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一种小型水下机器人平台的设计与实现 
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摘要：近年来社会经济得到了飞速的发展，互联网科学技术水平也得到

了大量的提高，应用领域也大面积的增加，为人类对各个未知领域的探

索提供了有力的保障与技术支撑，应用小型水下机器人平台对海洋探索

作业是时代发展的必然趋势。文将某一机械公司设计生产的 300 米水下

机器人平台为例，浅析小型水下机器人平台从 初的概念设计到 后实

现过程。其公司主要生产仪器仪表及自动机设备，精通机械设计、伺服

控制及模拟电路设计， 300 米水下机器人平台设计使 新的研究课题。

经过多次更改、优化设计方案， 终确定的水下机器人平台方案具备成

本低、功耗低、可移动性和扩展性强等特点。主要由水下操作机械、中

继浮标和控制终端三大部分组成，还包含传感器、摄像头、探测器等小

型设备，确保可以在 300 米的水下环境进行有效的探测与障碍清理。摄

像头和传感器对水下环境进行扫描，通过中继浮把结果传递到控制终端

上，并由控制终端对水下机械平台进行远程遥控作业。 
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引言：随着时代的飞速发展，互联网技术也得到了普遍地推
广应用， 终导致经济全球化，制造产业面临着极其剧烈的市场
竞争。科学技术的蓬勃发展增加了人们对未知领域探索的欲望，
人是陆地上的霸主，对海洋有着极强的畏惧心理和超强的探索欲
望，目前水下机器人平台制造行业已经受到各大制造企业的重
视，并且广泛地应用开来，主要应用与水下探测和简单的障碍清
理工作等。随着机械制造企业的竞争日益激烈，水下作业机器人
越来越智能化、网络化、信息化是一个不可避免的趋势，其能够
大幅度的提升制造企业生产效率与质量，也能够增强制造企业的
市场竞争力。本文将某一机械公司设计生产的 300 米水下机器人
平台为例，从水下机器人部件组成、作业流程以及所具备的特性
三方面作为切入点，浅析一种小型水下机器人平台的设计与实
现。 

一、小型水下机器人平台的设计意义 
想要深入研究小型水下机器人平台的应用，就首先需要了解

小型水下机器人平台的设计意义与组成结构。科技不断发展，人
们的生活领域在不断地扩大，已经不满足于陆地生活域资源，地
球表面积有百分之七十都是由海洋覆盖，水下有大量的资源等待
着开发，但是人类是陆地生物，在水下无法呼吸生存，所以有很
多水下工作都难以开展落实。智能系统是当代社会发展的重要成
果物，国内外的国家充分认识到了用水下机器人平台代替人工水
下作业的重要性。水下的环境是未知的，充满了不定因素与危险，
水下机器人平台的承受能力远远大于载人载人机械系统，能够完
成许多人无法完成的工作任务，因此小型水下机器人平台的设计
对水下资源开发与建设有着重大且深远的影响，是不可割舍的重
要技术。小型水下机器人平台不仅能够开发水下资源，建设水下
工程和探索水下环境等，还能帮助人类完成水下救援以及潜艇活
动监测等工作，在民用、商业和军方等各领域都有着广泛的作用
和发展前景。受国家智能技术水平的限制，目前的小型水下机器
人平台还达不到我们预想的那样全能，只是简单地设备集成组
合，成本极高，并且无法灵活的运作，只具备简单的功能，完成
为数不多的几个简单工作，同时在投入使用的时候还受到各种环
境限制，移动性和延展性较差，所以小型水下机器人平台的设计
与实现是一个迫在眉睫的探究课题。本文举例的小型水下机器人
平台是一个新的升级版，考虑到了方方面面的限制与问题， 终
设计出一款成本低、功耗低、可移动性和扩展性强的小型水下机
器人平台，可以充分完成各种水下探测与清理工作。 

二、整体架构以及硬件设计 
为了保证小型水下机器人平台运作的灵活，在水下选择了光

纤，水上无线的方式来控制机器人。其整体框架主要由水下操作
机械、中继浮标和控制终端三大部分组成，还包含传感器、摄像
头、探测器等小型设备以及完善的控制软件网络系统，确保可以
在 300 米的水下环境进行有效的探测与障碍清理。水下的摄像头

和探测仪等设备收集数据，通过水中光纤传递给水面上的中继浮
标，然后经过无线方式传达给控制终端，人们通过数据和影像做
出相应的判断并用控制终端发射命令，远程遥控水下操作机械完
成任务。 

水下操作机械也是一个复杂的集成系统，主要集成了机械结
构、光端机、主控板、推进器、摄像头以及探测传感器等设备。
使水下操作机械有效完成任务就需要具备动力模块、信息收集模
块、信号传递模块和电力模块等共同合作。由于这部分长期在水
下作业，需要需要做好防水、防漏电措施，在外观上充分考虑水
压等因素，选取曲线造型，减少水下带来的阻力。在核心舱中安
装了摄像头和六个电机装置，其中两个电机控制机械的水平方向
移动，四个电机装置来给机械垂直方向运动提供推动力。机械手
臂关节采取了可三百六十度旋转装置，增强了机械手臂的灵活程
度，并安装了防水控制设备，控制机械手臂的开合与抓取。核心
舱的主控板的主要工作为收集摄像头和传感器采集的数据和影
响，还有上方终端传达的命令信号，控制机械手臂以及其他装置
的运转。光端机也是一个必不可少的装备，主要用于无线装置和
光纤之间的数据信号传递。中继浮标位于水面之上，相当于数据
交换的中通枢纽，是信息数据和命令信号必经之地，主要包含光
端机、电池组、主控板和无线模块四个部分，主要的功能为传递
信息数据和控制终端传递的命令信号，并且为水下机器人提供工
作电力。控制终端是工作人员实际操作的部分，主要由控制手柄、
无线收发模块和计算机组成，远程遥控手柄通过 USB 接口与计
算机相连，工作人员通过操作远程遥控手柄来控制水下机械人完
成任务。在计算机界面上能够显示水下机器人探测到的信息数据
和摄像头拍摄到的画面，工作人员通过这些信息数据做出相应的
判断决策。数据的传递交换通过无线收发模块实现。 

总结：综上所述，该公司实现了一个数据采集、环境勘探、
信息反馈、接收命令和控制驱动等多功能为一体的智能化小型水
下机器人平台设计能够顺利有效的完成水下环境勘探和障碍清
理任务，在软件设计方面可以进行进一步的优化，打破环境的限
制，实现民用、商业和军队多方面应用价值。 
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