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(57)摘要

本发明公开了一种多连杆式新型波浪滑翔

器，本装置包括：水面浮体船、多连杆装置及垂向

水下牵引机三个部分；多连杆装置两端均通过回

转轴实现与其余两部分的连接；多连杆装置长度

和垂向水下牵引机水翼数量均可进行更改；水面

浮体船向波峰移动时，多连杆装置带动垂向水下

牵引机向上移动，其自身处于伸直状态，垂向水

下牵引机向前运动并处于水面浮体船前端，多连

杆装置拉动水面浮体船向前运动；达到波峰时，

垂向水下牵引机由于惯性仍然向上运动，多连杆

装置产生折叠；当垂下水下牵引机由于重力作用

产生向下速度时，多连杆装置开始舒展，同样垂

向水下牵引机处于水面浮体船前端，多连杆装置

拉动水面浮体船向前运动，如此实现周期性前向

运动。
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1.一种多连杆式新型波浪滑翔器，其特征在于：包括水面浮体船、多连杆装置和垂向水

下牵引机三部分；

所述水面浮体船包括船体、舵机、太阳能电池板，所述船体采用流线型船型设计，为多

连杆式新型波浪滑翔器提供浮力，所述尾舵安装于所述船体尾部底端，用于多连杆式新型

波浪滑翔器的转向控制，所述太阳能电池板安装于所述船体上表面，为多连杆式新型波浪

滑翔器提供必要的电能；所述多连杆装置包括船体铰链、过渡铰链、牵引机铰链和回转轴，

所述船体铰链上端与所述水面浮体船底端连接，船体铰链下端通过回转轴与所述过渡铰链

上端连接，所述过渡铰链通过相同方式与所述牵引机铰链上端进行连接，所述牵引机铰链

下端通过螺丝与所述垂向水下牵引机连接，所述多连杆装置的长度与铰链数量可以根据实

际情况进行适当更改；所述垂向水下牵引机包括水翼、水翼框架、水翼回转轴和水翼限位

轴，所述水翼通过所述水翼回转轴固定在所述水翼框架两侧，并由一所述水翼限位轴相连

所述水翼尾部实现水翼角度摆动，所述水翼框架将所述水翼上下摆动角度限制在+30°至‑

90°内。

2.根据权利要求  1  中的多连杆式新型波浪滑翔器，其特征在于：所述垂向水下牵引机

的水翼数量与水翼框架的长度可根据具体情况进行适当更改。

3.根据权利要求  1  中的多连杆式新型波浪滑翔器，其特征在于：所述多连杆装置的长

度与铰链数量可以根据实际情况进行适当更改。

4.根据权利要求  1  中的多连杆式新型波浪滑翔器，其特征在于：所述多连杆装置的船

体铰链与所述水面浮体船的连接方式为旋转副连接。
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一种多连杆式新型波浪滑翔器

技术领域

[0001] 本发明主要涉及海洋移动观测平台技术领域，具体涉及一种采用多连杆式结构的

新型波浪滑翔器技术。

背景技术

[0002] 当前已经研制的波浪滑翔器是一型由水面浮体船和水下牵引机通过4‑7米长的铠

装缆连接而成的双体构型水面自主移动观测平台，该平台的铠装缆是由内部嵌有承力钢丝

与通讯导线的橡胶材质制作而成，具有一定柔性,此外该平台水下牵引机的6组水翼采用水

平阵列方式排布;柔性铠装缆长时间的海况拉伸下存在被拉断破坏的可能，并且存在容易

发生扭转、装配不便、长期工作可靠性低等缺点；水翼水平阵列排布的水下牵引机水平姿态

保持能力弱，易产生较大的俯仰姿态角，影响滑翔效率。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于克服现有技术的不足，提供一种具有稳定性高、装配方便、波浪

动力转换能力强的多连杆式新型波浪滑翔器技术。

[0004] 为了达到上述目的，本发明采用的技术方案是：一种多连杆式新型波浪滑翔器，包

括：水面浮体船、多连杆装置及垂向水下牵引机三部分。

[0005] 所述多连杆装置由船体铰链、过渡铰链、牵引机铰链和回转轴组成。所述船体铰链

上端与所述水面浮体船底端连接，船体铰链下端通过回转轴与所述过渡铰链上端连接，过

渡铰链通过相同方式与所述牵引机铰链上端进行连接，牵引机铰链下端通过螺丝与所述垂

向水下牵引机连接，实现前向自由度的转动运动与上下的折叠运动，所述多连杆装置的长

度与铰链数量可以根据实际情况进行适当更改。

[0006] 所述垂向水下牵引机由水翼、水翼框架、水翼回转轴、水翼限位轴组成。所述水翼

通过所述水翼回转轴固定在所述水翼框架两侧，并由一所述水翼限位轴相连所述水翼尾部

实现水翼角度摆动，所述水翼框架将所述水翼上下摆动角度限制在+30°至‑90°内，所述垂

向水下牵引机的水翼数量与水翼框架的长度可根据具体情况进行适当更改。

[0007] 本发明的优点在于：

1.该发明所述的控制系统设置在水面浮体船中，垂向水下牵引机无需增加电气单

元，水面浮体船与垂向水下牵引机之间无需走线，增强了控制系统的稳定性与安全性。

[0008] 2.  该发明采用刚性多连杆装置连接水面浮体船与垂向水下牵引机，防止了水面

浮体船与垂向水下牵引机的相对扭转，去除了柔性铠装缆被拉断的隐患。

[0009] 3.  该发明所述多连杆装置中的连杆长度与所述垂向水下牵引机的水翼数量可以

根据具体的使用情况进行更改，实现不同水深情况下折叠的合理化。

[0010] 4.  该发明所述垂向水下牵引机采用竖直状态运动，无需考虑传统横向水下牵引

机的配平与俯仰姿态角问题，并且水翼可以更好的保持水平状态，增强了滑翔效率。

[0011] 5.  该发明多连杆式新型波浪滑翔器整体整体采用刚性连接，改善了装配不便的
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缺点，增强了长期工作的可靠性。

附图说明

[0012] 下面将结合附图对本发明作进一步的说明，附图中：

图1是本发明的总体结构示意图（新型多连杆式波浪滑翔器总体结构示意图）；

图2是本发明的多连杆装置结构示意图（新型多连杆式波浪滑翔器多连杆装置结

构示意图）；

图3是本发明的工作机理示意图（新型多连杆式波浪滑翔器工作机理示意图）；

其中：1、水面浮体船，2、多连杆装置，2‑1、船体铰链，2‑2、过渡铰链，2‑3、水下牵引

机铰链，2‑4回转轴，3、垂向水下牵引机。

具体实施方式

[0013] 为了使本发明的目的、技术方案及优点更加清楚明白，以下结合附图及实施例，对

本发明进行进一步详细说明。应当理解，此处所描述的具体实施例仅用以解释本发明，并不

用于限定本发明。

[0014] 本发明的一种新型多连杆式波浪滑翔器，用于提高波浪滑翔效率，提高转向灵敏

度，简化装配工艺，增强稳定可靠性。

[0015] 如图1所示，一种新型多连杆式波浪滑翔器，包括水面浮体船1、多连杆装置2和垂

向水下牵引机3三部分，所述水面浮体船1由船体、舵机、太阳能电池板、电控系统组成。所述

船体采用流线型船型设计，为所述水面浮体船1整体框架，所述舵机安装于所述船体尾部底

端，所述太阳能电池板安装于所述船体上表面，所述电控系统主要完成远程通讯、自主导

航、转向控制等任务，所述多连杆装置2由船体铰链2‑1、过渡铰链2‑2、牵引机铰链2‑3和回

转轴2‑4组成，所述船体铰链2‑1上端与所述水面浮体船1底端连接，船体铰链2‑1下端通过

回转轴2‑4与所述过渡铰链2‑2上端连接，过渡铰链2‑2通过相同方式与所述牵引机铰链2‑3

进行连接，牵引机铰链2‑3下端通过螺丝与所述垂向水下牵引机3连接，所述多连杆装置的

长度与铰链个数可以根据实际情况进行适当更改，所述垂向水下牵引机3由水翼、水翼框

架、水翼回转轴、水翼限位轴组成，所述水翼通过所述水翼回转轴固定在所述水翼框架两

侧，并由一所述水翼限位轴相连所述水翼尾部实现水翼角度摆动，所述水翼框架将所述水

翼上下摆动的角度限制在+30°至‑90°内，所述垂向水下牵引机的水翼数量与水翼框架的长

度可根据具体情况进行适当更改。

[0016] 所述水面浮体船1与所述多连杆装置2通过船体铰链2‑1用回转轴2‑4相互连接，所

述多连杆装置2与所述垂向水下牵引机3通过牵引机铰链2‑3用回转轴2‑4相互连接，所述垂

向水下牵引机3通过水翼回转轴与水翼限位轴将所述水翼固定在所述水翼框架两侧，并且

所述水翼框架存在+30°至‑90°夹角，限制水翼旋转角度。

[0017] 如图3所示，多连杆式新型波浪滑翔器运动机理，当水面浮体船1向波峰移动时，通

过多连杆装置2带动所述垂向水下牵引机3向上移动，多连杆装置2处于伸直状态，水翼摆

动，由于水对水翼存在前向作用分力，故垂向水下牵引机3向前运动并处于水面浮体船1的

前端，垂向水下牵引机3通过伸直状态的多连杆装置2拉动水面浮体船1向前运动；当达到波

峰时，水面浮体船1开始向下运动，但垂向水下牵引机3由于惯性作用仍然向上运动，使得多
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连杆装置2产生折叠，并且当垂向水下牵引机3的向上速度为0时多连杆装置2的折叠量达到

最大；当垂下水下牵引机3由于重力作用开始产生向下的速度时，多连杆装置2开始舒展，并

同样由于水的前向作用分力使得垂向水下牵引机3处于水面浮体船1的前端，通过多连杆装

置2拉动水面浮体船1向前运动，如次多连杆式新型波浪滑翔器实现周期性前向运动。
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图2

图3
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