无人潜航器可以通过连接结构组件将两

台或以上的模块化无人潜航器组合一起，所述每两台模块化无人潜航器组合在一起时安装

两组连接结构组件，所述连接结构组件包括梯形结构的连接板，所述连接板的两端设有潜

航器固定环，所述潜航器固定环的大小与动力核心舱体大小相匹配，所述潜航器固定环通

过固定螺栓连接到动力核心舱处，所述两组连接结构组件的顶端之间可拆卸安装有科学任

务舱。

[0007] 作为本实用新型的优选方案，所述科学任务舱可安装水下机械手等探测仪器。

[0008] 与现有技术相比，本实用新型具有以下技术效果：

[0009] 1、本实用新型中一种无人化潜航器的动力核心舱的外壳通过搭扣机械结构与功

能舱的外壳可拆卸安装，该连接结构可以根据需要灵活更换不同功能的功能舱；2、该模块

化无人潜航器可以通过连接结构组件将两台或以上的模块化无人潜航器组合，并且可以在

连接结构组件上可拆卸安装科学任务舱。

说　明　书 1/3 页

3

CN 210822701 U

3



附图说明

[0010] 图1是本实用新型一种模块化无人潜航器的结构图；

[0011] 图2是本实用新型一种模块化无人潜航器的剖视图；

[0012] 图3是本实用新型一种模块化无人潜航器中双头螺丝刀杆的结构图；

[0013] 图4是本实用新型一种模块化无人潜航器中连接结构组件的结构图。

[0014] 图中标号：1-航行推进器；2-横向姿态推进器；3-浮力舱；4-第一纵向姿态推进器；

5-  第二纵向姿态推进器；6-动力核心舱；7-平衡翼；8-搭扣机械结构；9-功能舱；10-连接结

构组件；81-固定销；82-弹簧固定销主体；101-连接板；102-潜航器固定环；103-固定螺栓； 

104-科学任务舱。

具体实施方式

[0015] 下面结合附图对本实用新型的具体实施方式作进一步说明。在此需要说明的是，

对于这些实施方式的说明用于帮助理解本实用新型，但并不构成对本实用新型的限定。此

外，下面所描述的本实用新型实施方式中所涉及的技术特征只要彼此之间未构成冲突就可

以相互组合。

[0016] 一种模块化无人潜航器，包括航行推进器1、横向姿态推进器2、浮力舱3、第一纵向

姿态推进器4、第二纵向姿态推进器5、动力核心舱6、平衡翼7、和功能舱9，所述动力核心舱6

包括设于两端的第一纵向姿态推进器4、第二纵向姿态推进器5以及与第二纵向姿态推进器

5连接的横向姿态推进器2，所述动力核心舱6的两侧安装有平衡翼7，所述第一纵向姿态推

进器4连接有浮力舱3，所述浮力舱3连接有航行推进器1，所述动力核心舱6的外壳通过搭扣

机械结构8与功能舱9的外壳可拆卸安装。此外，动力核心舱6、平衡翼7、和浮力舱  3、航行推

进器1之间的连接可通过螺栓连接，所述第一纵向姿态推进器4和第二纵向姿态推进器5也

可以通过螺栓与动力核心舱6连接，所以第一纵向姿态推进器4、第二纵向姿态推进器5、航

行推进器1、浮力舱3和平衡翼7均可根据需要通过拆卸螺栓更换即可。

[0017] 第一纵向姿态推进器4和第二纵向姿态推进器5垂直方向控制俯仰姿态和潜航器

沉浮，横向姿态推进器2横向布置控制水平方向，航行推进器1后端布置控前进和后退。

[0018] 作为本实用新型的优选方案，所述搭扣机械结构8的一端通过固定销81插入功能

舱9的外壳；所述搭扣机械结构8另一端的弹簧固定销81主体安装在动力核心舱6的外壳上。

按压弹簧位置使得固定销81翘起，使得固定销81与功能舱9外壳脱离，即可快速拆、装模块；

所述功能舱9的壳内和动力核心舱6的壳内插入连接柱，插入连接柱是为了用于承受横向应

力。

[0019] 作为本实用新型的优选方案，所述模块化无人潜航器可以通过连接结构组件10将

两台或以上的模块化无人潜航器组合一起，所述每两台模块化无人潜航器组合在一起时安

装两组连接结构组件10，所述连接结构组件10包括梯形结构的连接板101，所述连接板101

的两端设有潜航器固定环102，所述潜航器固定环102的大小与动力核心舱6体大小相匹配，

所述潜航器固定环102通过固定螺栓103连接到动力核心舱6处，所述两组连接结构组件10

的顶端之间可拆卸安装有科学任务舱104。

[0020] 可以由2台或以上的模块化无人潜航器利用连接结构组件10组合成功能强大的水

下机器人平台，当有2台以上即3台、4台模块化无人潜航器组合的时候一样，每相邻的两台
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模块化无人潜航器通过两组连接结构组件10组合到一起，这时可在两组连接结构组件10的

顶端之间安装多种大、中型水下任务舱和水下机械臂，满足需要动力强劲、操纵精度高、稳

定性高等特点的水下应用场景，可用于执行科学研究、勘探、打捞和水下设施安全巡检等任

务。

[0021] 作为本实用新型的优选方案，所述科学任务舱104可安装水下机械手等探测仪器。

[0022] 与现有技术相比，本实用新型具有以下技术效果：

[0023] 1、本实用新型中一种无人化潜航器的动力核心舱6的外壳通过搭扣机械结构8与

功能舱  9的外壳可拆卸安装，该连接结构可以根据需要灵活更换不同功能的功能舱9；2、该

模块化无人潜航器可以通过连接结构组件10将两台或以上的模块化无人潜航器组合，并且

可以在连接结构组件10上可拆卸安装科学任务舱104。

[0024] 最后应说明的是：以上所述仅为本实用新型的优选实施例而已，并不用于限制本

实用新型，尽管参照前述实施例对本实用新型进行了详细的说明，对于本领域的技术人员

来说，其依然可以对前述各实施例所记载的技术方案进行修改，或者对其中部分技术特征

进行等同替换。凡在本实用新型的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均

应包含在本实用新型的保护范围之内。
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图1
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图2
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图3
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图4
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